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Commande de mouvement Lexium 32
1°) Présentation

[ ] BN e BT P
Busmactine [0 BN Des performances élevées
_CAMNopen L'offre serva variateurs Lexium 32 permet d’accroitre la performance des machines
E _ grace aux caractéristigues suivantes -
IX i - ! B ) i ® capacité de surcharge : le courant de pointe élevé (jusqu'a 4 fois le courant
. x CANmotion : ;
Conlidetr de mauvsnient continu) augmente la dynamigque du mouvement,
LMCOSE m densite de puissance : la compacité des servo variateurs offre une efficacite

1 =y maximum dans un faible encombrement,

® hande passante élevée - une meilleure stabilité en vitesse et une plus grande
accélération améliorent la gualité de la régulation,

= contrdle moteur - réduction des vibrations, observateur de vitesse et filtre
coupe-bande supplémentaire renforcent la qualite de régulation.

Une conception adaptée aux différentes structures.
Entrainement intégré d’automatisme - - o S
Lexium La polyvalence des caracteristiques confere a la gamme des servo variateurs

Lexium 32 une trés grande flexibilité pour s'intégrer dans différentes structures
d'automatisme.

| Servo variateus | Selon le modéle, le servo variateur Lexium 32 dispose en standard d'enfrées et
L | Lexium 324 sorties logiques ou analogigues, configurables pour une meilleurs adaptation aux
) applications.

Il dispose aussi d'interfaces de commande pour un accés simple aux différents
niveaux d’architecture :

m il est pourvu d'une interface de commande pour pilotage par train d'impulsions,

m il intégre un port combiné CANopen/CANmotion pour une performance
augmentée des automatismes,

m il se connecte également aux principaux bus et réseaux de communication
industniels en utiisant diverses cartes de communication.

Les protocoles suivanis sont disponibles - PROFIBUS DP W1, Devicehet, EtherNet/IP
et EtherCAT.

“ariatsur pour moteur
pas & pas Lexium SO3

Des fonctions dédiées 3 la sécurite o
La gamme des servo vanateurs Lexium 32 s'insére dans la chaine de sécurité des
automatismes en intégrant la fonction “Safe Torque Off" (STO) qui interdit le
redémarrage intempestif du servo moteur.

Cette fonction est conforme 3 la norme IEC/EN 61508 niveau SIL3 surles
instaliations électrigues et a la norme entrainement de puissance |IEC/EN 61800-1.
Elle simplifie la mise en ceuvre d'installations exigeant un dispositif de sécurité
complexe, améliore les performances lors des opérations de maintenance en
réduisant les temps d'intervention et en augmente la sécurité.

\iariateur Alivar 32 IUn module additionnel eSM est disponible pour acceder a des fonctions de securité
accrue,

Servo moteurs BMH et BSH : dynamique et puissance

Les serve moteurs BMH et BSH sont des moteurs triphasés de type synchrone.

lis sont dotés d'un codeur SinCos Hiperface® pour une transmission automatique
des données du servo moteur au servo variateur et sont fournis avec ou sans frein
de parking.

Servo moteurs BMH
Les servo moteurs BMH sont des moteurs a inertie moyenne. |ls sont parfaitement
adaptes aux applications a charge élevée et permettent un réglage plus robuste du
mouvement.

Servo variateur

Lexium 32M
Exemple d'architecture d'aufomalisme avec
bus machine CANopen et CANmotion

Cette gamme couvre une plage de couples continus a I'amétde 1,2 2 84 Nm pour
une vitesse nominale allant de 1200 a 5000 min™.

Servo moteurs BSH

Les servo moteurs BSH répondent aux exigences de précision et de dynamigue
elevée, grace 3 la faible inertie du rotor. [s sont compacts, avec une densité de
puissance élevée.

Cette gamme couvre une plage de couples confinus a 'amétde 0,5 3 33,4 Nm pour
une vitesse nominale allant de 2500 3 6000 minr®.
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Commande de mouvement Lexium 32

| Lxm 32¢

LXM 324

LXM 32M

Communication Intégrée Liaison séne Medbus Liaison série Modbus Liaison séne Modbus
Train d'impulsions Bus machine CANopen, Train dimpulsions
CANmation
En option - = Bus machine CANopen,
CANmotion,
DeviceNet, EtherNet/IP,
PROFIBUS DP V1,
EtherCAT
Modes de fonctionnement Mode manuel (JOG) Prise d'origine Prise d'origine
Réducteur électronique Mode manuel (JOG) Mode manuel (JOG)
Régulation de vitesse Régulation de vitesse Séquence de mouvement
Régulation de courant Régulation de courant Réducteur électronique
Positionnement Régulation de vitesse
Régulation de courant
Positionnement
Fonctions Autoréglage, surveillance, arrét, conversion
- Fenétre d'amét Fenétre d'amét
Saisie rapide des valeurs de | Saisie rapide des valeurs de
position position
Axes rotatifs Axes rotatifs
Registre de position Registre de position
Entrées logiques = 24 V 6, réaffectables - 4, réaffectables
(1)
Entrées de capture — 24V - 1 2
(1) (2)
Sorties logiques — 24V 5, réaffectables - 3, réaffectables
(1)
Entrées analogiques 2 -
Entrée commande par train 1, configurable en : = 1, configurable en :
d'impulsions m [iaison RS 422 m liaison RS 422
m push-pull 5Vou24 V w pushpull 5Vou24V
m acollecteur ouvert 5V ou » a collecteur ouvert 5V ou
24V 24V
Sortie PTO ESIM Liaison RS 422 = Liaison RS 422
Interface Homme/Machine Par terminal intégré Mode manuel (positifinegatif, rapide/lent), autoreglage, mise en service simple, afichage

d'informations et d'emeurs, prise d'ongine pour Lexium 32A 1 32M

Fonctions de sécurité Integrée “Safe Torque Off' STO
En option - Arét contrdlé sir (Safe Stop 1
*851" et Safe Stop 2 °5527)
Maintien sir a l'amét (Safe
Operating Stop “S0S)
Vitesse limitée sire (Safe
Limited Speed “SLS")
Capteur Intégré Capteur SinCos Hiperface®
En option - Codeur résolveur
Codeur analogique
Codeur digital
Type d’architecture Commande par: Commande par - Commande par -
m entrées/sorties logigues ou | m controleur de mouvement | m automates Schneider
analogiques via bus machine CANcpen et | Electnic ou tiers via réseaux et
CANmaotion bus de communication
Type de servo moteur BMH BSH
Type d’application A charge glevee Dynamique elavee
Aver réglage robuste du mouvement Densité de puissance
Taille de bride 70, 100, 140, 190 2t 205 55,70, 100 et 140
Couple continu a I'arrét 1,2a84 Nm 053334Nm
Type de codeur SinCos monotour SinCos monotour ;
m 32 768 pointsitour et u 131072 pointsftour,
m 131072 points/tour, SinCos multitour :
SinCos multitour : u 131072 points/tour x 4096 tours
m 32 768 points/tour x 4096 tours et
m 131072 points/tour x 4096 tours
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2°) Offre Lexium 32

Commande de mouvement Lexium 32

Tension d’alimentation 200 / 240 V monophasée (asations servo variateurs/servo moteurs)

5 4

_,__sn.'.‘;, i

s Lexium 32C, 32A et 32M
Tension d'alimentation 200...240 V monophasée avec filtre CEM intégré

' LXM 32 USOM2 LXM 32eD18M2
mmmw, (B;;?owmﬁ) m.mm:‘l.ﬁ.ﬁm Courant de sortie permanent : 3 A eff Courant de sortie permanent : 6 A eff
Point de fonctionnement nominal (1) Couples a l'arrét z?inﬂeﬁoncﬁmmmmmhal f les a }’;}iﬁdﬁmmm I?mmé
z Couple  Vitesse  Puissance M /M__(2) Couple  Vitesse Puissance M, /M__ (2
o L R R e Nl
moteur Kkgem® moteur Kgem® Nm min w Nm/Nm Nm min- w Nm/Nm Nm min* w Nm/Nm
BSH 05517 0,06 045  fepoo  J30  |os14 |
BSH 0552T 0,10 [0.74  |6000  [450 o825 |
BSHOSS3T 0,13 084 6000  [550  [123 |
BSHOTOIT 0,25 094  |s5000 500 1335 |
BMHOTO1T 0,50 11 [4000 450  [144 |
BSH 0702T 0,41 (18 [5000 950  [2272 |
BSHO703T 058 21 [4000  Jooo  [2674 |
BMHOT02T 1,13 21 f4000  [oo0 |
BSH 1001T 1,40 (22 [4000  [e00 2775 |
BMHO703T 1,67 20 [3000  Jeoo  [34M02 |
BMH1001T 32 (28 3000 Joeoo  [34102 |
BSH 1002T 231
BMH1002T 63
BMH1003T 94
BMH1401P 165
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3°) Références

PERIemS

LXM 32Cemnnne

1°) Présentation

Senvo molew BMH avec
connecteurs coudes
offenlables

-

4

Serva mofeur BMH avec
conheclewrs droils

Commande de mouvement Lexium 32

Courant de sortie i 2 Courantde ligne  lccligne Référence Masse
a8 kiz 2 présume maxi
Permanent  Créte
(eff) (eff) (1)
A A KW A A KA kg
Tension d’alimentation monophasée : ~. 230 V 50/60 Hz, avec filtre CEM intégré (3)
15 45 03 20 1 LXM 32CU45M2 1,600
LXM 32AU45M2 1,600
LXM 3ZMU45M2 1,700
3 9 05 45 1 LXM 32CU90M2 1,700
LXM 32AU90M2 1,700
LXM 32MUS0M2 1,800
B 18 1 8.4 1 LXM 32CD18M2 1,800
LXM 32AD18M2 1,600
LXM 32MD18M2 1,900
10 30 16 127 1 LXM 32CD30M2 2,000
LXM 32AD30M2 2,000
LXM 32MD30M2 2,100

Servo Moteur BMH

Les servo moteurs BMH fournissent des valeurs de densilé de pulssance inégalées
pour répondre awx besoins de la plupart des machines compactes. Proposes en
quatre tallles de brides &t trois longueurs différentes par taille, ils conviennent & ia
plupart des applications, couvrant une plage de couples continus 4 I'amét comprise
entre 1,2 ef 84 Nm pour des vitesses allant jusqu'a 8000 tw/min

Grace a leur moteur a inertie moyenne, Ies nouveaux servo moleurs BMH sont

parfaitement adaplés aux applicaions a charge éevée el permetient un réglage
plus robuste du mouvement, ce qui facilite Ninstaliation et le réglage

Les servo moteurs BMH sont cerlifies "Recognized” §) par les Underwriters
Laboratories et sont conformes a fa nomee UL 1004 ainsi qu'aux directives
europeennes (marguage CE)

I sont disponibies aved les varanies suivantes |

= 5tailles de brides - 70, 100, 140, 190 et 205 mm,

m 2 degres de profection du bout darbre | 1P 30 ou IP 65 (IP 67 avec le Kit pour
conformité proposé en option) conformément & la norme IEC/EN 60529 ; |e degré de
protection de la carcasse es! IP 65 (IP 67 avec e Kil pour conformilé proposé en
option),

B avec ou sans frein de parking,

a connectewrs droils ou coudés pour le raccordement puissance et codeur,

w Codeur intégné SinCos Hiperface® monolowur ol mullitour, moyenne ou haute
resolution,

m bout Jarbre [isse oU a clavette

Specificités
Les servo moteurs BMH ont éié développés pour répondre aux principales
prescriptions suivantes -

u [a lempérature amblante duliisation est de - 20+ 40 °C sans declassement,
conformément & la nomne IEC 60721-3-3, categorie 3K3 et jusqura 55 *C avec
déclassement 3 partir de 40 “C de 1 % de la puissance de sortie nominalke par *C
supplemeniaire,

= laltitude maximale d'utiisation est de 1000 m sans déclassement, 2000 m avec
k=1086et3000mavec k=038 (1)

Lhumidite relafive supportée par le senvo moteur répond a la nomme [EC 80721-3-3,
catégonies 3K3, 3212 ef 322,

n la protection themmigue est assurée el commandée par le servo vanateur
Lexium 32 via |'algorthme de confrdle de tempéerature du moteur,
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Servo Moteur BMH

2°) Description

Les servo moteurs BMH, constitués d'un stator tnphasé et d'un rotor a 10 piies a
aimanis Neodymium Fer Bore (NdFeB), comprannent

Une cancasse protégée par peinture de couleur noir opaque RAL 9005,

Line bride de fixation axiake 4 points.

Un bout d'arbre, lisse ou avec ciavette (selon le modéle)

Un connecleur droit male etanche a visser pour le raccordement du cable
puissance (2.

Lin connecteur droit make étanche 4 visser pour ke raccordement du cible
contrile (codeur) (2).

Cables et connectique a commander séparément, pour le raccordement ax
servo vanateurs Lexium 32, voir page 46,

Schneder Electnic a pris un soin particulier a la bonne adéquation entre les
servo moteurs BMH et les servo variateurs Lexium 32

Cette compatibilité n'est garantie qu'avec l'utlisation des cables el connecleurs
vendus par Schnesder Electnic, voir page 46

{1} Résclution codeur donnée Pour une assaciation avee uh senve variateur Lexium 32,
(2} Autre modeéke avec connecieur colde onentable, voir page 44

Les servo moteurs BMH ci-dessous sont proposes sans reducteur de vitesse.

Couple Couple Puissance Vitesse Vitesse Servo Référence Masse
continu crete de sortie nominale mecanique variateur (1} 2
a l'arrét a l'arrét nominale du maximale  associé
Servo moteur LXM 32
Nm Nm W min-t min? kg
12 42 350 3000 BOOO e UGON4 BMHOTO1P esneA 1,600
14 4 450 4000 8000 e JGOM2 BMH 0701T sweef 1,600
Eace avant i 42 350 2500 BO0D #D18M2 BMH 0701 T ewash 1,600
BEMH 070 e see 1A 700 5000 8000 oD12N4 BMH 0701F seesh 1,600
25 64 G600 2500 BOOD oD30M2 BMH 0702T swesA 1,800
74 900 4000 800D o D18M2
700 3000 BO00 oD12N4 BMH 0702P seesA 1,800
34 B.7 650 2000 BOOD oD30M2 BMH 07T03T sweal 2,000
10,2 800 3000 8000 eD1EM2 BMH 0703T seeel 2,000
1300 5000 BOOD oD18N4 BMH 07T03F ensal 2.000
33 10,8 800 4000 G000 oD12N4 BMH 1001P sneeA 3.340
34 B9 700 2000 G000 o030M2 BEMH 1001T eeeeA 3.340
108 Qa0 3000 6000 sD18M2
it o R 1300 4000 5000 «D18N4 BMH 1001P swseA 3,340
103 750 2000 6000 oD30M2 BMH 1002T swssf 4.920
184 1450 3000 6000 oD30M2
598 184 1600 4000 6000 oD 18MN4 BMH 1002P senst 4920

(1) Pour compléter chaque référence, voir le tableadessous

BMHO701P . . . . A
Bout d*arbre IP 54 Lisse (3) 0
A clavette (3) 1
IP 65/1P 67 (4) Lisse 2
A clavetie 3

Capteur intégré Monotour, SinCos Hiperface® 1
Haute résolution, 131 072 points/tour (3)
optique 128 périodes sinus/cosinus par tour

Muliitour, SinCos Hiperface® 2

131 072 points/tour x 4096 tours (5)

128 périodes sinus/cosinus par tour
Capteur intégré Maonotour, SinCos Hiperface® 6
Moyenne résolution, 32 768 pointsitour (3)
capacitif 16 périodes sinus/cosinus par tour

Multitour, SinCos Hiperface® [

32 768 pointsitour x 4096 tours (3)

16 périodes sinus/cosinus par tour
Frein de parking Sans A

Avec F
Raccordements Connecteurs droits (3) 1

Connecteurs coudés 90° orientables 2
Bride Standard interational A
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Servo Moteur BMH

4°) Eléments de raccordement

4-1°) Cordons de raccordement puissance

Description De servo Vers servo Composition Longueur Référence Masse
= moteur wvariateur
o m ka
Cordons équipés d'un BMHO70se LXM 32essess. [[4x15mm?) 15 VW3 M5 101 R15 0,500
connecteur industriel M23 BMH 100we Voir associations +
- s 3 VW3 M5 101 R30 0,810
b {cote servo moteur) BMH 1401P ép;j.lggesa 2% 1 mm)] 5 VW3 M5 101 R50 1210
10 VW3 M5 101 R100 2,200
15 VW3 M5 101 R150 3.400
20 VW3 M5 101 R200 4510
@J:J:D 25 VW3 M5 101 R250 6,200
50 VW3 M5 101 R500 12,325
YIS e Rane 75 VW3IM5101R750  18.450
4-2°) Cordons de raccordement contréle
Description Utilisation pour Vers servo Composition Long. Référence Masse
variateur
m kg
Cordons codeur SinCos  EMH esese LM 3Z2eeneee. [3x 1.5 VW3 MB 102 R15 0,400
Hiperfa-t:e" é_qlcrlipé[s_d'!un Voir réfié;ences {2 x 0,14 mm?) 3 VW3 M8 102 R30 0.500
connecteur iIngustrie pages +
M23 (cité servo moteur) et15 (2 % 0,34 mm?)] ] NS M 162 HiW (0,560
et d'un connecteur RJ45 10 VW3 M8 102 R100 0,500
| 8+2 contacts 15 VW3IMB102R150  1.100
(cote servo variateur) 20 VW3MB102R200 1,400
i 25 VW3IMB102R250 1700
@Eﬂ: 50 VW3 M3 102R500  2.100
75 VW3 M3 102 R750 4,500
VW3IME 102 Rese
Servo Moteur BSH
1°) Présentation
Les servo moteurs BSH offrent une excellente reponse aux besoins de dynamigue
élevee. Cing tailles de brides et différentes longueurs permettent une solution
adpatée a la majorité des applications et couvrent une plage de couples continus a
l'amrét de 0,5 a 33,4 Nm pour des vitesses allant jusqu'a 9000 min'.
La nouvelle technologie de ses enrculements basée sur des pdles saillants donne
aux servo moteurs BSH une grande compacité avec une densite de puissance
élevée par rapport aux servo moteurs classiques.
lls sont disponibles avec les variantes suivantes :
e m 4 tailles de brides - 55, 70, 100 et 140 mm.
T B e m 2 degrés de protection du bout d’arbre - IP 50 ou IP 65 conformement a la norme
oriritabiss IEC/EN 60529 ; le degré de protection de la carcasse est IP 65 (1P 67 avec le kit pour
conformite propose en option).
m avec ou sans frein de parking,
m connecteurs droits ou coudés pour le raccordement puissance et codeur,
m codeur SinCos Hiperface® monotour ou multitour, moyenne ou haute résolution
m bout d'arbre lisse ou a clavette.
Spécificité
Les servo moteurs BSH ont été développés pour répondre aux principales
prescriptions suivantes :
Serve moteur BSH avec m |a température ambiante d'utilisation est de - 20...+ 40 °C sans declassement,
connecteurs droits conformement a la norme IEC 60721-3-3, categorie 3K3 et jusqu'a 55 °C avec
déclassement & partir de 40 °C de 1 % de la puissance de sortie nominale par °C
supplémentaire,
m ['altitude maximale d'utilisation est de 1000 m sans déclassement, 2000 m avec
k=086et3000 maveck=028
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2°) Description

Servo Moteur BSH

Les servo moteurs BSH, constitués d’'un stator triphasé et d'un rotor 6 a 10 pdles
{selon le modéle) a aimants Neodymium Fer Bore (NdFeB), comprennent

Une carcasse protégée par peinfure de couleur noir opaque RAL 5005,

Une bride de fixation axiale 4 points.

Un bout d'arbre, lisse ou avec clavette (selon le modéle).

Un connecteur droit male &tanche & visser pour le raccordement du cable
puissance (2).

Un connecteur droit male étanche a visser pour le raccordement du cable
conirdle (codeur) (2).

Cables et connectique a commander séparément, pour le raccordement aux
servo variateurs Lexium 32,

Couple Couple Puissance Vitesse Vitesse Servo Référence Masse
continu créte de sortie nominale mécanique  variateur (1) (2]
a Farrét al'arrét nominale du maximale  associé
Servo moteur LXM 32
Nm Nm w min? min' kg
05 14 300 6000 000 s L45M2 BSH 0551T snsed 1,160
1.5 150 3000 9000 o US0OM2 BSHO0551T ewend 1,160
300 6000 2000 wLIGON4 BSHO551P sseelt 1,160
08 19 250 3000 @000 o LUG0OM2 BSH0552T sesel 1,470
25 450 6000 2000 s LIG0OM2 BSH 05527 sssalt 1,470
400 6000 2000 s LG0ON4 BSH0552P sesslt 1,470
1,05 35 400 6000 000 e LIGONS BSH 0553P eseesi 1,760
12 3 550 6000 2000 o USOM2 BSH 0553T ewend 1,760
33 350 3000 4000 aD18M2
i3 35 500 5000 8000 o LUG0OM2 BSHOTHT sennh 2200
i4 35 350 2500 8000 eD18M2 BSHOT0T eeesh 2,200
700 5000 8000 e D12N4 BSHOT0IP eweeh 2,200
22 6,1 550 2500 8000 «D30M2 BSHOT02T sssalt 2,890
7.2 450 5000 8000 e D18M2
BEH 100w swe il 7.6 850 5000 8000 o D12N4 BSH 0702P eneel 2,890
256 T4 ap0 4000 8000 s D18M2 BSHO703T sesslt 3,620
27 75 a00 4000 6000 sD18M2 BSH100MT sassl 4,200
(1) Pour compléter chaque référence, voir le tableadessous
BSH 0551T . . . . .
Bout darbre P50 Lisse 0
Aclavefie 1
IP 65/1P 67 (1) Lisse 2
Aclavefie 3
Capteur intégré Maonotour, SinCos Hiperface® 1
HaL_Jte résolution, 131 072 pointsftour (2)
optique Multitour, SinCos Hiperface® 2
131 072 pointsftour x 4096 tours (2)
Frein de parking 3ans A
Avec F
Raccordements Connecteurs droits 1
Connecteurs coudés 907 orientables 2
Bride Standard infermational AouP
(3)
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Servo Moteur BSH

4°) Eléments de raccordement

4-1°) Cordons de raccordement puissance

= Description De servo Vers servo Composition Longueur Réference Masse
= moteur variateur
0 m kg
|T Cordons équipés d'un BSHO55ee LXM 3Z2ewewes. [(4x15mm?) 1,5 VW3 M5101 R15 0,600
connecteur industriel M23 BSHO70ee \oirassociations +
Cm .. 3 VW3 M5 101 R30 0,810
HH (cote servo moteur) BSH 100ee  pages 8 (2 x 1 mmé)]
BSH1401P 313 5 VW3 M5101 R50 1,210
10 VW3 M5 101 R100 2,250
15 VW3 M5101 R150 3,400
20 VW3 M5 101 R200 4510
25 VW3 M5 101 R250 6,200
VW3 M5 10s Rees 50 VW3 M5 101 R500 12,325
75 VW3 M5101 R750 18,450
4-2°) Cordons de raccordement contréle
Description De servo Vers servo Composition Longueur Référence Masse
moteur variateur
m kg
Cordons codeur SinCos BSHessss LXM3Zessees. [3X 15 VW3 ME102 R15 0,400
Hiperface® équipés d'un Vioirréférences (2x0,14mm?) 3 VI3 ME 102 R30 0.500
connecteur industriel M23 pages 14 + -
(cité servo moteur) et 15 (2 % 0,34 mm3)] 5 VW3 ME 102 R50 0,600
I et d’un connecteur RJ45 10 VW3 ME& 102 R100 0,900
642 contacts 15 VW3 M8 102 R150 1.100
(chté servo variateur)
20 VW3 ME 102 R200 1,400
Hﬁ: 25 VW3 M8 102 R250 1,700
50 VW3 ME& 102 R500 3,100
VW3 M3 102 Reee 75 VW3 M8 102 R750 4,500
Bus et réseau de communication (Bus machine CANopen
Raccordement par connecteur de type RJ45
H : t: 5 Carte de communication CANopen/CANmotion Daisy Chain
-y = ! Désignation Type de port Repére Référence Masse
L' B | 3 unitaire kg
Wit 4 By ! Carte CANopen/CANmotion 2 connecteurs de type RJ45 VW3 A3 608 -
ha } Daisy Chain
pour
1 » .j . servo variateurs Lexium 32M
y Lffr Accessoires de raccordement pour carte CANopen Daisy Chain/VW3 A3 608
Carte de communication Terminaison de finde ligne  Avec connecteur de type RJ45 TCS CAR 013M120 0,009
CANapen VW3 A3 608 CAMopen (1)
Boitiers de dérivation 2 connecteurs de type RJ45 VW3 CAN TAP2 0,250
Conirdleur ou Lexium CAMopen IP 20
prqgrammab!e Confroller
T . Cordons de raccordement pour carte CANopen/CANmotion Daisy Chain VW3 A3 608
- Désignation Utilisation Repére Long. Reférence Masse
De Vers m kg
Cordons CANopen equipes  Servo vanateur Carte VW3 A3 808 03 VW3 CAN CARRO3 0,320
avec LXM 324 Servo variateur
E 1 connecteur de type RJ45 4 Servo vanateur LXM 324
Sk chague extrémité LXM 32M Servo variateur
B 2 Carte VW3 43 B08  LxXM 32M 1 VW3 CAN CARR1 0500
@ g Boitier de dérivation i
@ 3 YW3 CAN TAR2
] . Cordons CAMNopen équipés  Contrdleur Carte VW3 A3 608 1 VW3 M3 BOSRO10 —
! I[_ avec programmiable Servo vanateur
S A 1 connecteur de type SUB-D Twido LM 324
L i M Lem‘lm M femelle § contacts avec Lewium Controlier:  Servo variateur 3 VW3 M3 BOSRO30 N
Raccordement en chainage teminaison de ligne intégrée et LMC 20 LM 320
au bus machine CANopen 1 connecteur de type RJ45 LMC 204130
avec la carfe VW2 A3 608
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Plate-forme d’automatisme (Modicon M340)

1°) Configuration mono rack

Désignation Type de modul Nb d'empla-  Reférer Mas
aimplanter cements (1) kg
Racks Alimentation BMX CP5, 4 BMX XBP 0400 0,630
processeur BMX P34,
tuies JEIS, ks de 6 BMX XBP 0600 0,750
communication et modules 8 BMX XBP 0800 0,930
metiers {comptage, 12 BMX XBP 1200 1,270
commande de mouvemeant
st série)

(1) Nombre d'emplacements recevant le moduwle processear, les modwles d'ESS, les modules de
communication et les modules meétiers (hors module alimentation).

2°) Modules d’alimentation

Les modules alimentation doivent equiper chaque rack BMX XBP ee00. Ces modules s'implantent dans les deux
premiers emplacements de chaque rack (repérés CPS).

La puissance nécessaire a 'alimentation de chague rack est fonction du type et du nombre de modules implantés
dans celui-ci. De ce fait, il est nécessaire d'établir un bilan de consoemmation rack par rack afin de définir le module
alimentation BMX CPS eeel adapté 3 chaque

dalimentation —;,nrm =24V mt:k =4V Totale =24V rack
@ captewrs (4 (3 kg
=24V 83w 168W = 18,aW DTA BMX CPS 2010 0,290
isolée
—24.48V 15W NIW = 32W 134 BMX CPS 3020 0,340
BMX CPS 2010/ 3020 isolés
100150V 15W 32w 216W 36 W (5) 1.3A BMX CPS 3540T 0,340
&)
~100.240V  83W 16,8W 103W 20W D7A BMX CPS 2000 0,300
15w 32w 21EW I/W 134 BMX CPS 3500 0,360

3°) Modules processeurs

résean fogiciel Unity Pro ko
ethus COMITRmECAtion
intégrés '
mmrﬂmzm o
512EJ'5TDR 2résepuy Ethemet 1 Liasson sene Verson 23.0 BMX P34 1000 0,200
128 E/S analogiques 2 bus AS-interface Modbus
20 voies métiers
2048 Ko intégré (mémoire
utilisateur intemea)
Performance BMX P34 20, 4 racks
BMX P34 20102 1024 E/S TOR 2résepux Ethemat 1 Lialson séne Version =3.0 BMX P34 2000 0,200
BAMX P34 20302 256 E'S analogiques 4 bus AS-Interiace Modbus
36 voies métiers 1 Liaison sé Version 241 BMX P34 20102 0210
2096 Ko intéors (mémok SEne 3
utilisateur inteme) 1 Bus CANopen
1 Linison série ‘ersion =3.0 BMX P34 2020 0,205
Modbus
1 Ressau Ethemst
1 Résesu Fihemst  Version =41 BMX P34 20302 0,215
1 Bus CANopen
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Modules de sécurité Préventa pour la surveillance’arréts d’urgence et
d’interrupteurs

1°) Principe de fonctionnement

Les modules de securite XPSAV, XPSABY et XPSATE s’utilisent pour la surveillance des circuits d Arrét
d'urgence selon les normes EN/ISO 13850 et EN 60204-1 et réepondent également aux exigences de securité
pour la surveillance électrique des interrupteurs dans des dispaositifs de protection selon la norme EN 1088

lls assurent la protection de l'opérateur et de la machine, par l'arrét immediat du mouvement dangereux, aprés
avoir recu une commande d'arrét par 'opérateur ou par la détection d'un défaut dans le circuit de sécurité
lui-méme.

En complément des sorties de sécurité a ouverture directe de catégore d'arrét 0 (3 pour XPSAV, 2 pour XPSABY
et 2 pour XPSATE), les modules sont equipés de sorties a ouverture retardée de catégorie d'arrét 1 (3 pour
XPSAV, 1 pour XPSABV et 3 pour XPSATE) qui permettent un ralentissement controlé des éléments moteurs afin
d’obtenir 'arrét définitif (par exemple freinage du moteur par variateur de vitesse).

A lafin de la temporisation préseélectionnee, I'alimentation en énergie est coupée en ouvrant les circuits de
sortie temporisés.

m Pourle module XPSAY, la temparisation des trois circuits de sortie est réglable sur 15 valeurs prédéeterminées
de 0 4 300 secondes a I'aide de touches de sélection.

Le module XPSAV dispose en plus de 3 sorties de signalisation statiques pour message vers 'automate de
process.

La fonction de surveillance du bouton Marche est configurable par cablage.

2°) Références

Désignation Raccordement Nbre de circuits Sorties Plage de Alimen- Référence Masse
de sécurité supplémentaires réglagedu tation kg
temps de
retard
Modules de Bomes avis 6 “F" dont 3 statiques 0...300s 24V XPSAVI1113 0,320
sécurité pour imperdables, bornier 3 °F" a ouverture
surveillance  intégré au module retardeée
dEAsTet Bomes  vis 6 “F" dont 3 statiques 0..300s =24V XPSAVI1113P 0,320
d‘_urgence ®  imperdables, 3 °F" 4 ouverture
d'interrupteurs pomier sépare, retardée
debrochable du module 5 -g» o _ 015 _3s —24V XPSABVI133P 0,280
1°F" a ouverture
XPSAV11113 retardee
Bomes aressort, bormier3 “F" dont — D0.15...35 =24V XPSABV1133C 0,275
séparé, débrochable du 1 °F" a ouverture
module retardée
Bomes avis 3 °F" dont - 1,56...30s —=24Y XPSABV11330P 0,280
imperdables, 1 °F" & ouverture
bomier séparé, retardée
débrochable du module
XPSAV11113P
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3°) Schéma de connexion
3-1°) arrét d’'urgence a un canal (démarrage autoritate ou non surveillé)

2 e
K1 L
KE?L
Bk
ESC Sjiﬂ K14 Vars automate
1o ¢&-7 ] programmabée
Amét durgenca |12 K12[)‘ ——
51 [13 !
P-4
Démarrage|14 i
1 | i
[ a1 ] [sta[s1]sat] [sze] T[siz] [s14] [oal] |1|3| [2a] Tar] Tar[ T57] e [vea[v7a[¥ad]
Sortie X Y
pc/ | LOGIQUE- 1 E \
D canal 1 Sortie 3 ! 3 ( K
1l e - 5k
| Sortie : | = =
} = —_ =
e LOGIQUE - = ' o = £
De| | canal 2 Sore [pa \ )
? XPS-AV
[AZ | [y3a[saa[sai] [822] [S34] [¥40] [04] [ 14 ] [24 ] [ 38 ] 46 [ 58]
I L T i
Armetde la Sorties de sécurts
{emporisation & ouverturs directe f ouverturs retanée
{arré catégorie 0} [arrét catégoria 1)
KOi K02 Ki1 Ki2
o o
Légands: Amdtcat.0 Amdt cald Amdt cat. i Arrdt catd
ESC = Conditions de démarrage extemnes
Diagramme fonctionnel
(533-534 = ouvert)
Démarrage automatique Démarrage non surveillé
Mise sous fension Mis= sous tension
(Bario-test acheve) (Auto-test achevs)
Amét durgence Amét durgence | Amét d'urgence | Amét durgence Amét d'urgence Amét durgence | Amét durgence| Amét durgencs
non actionng actionnd non actionné actionné non acticnné actionng non actionng actionné
Amét durgence - | Amét d'urgence
511-812 511-512
Démaage automatique 2 N | ]
{sans ESC) il Bouton de démarage |
513814 Stesi
Entrée shunige _ Enirée shuntés
521-522 521-822
Entrée shuntae 1 Enirée shuntée
53-832 831-832
Interruption de ntermuption da
temporisation - temnporisation —
Y38-Y40 30
Sortie 'F* | I J 1 Sortie "F* U 1 | 1
03-04/13-14/23-24 03-04/13-14/23-24
Sortie "F* | ] | Sortie "F" | | |
37-38/47-48/57-58 37-36/47-48/57-58
Sorfie de signalisation__| Sortie de signalisation
Y74 Y74
Sorfie de signalisation__] L Sortia de signalisation |
84 ) P Y84 .
Démarrags Démarrage Temporisation Démarmage Démamage Temporisation
ty nigrmompus ty interrompue

ty = Tempoaorisation
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3-2°) arrét d’'urgence a deux canaux (démarrage seitié)

T 2
ers automaie
programmable
51 11 ——————
A”-m -a-““- —-—
durgznca (J-J—qg
[A1[S18] [S49[ [S94] [539] [S42] [S94] T[O8] 43T 23] T[37] T[4&7] TG&7 [¥+ [YRA[V/4]Va4]
Sorte i i i
pe.~ T LOGIQUE- 1 E !
canal 1 Soriz [on
o = [ e s
Sortis 3 & =
0./ T| Lomiaue- e [kech ’ A & 5 2
DC] | canal 2 Sortie . . "
2 E 1 XPS-AV
[AP[vyae] [533] TS29 [soP[ [534] [vao] Jod4] T447 [24] T38] Jaa] T56]
i o e Soriies de sscurite Sorbies de sécurte
e ROy & puverture directe & overiurs retamde
st K {amét catégaria 0) (aTat catégoria 1)
83 |i3 [ amatl,
L fempo-
Démarage|14 K11 |, risation
ESC ! Ky
i Ko Koz K11 K12
@ 1 [ [ "
Legande: Arrdt cat.0 Arrdt cat.0 Arrét cati Arrétcat.d
ESC = Conditions de démarrage extsmes
Diagramme fonctionnel
(S13-514 = ouvert)
Arrét d'urgence, a deux canaux / démarrage surveilié
Mese sous fension
(Auto-test achave)
Arrét durgance Amét durgence Anét durgencs Amét durgenca
non achonns BCIONNS non acionne achonne
Entréo shuntda ]
811-812
Amét durgence (canal 1)
$21-522 = —
Amét durgence (canal 2
531-532 -
Bouton de démarrane
533-534 ] = )
Intarruption 1) = Contrble du bouton de démarrage:
[- moarisation — L ] . M
YYD Le bouton de démarrage n'est
Sartie "F* — doit pas étre enclenché au
03-04/13-14/23-24 moment de la mise sous tension.
Sortic 'F* | | 1 )
97-38/47-48/57-58 tyv = Temporisation
Sorfie de signalisadon,
Y74
Sortie de signalisation |
Y84
Pasde t<i0s t<10s Tompodisation

:I|=4ra Ta0e  Démarrage Démarrage inierTompue

Nota : pour un arrét d’'urgence a deux canaux amedemarrage automatique, il faut que les liaisons :
» 13/ 14 soit shuntée.
» 33/ 34 soit ouverte.
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Commande de mouvement Lexium 32
Exemple d’application liée aux entrées de sécurt&TO »

Commutation avec module relais de sécurité ARRET D'URGENCE, arrét de catégorie 1.

24V 24V 24V 24V 24V

Preventa x iﬂ‘”ﬂlf »| API
XPS-AV -
 FAULT RESET
Y+ |7 >
[~
" M _vea
Y74 Halt
Y84 e

h 4

“4:‘lemporisé
a7 t 28 ' »{5TO R
47 48 + | —
- STO B
57 ‘“—I —— E8 ! -
1 temporisd !

[ —

Amét durgence [03 —™~— 4
P e N—

.,-I 23 =L 24
831 S11
I =Y s1z[ ]
(I S =7 s13|
o
1

Exemple d'arrét de catégorie 1 avec module relais de sécurité ARRET D'URGENCE externe Preventa XPS-AV
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