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Controladores de movimiento
Lexium Controller LMC 10, LMC 20 y LMC 20A130e
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Presentacion

La oferta Lexium Controller es una solucién optimizada para el control y el posicio-
namiento de ejes que incluyan funciones de automatismos. Permite responder a las
necesidades de una amplia gama de aplicaciones en todos los sectores de activi-
dad.

Con los controladores de movimiento Lexium Controller, los servodrives Lexium 05
y Lexium 15, asi como los servomotores BSH y BDH, Schneider Electric ofrece una
solucién completa, econdémica y de alto rendimiento, Lexium PAC.

La solucién Lexium PAC se adapta e integra en la mayoria de las plataformas de au-
tomatismo Schneider Electric y otras.

La solucion de software proporcionada por los controladores de movimiento Lexium
Controller ofrece, con ayuda de un modelo de aplicacién y una libreria de bloques
de funcién, una puesta en servicio muy facil y rapida de la maquina.

Los controladores de movimiento Lexium Controller estan especialmente adaptados
a las maquinas compactas gracias a:

m Sus dimensiones reducidas.

m El nimero limitado de modelos e integracion de bloques de funcién.

m La facilidad de instalacion.

m La puesta en marcha inmediata de la aplicacion gracias al modelo de aplicaciones
y al terminal grafico remoto.

m La reduccion de los costes de instalacion y puesta en servicio.

Ademas, responden a los requisitos de rendimiento de las maquinas especiales y
modulares gracias a:

m Su capacidad de extensién (entradas/salidas...).

m Sus funciones de software modulares.

m Su facilidad de integracién en los automatismos estandar gracias a las posibilida-
des de conexién a los buses y redes disponibles en el mercado, como CANopen,
Modbus, Profibus DP, DeviceNet y Ethernet TCP/IP.

Aplicaciones

El controlador de movimiento Lexium Controller lleva a cabo la coordinacion y sin-
cronizacion de ejes a través de un bus de campo, para aplicaciones que necesiten
un control que incluya hasta 8 ejes sincronizados.

Integra funciones estandar de control y mando de movimiento:

m Control de velocidad y control de par.

Posicionamiento relativo o absoluto.

Perfiles de leva para ejes esclavos y control de conmutadores de leva programables.
Funcién de engranaje electrénico en velocidad y en posicion.

Interpolaciones lineal y circular (21/2 dimensiones).

Eje maestro por codificador externo.

Medida de distancias y captura de posiciones mediante entrada “Todo o Nada” de
alto rendimiento (30 ps).

m Control de movimiento en posicién con una velocidad final predeterminada (blending).

Esta dedicado a las aplicaciones de tipo:

m Maquinas de manutencion (cintas transportadoras, paletizadoras, transalmacena-
dores...) y maquinas de transferencia (pérticos...).

m Maquinas de ensamblaje (enmangadura, apriete...).

m Maquinas de inspeccion y control de calidad.

m Maquinas que realizan operaciones al vuelo (corte, impresién, marcado...).

Caracteristicas:
pags.8a 13

Referencias:
pags. 14y 15

Dimensiones: Esquemas:
pags. 24y 25 pags. 26 y 27
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Ejemplo de integracion de Lexium Controller en una plataforma
de automatismo

Terminal grafico remoto

Integracion en las plataformas de automatismos
El controlador de movimiento Lexium Controller se integra facilmente en las arqui-
tecturas de automatismo estandar del mercado.

Puede conectarse directamente, gracias a los puertos de comunicacion situados en
la parte frontal, a los buses y redes siguientes: Modbus, Profibus DP, DeviceNet y
Ethernet TCP/IP.

De esta forma, el controlador de movimiento Lexium Controller permite acceder a to-
dos los datos de los ejes que controla a los automatas programables, a los termina-
les de dialogo de tipo Magelis o a cualquier otro cliente.

Bus de maquina CANopen
El bus de maquina utilizado para los controladores de movimiento Lexium Controller
LMC 20 y LMC 20A130e es CANopen.

Por su rendimiento, este bus de maquina se utiliza actualmente en gran medida en
el sector industrial. Cumple la norma internacional ISO 11898 y esta promovido por
la asociacion “CAN In Automation”, que agrupa a usuarios y fabricantes; ofrece una
importante garantia de apertura e interoperabilidad gracias a sus perfiles de comu-
nicacion y equipos estandarizados.

Es posible acceder directamente al bus de maquina CANopen gracias a los dos
puertos de comunicacién integrados, conforme a la norma CiA DSP 301 V4.0 :

m Un puerto dedicado al bus Motion para la coordinacién y la sincronizacién de los
servodrives (conforme a la norma CiA DSP 402, “Device Profile Drives & Motion
Control”).

m Un puerto destinado a la ampliacién de la capacidad de automatismo, como las
entradas/salidas, variadores, codificadores...

(Ver caracteristicas en pag. 12.)

Terminal grafico remoto

Ofrecido opcionalmente, el terminal remoto de diagndstico y puesta a punto, asocia-
do al modelo de aplicacién del modo Easy Motion, permite:

m Establecer un diagndstico del controlador de movimiento Lexium Controller o los
servodrives.

m Establecer un ajuste del controlador de movimiento Lexium Controller o de los pa-
rametros de los servodrives.

m Realizar la puesta a punto.

m Guardar y restablecer los datos de la aplicacion.

Para un mayor rendimiento y una mayor eficacia, el usuario esta lo mas cerca posi-
ble de la maquina.

Se trata de una herramienta ergonémica cuyo botén de navegacion permite acceder
directamente a los menus desplegables.

Este terminal grafico ofrece dos niveles de acceso configurables:
m Mantenimiento (acceso limitado).
m Desarrollo (acceso autorizado a los datos configurables).

Caracteristicas: Referencias: Dimensiones: Esquemas:
pags.8a 13 pags. 14y 15 pags. 24y 25 pags. 26 y 27
4 Schneider Electric



Presentacion Controladores de movimiento
(continuacion) Lexium Controller
Solucidn de software
Segun los requisitos solicitados, la gama Lexium Controller ofrece dos formas de de-
sarrollar una aplicacion:
m El modo Easy Motion, que se basa en un modelo de aplicaciones y su interface
grafico integrado, para configurar las funciones de control de movimiento.
m El modo Motion Pro, para configurar y programar las funciones de control de mo-
vimiento y de automatismo, segun un lenguaje conforme con la norma IEC 31161.
La gama Lexium Controller ofrece ademas una libreria de bloques de funcién para
una puesta en servicio inmediata de la aplicacion.
Modo Easy Motion
El controlador de movimiento Lexium Controller se suministra con un modelo de apli-
caciones preinstalado. Permite una utilizar inmediatamente el conjunto Lexium PAC
dog- | dog+ | movemer | Movenss i (controlador de movimiento, servodrive y motor), asi como ejecutar automaticamen-
= sl Homing | SetPos te la funcion programada.
'\ [Lowpos | 148 i
i ’ o ‘ : :ﬁj Los servicios disponibles son los siguientes:
P o6ta500 [ Pes: 0001 s m Ajuste de los parametros de los ejes.
B e L et ! m Ajuste y diagndstico de los variadores.
Wt | Webrw | Wetrm ; m Ajuste y diagnostico del controlador de movimiento.
conhig | =tz o || 5 m Creacion de registros y de posiciones por aprendizaje.
= g R 1 2 m Gestion de los modos de funcionamiento de los ejes (Auto-Manual).
Vel: 1000 Diwbete Line | .
PR ot m Control manual de los ejes.
i Dec: 1000 Fmetting] -8 m Configuracion de las tareas de posicionamiento (Motion Tasks).
MamsCont [ve0a ] Deles List| 11 m Edicion de los perfiles de leva (8 perfiles de 16 puntos de tipo XYVA).
Error Reset 5o [Ervor eg = -~ m Memorizacion y restablecimiento de la aplicacion.

Ejemplo de pantalla del modelo de aplicaciones

[

Ejemplo de editor de programacion conforme a la norma

©

EasyMotion ver pag. 28.

Modo Motion Pro
El modo Motion Pro deja al usuario libertad total para realizar la aplicacion.

Al mismo tiempo que conserva las ventajas de los servicios propuestos por el modo
Easy Motion para el control de movimiento, permite afnadir funciones de automatis-
mo con ayuda del editor de programacion integrado.

También se puede realizar el conjunto de la aplicacion, las funciones de control de
movimiento y las funciones de automatismo con ayuda de este editor.

MotionPro Vver pag. 30.

Libreria de bloques de funcion de aplicaciones
Con el objetivo de simplificar la programacion de aplicaciones, y a fin de aumentar

IEC 61131 el rendimiento de las maquinas, los modos Easy Motion y Motion Pro disponen de
una libreria de blogues de funcion de aplicaciones.
Dichas funciones permiten reducir considerablemente el tiempo de programacion y
de puesta a punto del conjunto de la instalacion.
FS_1
FB_FlyingShear L bl d f . . f li . li t tendid | t
g_xAutoonJ Enate Al — Los bloques de funcion ofrecen aplicaciones ampliamente extendidas en el sector
FS_Startji_xExecute q_XSynactivel — industrial:
FS_WSSelect{l_xwSSelect g_MnSync— m Corte al vuelo.
FS_SynOff—i_xSynOff q_xEndOfProfilel— m Cuchilla giratoria.
o] wikiseaisny EMT— | g Agrupamiento/desagrupamiento
FS_Length—i_rLengthToCut q_iErroridi— g N p grup )
gHMI_xErrorQuit—_xErrorQuit q_sErrorMsg— u Aprlete con control de par.
GHMI_xUseNext TP xlseNext TP q_xWsPosReached—
FS_Parameter—fio_stParameter 0_ITPWindowErrarCounter— Con una ergonomia de tipo PLCopen, esta libreria se ha realizado teniendo en cuen-
Drive1—fo_stiasterDrive » ta numerosas variantes mecanicas y de aplicacion.
Drive2-4ig_stSlaveDrive »
Ejemplo de bloque de funcion de aplicacion Ver pag. 34.
Caracteristicas: Referencias: Dimensiones: Esquemas:
pags.8a 13 pags. 14y 15 pags. 24y 25 pags. 26 y 27
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Controladores de movimiento
Lexium Controller

Descripcion

La oferta Lexium Controller ofrece tres niveles de integracion posibles en los auto-
matismos segun las referencias propuestas:
m LMC 10: se trata de un producto econémico, con un bus Motion dedicado.
m LMC 20: ademas de las caracteristicas del LMC 10, ofrece una oferta de conexion
a la red Ethernet TCP/IP, integrandose asi en las arquitecturas de automatismo; gra-
cias a su conexion CANopen, amplia su capacidad de entradas/salidas y controla
otros equipos.
m LMC 20A130e: ademas de las caracteristicas del LMC 20, ofrece una conexién a
los buses de campo Profibus DP y DeviceNet.

Lexium Controller LMC 10

1 Visualizador en la parte frontal con LED de visualizacion de estado:

m Indicacion de estado de Lexium Controller.

m Indicacion de estado de la comunicacion del bus de maquina CANopen y del bus

Motion dedicado.

2 Conector de 3 patillas para la alimentacion del codificador maestro.

3 Boton de reinicio de Lexium Controller.

4 Conector de tipo SUB-D 15 contactos hembra de alta densidad para la conexion
de codificador incremental o de codificador absoluto serie SSI.

5 Conector de tipo RJ45 para la conexion Modbus o enlace serie RS 485, con LED
de visualizacién de estado.

6 Conector de tipo SUB-D macho de 9 contactos para la conexion del bus Motion.

7 Conector de tipo HE 10 (26 contactos), para la conexién de las entradas/salidas
a través de bases Telefast® o de un conector hembra suministrado.

8 Alimentacion de 24 V — para el Lexium Controller por conector de 3 patillas.

Lexium Controller LMC 20

1 Visualizador en la parte frontal con LED de visualizacién de estado:

m Indicacion de estado de Lexium Controller.

m Indicacion de estado de la comunicacion del bus de maquina CANopen y del bus

Motion dedicado.

Conector de 3 patillas para la alimentacion del codificador maestro.

3 Conector de tipo RJ45 para la conexion a la red Ethernet TCP/IP.

4 Botdn de reinicio de Lexium Controller.

5 Conector de tipo SUB-D 15 contactos hembra de alta densidad para la conexion
de codificador incremental o de codificador absoluto serie SSI.

6 Conector de tipo RJ45 para la conexién Modbus o enlace serie RS 485, con LED
de visualizacién de estado.

7 Conector de tipo SUB-D macho de 9 contactos para la conexién del bus Motion.

8 Conector de tipo HE 10 (26 contactos), para la conexion de las entradas/salidas
a través de bases Telefast® o de un conector hembra suministrado.

9 Alimentacién de 24 V — para el Lexium Controller por conector de 3 patillas.

10Puerto de comunicacion CANopen de tipo SUB-D macho de 9 contactos para la
ampliacion de la configuracion (entradas/salidas “Todo o Nada” o analdgicas, va-
riadores, codificadores, otros equipos...).

N

Caracteristicas: Referencias: Dimensiones: Esquemas:
pags.8a 13 pags. 14y 15 pags. 24y 25 pags. 26 y 27
6 Schneider Electric
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Descripcion
(continuacion)

Controladores de movimiento
Lexium Controller

LMC 20A130e

Lexium Controller LMC 20A1307 y LCM 20A1309

1

Visualizador en la parte frontal con LED de visualizacién de estado:

m Indicacion de estado de Lexium Controller.
m Indicacion de estado de la comunicacion del bus de maquina CANopen y del bus
Motion dedicado.

AL WON

N

7
8
9

Conector de 3 patillas para la alimentaciéon del codificador maestro.

Conector de tipo RJ45 para la conexioén a la red Ethernet TCP/IP.

Botdn de reinicio de Lexium Controller.

Conector de tipo SUB-D 15 contactos hembra de alta densidad para la conexién
de codificador incremental o de codificador absoluto serie SSI.

Conector de tipo RJ45 para la conexién Modbus o enlace serie RS 485, con LED
de visualizacién de estado.

Pilotos de diagnéstico de la tarjeta de comunicacion Profibus DP o DeviceNet.
Conector de tipo SUB-D macho de 9 contactos para la conexién del bus Motion.
Conector de tipo HE 10 (26 contactos), para la conexion de las entradas/salidas
a través de bases Telefast® o de un conector hembra suministrado.

10 Alimentacion de 24 V — para el Lexium Controller por conector de 3 patillas.
11 Conector de tipo SUB-D macho de 9 contactos para la conexién del bus Profibus DP

o bornero desenchufable de tornillo de 5 contactos para la conexién del bus
DeviceNet.

12Bornero de 8 microinterruptores para la configuracion de la direccién esclava en

el bus Profibus DP o DeviceNet.

13 Puerto de comunicaciéon CANopen de tipo SUB-D macho de 9 contactos para la

ampliacion de la configuracion (entradas/salidas “Todo o Nada” o analdgicas, va-
riadores, codificadores, otros equipos...).

Caracteristicas:
pags.8a 13

Referencias:
pags. 14y 15

Dimensiones: Esquemas:
pags. 24y 25 pags. 26 y 27

Schneider Electric
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Caracteristicas

Controladores de movimiento
Lexium Controller

Caracteristicas de entorno

Tipo de controlador

LMC 10 LMC 20 LMC 20A130e

Conformidad con las normas

Los controladores de movimiento Lexium Controller se han desarrollado respetando los
niveles mas severos de las normas internacionales y las recomendaciones sobre equipos
eléctricos de control industrial (IEC, EN), de los cuales: baja tension, IEC/EN 61800-5-1,
IEC/EN 61800-3 (inmunidad y emision CEM conducidas y radiadas).

Inmunidad CEM

IEC/EN 61800-3, entornos 1y 2
IEC/EN 61000-4-2 nivel 3
IEC/EN 61000-4-3 nivel 3
IEC/EN 61000-4-4 nivel 4
IEC/EN 61000-4-5 nivel 3

Marcado C€

Los controladores de movimiento estan marcados como C€ en virtud de las directivas
europeas de baja tension (73/23/CEE y 93/68/CEE derogadas por la 2006/95/CE) y
CEM (89/336/CEE derogada por la 2004/108/CE).

Homologaciones

UL, CSA, C-Tick, GOST y CCC (en curso)

Grado de proteccién

1P20

Resistencia a las vibraciones

1,5 mm cresta a cresta de 5 a 13 Hz, 1 pn de 13 a 200 Hz, segtn IEC/EN 60068-2-6

Resistencia a los choques

15 pn durante 11 ms segun IEC/EN 60068-2-27

Resistencia a las descargas
electrostaticas

Inmunidad a las descargas
electrostaticas

Conforme a la norma EN 61000-4-2, nivel 3

Resistencia a los parasitos AF

Inmunidad a los campos
electromagnéticos radiados

Conforme a la norma EN 61000-4-3, nivel 3

Inmunidad a los transitorios
rapidos en rafagas

Conforme a la norma EN 61000-4-4, nivel 4

Inmunidad a las ondas de
choque

Conforme a la norma EN 61000-4-5, nivel 3

Humedad relativa

Para funcionamiento

10...95% sin condensacion

Para almacenamiento

5...95% sin condensacion, segun IEC 61131-2

Temperatura ambiente Para funcionamiento °C 0...60 0...50

en el entorno del aparato
Para almacenamiento °C —25...470, segun IEC 61131-2

Altitud maxima Para funcionamiento m 0...2.000

Caracteristicas eléctricas

Alimentacion (1) Tensién nominal \' =24
Valores limite \' = 19...30 (ondulacion incluida)
Corriente nominal de entrada | mA 300 400 500
Corriente transitoria maxima | A < 10 durante 0,2 ms

(1) Se recomienda utilizar una alimentacién regulada conmutada de tipo Phaseo ABL 7.

Presentacion: Referencias: Dimensiones: Esquemas:

pags.2a7 pags. 14y 15 pags. 24y 25 pags. 26 y 27
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Caracte([isticas Controladores de movimiento
(continuacion) Lexium Controller

Caracteristicas de las entradas “Todo o Nada” y por evento

Numero de entradas “Todo o Nada” 8 de I6gica positiva (source)
Por evento 2
Alimentacion Tensién nominal de entrada |V =24
Corriente nominal de entrada | mA 7
Conexion 1 conector tipo HE 10
Comun 1
Valores limites de entrada Vv — 19...30 (ondulacién incluida)
Impedancia de entrada kQ 3
para U nominal
Tiempo de filtrado En el estado 1 Hs 15
En el estado 0 Hs 70
Aislamiento Entre vias Sin

Aislamiento con légica interna por optoacoplador
Caracteristicas de las entradas “Touch Probe”

Numero de entradas 2
Alimentacion Tensién nominal de entrada |V =24
Corriente nominal de entrada | mA 7
Conexion 1 conector tipo HE 10
Comun 1
Valores limites de entrada Vv — 19...30 (ondulacién incluida)
Impedancia de entrada kQ 3
para U nominal
Tiempo de filtrado En el estado 1 Hs 1
En el estado 0 Hs 0,5
Aislamiento Entre vias Sin

Aislamiento con légica interna por optoacoplador
Caracteristicas de la entrada de codificador maestro compatible con los codificadores XCC 1 y XCC 3

Alimentacion Tensién nominal \'} —50-=24
Corriente nominal mA 500
Conexion 1 conector hembra tipo SUB-D 9 contactos hembra para la entrada de codificador y
1 extremo pelado
Valores limites de entrada Tensién Vv —30
Corriente mA 12
Impedancia de entrada kQ 2
para U nominal
Aislamiento Vv 2.500
Codificador incremental Tipo de sefal A A B,B,ZZ
Frecuencia méaxima de 250 kHz en entrada X 4, es decir, 1 MHz en contaje
utilizacion
Codificador absoluto serie SSI Numero de bits 32, con trama configurable (nimero de vueltas, nimero de bits/vuelta, formato binario
o gray, paridad...)
Frecuencia de reloj kHz 200
Tension de reloj Vv 5
Presentacion: Referencias: Dimensiones: Esquemas:
pags.2a’7 pags. 14y 15 pags. 24y 25 pags. 26 y 27
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Caracteristicas

(continuacion)

Controladores de movimiento
Lexium Controller

Caracteristicas de las salidas

Numero de salidas

8

Légica de salida

2 salidas de l6gica positiva (source)

Alimentacion Tension nominal \' —24
Corriente nominal mA 200
Comtuin 1
Valores limite de salida Tension \' — 19...30 (ondulacién incluida)
Tiempo de respuesta En el estado 1 Hs 150
En el estado 0 Hs 250
Limitacion de intensidad A 1
de cortocircuito
Aislamiento Entre vias Sin

Caracteristicas del procesador

Aislamiento con I6gica interna por optoacoplador

Memoria Datos guardados Kb 60
(NV/RAM)
Aplicacion en RAM Mb 1
Aplicacion en Flash EPROM | Mb 1
RTC Autonomia dias 20
Estructura de la aplicacién Tarea maestra 1
Tarea auxiliar 1
Tareas por evento 2
Tiempos de ciclo ms 2 maximo para 4 ejes sincronizados,
4 méaximo para 8 ejes sincronizados
Tiempo tipico de ejecucion del Para 1.000 lineas, us <120
codigo de programa en lenguaje estructurado:
60% booleano,
20% numérico,
20% flotante
Caracteristicas de los puertos de comunicacion
Protocolo Modbus
Estructura Conector Tipo RJ45
Interface fisico RS 485 2 hilos
Modo de transmision Binario

Velocidad de transmision

Configurable en 19,6 kbit/s o 38,4 kbit/s con el software Motion Pro

Modo de acceso

Maestro/esclavo

Aislamiento entre el circuito
interno y puerto serie

Formato 8 bits, sin paridad, 1 stop
Polarizacion -
Direccion 1 a 247, configurables con el terminal grafico o con los software Easy Motion y
Motion Pro
Servicios Mensajeria Read Holding Registers (03), 62 palabras como maximo
Write Single Register (06)
Write Multiple Registers (16), 62 palabras como maximo
Read Device Identification (43)
Diagnostics (08)
Supervision -
de la comunicacion “Time out” configurable
Diagnéstico Por LED Un LED de actividad en la parte frontal en el conector de tipo RJ45

Presentacion: Referencias: Dimensiones: Esquemas:
pags.2a7 pags. 14y 15 pags. 24y 25 pags. 26 y 27
10 Schneider Electric



Caracteristicas
(continuacion)

Controladores de movimiento
Lexium Controller

Caracteristicas de los puertos de comunicacion (continuacién)
Protocolo CANopen para bus Motion dedicado

Estructura Conector Tipo SUB-D macho de 9 contactos
Velocidad de transmision Configurable a 500 kbit/s o 1 Mbit/s con los software Easy Motion y Motion Pro
Modo de acceso Maestro
Direccién (Node ID) 8 servodrives Lexium 05 o Lexium 15
Servicios Numero de PDO 2 PDO por esclavo (1 en emisién y 1 en recepcion)
Numero de SDO 2 SDO por ciclo (1 en lectura y 1 en escritura).
Emergencia Si
Nivel de aplicacion CANopen | CiA DSP 301 V4.02
Perfil funcional DSP 405
Control de los equipos con perfil CiA DSP 402 “Device Profile Drives y Motion Control”
Supervisién Note Guarding, Heartbeat
de la comunicacion
Longitud del bus 15 m como maximo (el bus debe cablearse obligatoriamente en cadena)
Diagnéstico Por LED Un LED de actividad en la parte frontal

Protocolo CANopen para extensiones de entradas/salidas, servodrives...

Estructura Conector Tipo SUB-D macho de 9 contactos
Velocidad de transmision Configurable de 10 kbit/s a 1 Mbit/s con el software Motion Pro
Modo de acceso Maestro
Direccién (Node ID) 1 a 32, configurable con el software Motion Pro
Servicios Numero de PDO 2 PDO por esclavo (1 en emisién y 1 en recepcion)
Numero de SDO 2 SDO por ciclo (1 en lectura y 1 en escritura).
Nivel de aplicacion CANopen | CiA DSP 301 V4.02
Perfil funcional DSP 405
Supervision Note Guarding, Heartbeat
de la comunicacion
Diagndstico Por LED Un LED de actividad en la parte frontal

Presentacion:
pags.2a’7

Dimensiones:
pags. 24y 25

Referencias:
pags. 14y 15

Esquemas:
pags. 26 y 27
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Caracteristicas

(continuacion)

Controladores de movimiento
Lexium Controller

Caracteristicas de los puertos de comunicacion (continuacién)
Bus de campo Profibus DP

Estructura Conector Tipo SUB-D macho de 9 contactos
Velocidad de transmision Autodetectada por Lexium Controller
Direcciones 1 a 126, configurables con microswitch
Servicios Intercambios periédicos Trama ciclica de formato PPO tipo 5
m Servicio PZD:
escaner de comunicacion para intercambiar periédicamente 8 palabras de entrada
y 8 palabras de salida
m Servicio PKW:
acceso de lectura y escritura al conjunto de la zona % MW de Lexium Controller
Supervision Posibilidad de detencion
de la comunicacion “Time out” ajustable con el configurador de red Profibus DP
Diagnéstico Por LED Un LED de actividad en la parte frontal
Archivo de descripcion En el CD-ROM de la documentacién se incluye un solo archivo gsd; se puede acceder también
desde el sitio de Internet “www.telemecanique.com”. Dicho archivo no contiene la descripcién
de los parametros del controlador de movimiento.
Bus de campo DeviceNet
Estructura Conector Con 5 tornillos de contactos con paso de 5,08

Velocidad de transmision

Configurable a 125 kbit/s, 250 kbit/s 0 500 kbit/s por microswitch

Direccion 1 a 63, configurables con microswitch
Servicios Variables periddicas Conjuntos escéaner de comunicacién 100y 101
Modo de intercambios Entradas: Polled, Change of State, Cyclic
periédicos Salidas: Polled
Auto Device Replacement No
Supervision Posibilidad de detencién
de la comunicacion “Time out” ajustable con el configurador de red DeviceNet
Diagndstico Por LED Un LED de actividad en la parte frontal
Archivo de descripcion En el CD-ROM de la documentacién se incluye un solo archivo eds; se puede acceder también
desde el sitio de Internet “www.telemecanique.com”. Dicho archivo contiene la descripcién de
los parametros del controlador de movimiento.
Presentacion: Referencias: Dimensiones: Esquemas:
pags.2a7 pags. 14y 15 pags. 24y 25 pags. 26 y 27
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Caracteristicas

(continuacion)

Controladores de movimiento
Lexium Controller

Caracteristicas de los puertos de comunicacion (continuacién)

Red Ethernet TCP/IP
Estructura

Conector

Tipo RJ45

Interface fisico

RS 485 2 hilos

Modo de transmision

Half-duplex y full-duplex

Velocidad de transmision

10/100 Mbit/s, autodetectada por Lexium Controller

Direccionamiento IP

m Asignaciéon manual con el terminal o el software Motion Pro

m BOOTP (servidor dindmico de direccion IP en funcién de la direccion IEEE)

m DHCP (servidor dindmico de direccién en funcién del Device Name) con reiteracion
automatica

Fisico Ethernet 2
Enlace LLC: IEEE 802.2
MAC: IEEE 802.3
Red IP (RFC791)
Cliente ICMP para admitir determinados dispositivos IP como el comando “ping”
Transporte TCP (RFC793), UDP

El nimero méaximo de conexiones es 8 (puerto 502)

Servicios Clase Transparent Ready (1) | C20

Servidor Web Acceso simultdneo mediante 3 navegadores Web (o0 mas segun el nimero de conexiones
utilizadas)
Servidor configurado de fébrica y modificable
El servidor configurado de fabrica incluye las siguientes paginas:
m Visualizador Lexium Controller: visualizacion del estado de Lexium Controller y sus
entradas/salidas
m Data viewer: visualizacion y modificacion, protegidas por contrasefia, de los parametros de
Lexium Controller, clasificados por orden de las palabras %MW
m Gréfico Lexium Controller: visualizacion de tipo osciloscopio
m Seguridad: configuracion de las contrasefas de acceso en consulta y en modificacion
m |/O Scanning: configuracion de intercambios de datos periddicos (10 palabras de entrada,
10 palabras de salida)
m Ethernet statistics: identificacion de Lexium Controller y estadisticas de comunicacion

Mensajeria Read Holding Registers (03), 62 palabras como maximo
Write Single Register (06)
Write Multiple Registers (16), 62 palabras como maximo
Read Device Identification (43)
Diagnésticos (08)

Gestion de red SNMP

Transferencia de archivos FTP para servidor Web y TFTP para FDR

Supervision Posibilidad de detencién

de la comunicacion “Time out” ajustable de 0,5...60 s con el servidor Web integrado

Diagnéstico Por LED Un LED de actividad en la parte frontal en el conector de tipo RJ45

Por el terminal grafico

Palabra de control recibida
Consigna recibida

Con el servidor Web

Numero de tramas recibidas

Numero de tramas erréneas

(1) Consultar el catélogo “Ethernet TCP/IP Transparent Ready”.

Presentacion:
pags.2a’7

Referencias:
pags. 14y 15

Dimensiones:
pags. 24y 25

Esquemas:
pags. 26 y 27
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536413

Referencias Controladores de movimiento

Lexium Controller
LMC 10, LMC 20 y LMC 20A130e

Controladores de movimiento Lexium Controller (1)

Ry Alimentacion Numero Numero de  Comunicacion integrada Referencia Peso
———— delgdntradasl ejes max. a Bus Enlace Red Bus de
i Saicas sincronizados maquina  serie Ethernet terceros
m (con bus CANopen Modbus
; Motion) (2) 3)
] Vv kg
=24 8/8-—=24V 8 - Si - - LMC 10 0,666
%‘: s Si si Si - LMC 20 0,697
E é & Si Si Si Profibus ~ LMC 20A1307 1,076
Si Si Si DeviceNet LMC 20A1309 1,079
I e
B g Pack de software y documentacion
i+ Designacion Composicion Referencia Peso
kg
LMC 20 Pack de software y El paquete incluye: VW3 M8 702 -
documentacion m El software Easy Motion
m El software Motion Pro
m La libreria de bloques de funcion de aplicaciones
m La documentacion técnica para la instalacion de
hardware y software
Accesorios de conexién
Designacion Descripcion Longitud Referencia Peso
m kg
Para codificadores incrementales o codificadores absolutos serie SSI (4)
Cable para entrada de 1 conector de tipo SUB-D de 15 contactos 3 VW3 M4 701 -
codificador maestro macho de alta densidad
1 extremo pelado
Para visualizadores y terminales graficos Magelis (5)
Cable para entrada de 1 conector de tipo SUB-D macho de 25 contactos 3 XBT Z938 -
visualizador o terminal 1 conector de tipo RJ45
grafico Magelis
Para puerto serie de PC
Cable para puerto serie de PC 1 conector de tipo RJ45 3 VW3 M8 701 R0O30 -
a través de enlace serie 1 conector hembra tipo SUB-D de 9 contactos hembra
Cables blindados 2 conectores de tipo RJ45 3 490 NTC 00003 -
con pares trenzados cruzados
5 490 NTC 00005 -
(1) Los controladores de movimiento Lexium Controller se suministran de serie con un conector de tipo HE 10 hembra para la
conexion de las entradas/salidas y con dos conectores de 3 patillas hembra para la alimentacién del controlador de movimiento
Lexium Controller y del codificador. Clase Transparent Ready: C20.
(2) Tiempo de ciclo: 2 ms para 4 ejes sincronizados y 4 ms para 8 ejes sincronizados.
(3) Bus de maquina CANopen para ampliacién de entradas/salidas, servodrives... o conexién de otros productos.
(4) Codificadores incrementales o codificadores absolutos serie SSI: consultar el catdlogo “Osicoder” o nuestro sitio Internet
“www.telemecanique.com”.
(5) Visualizadores y terminales gréaficos Magelis: consultar el catdlogo “Interfaces hombre/maquina” o nuestro sitio Internet
“www.telemecanique.com”.
Caracteristicas: Dimensiones: Esquemas:
pags.8a 13 pags. 24y 25 pags. 26 y 27
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536392

Presentacion,
descripcion
y referencias

Controladores de movimiento

Lexium Controller
Opcion: terminal grafico remoto

@I Telemecanique

T

CETORCY

Terminal grafico remoto
Presentacion

El terminal grafico, que se suministra opcionalmente con el controlador de movi-
miento Lexium Controller, permite al usuario intervenir lo mas cerca posible de la
maquina para:

m Establecer un diagndstico del controlador de movimiento o de los variadores.

m Efectuar un ajuste del controlador de movimiento o de los parametros del variador.
m Realizar la puesta a punto.

m Guardar y restablecer los datos de la aplicacion.

Las funciones principales de puesta a punto son las siguientes:

m Gestion del modo Auto-Manual, de los ejes.

m Ajuste final y validacion de los ejes.

m En modo Manual:

o Control del eje en posicidn, velocidad y busqueda de origen.

o Funciones JOG.

m En modo Auto, control de ejecucion de las tareas de posicionamiento.
m Creacion de registros de posiciones por aprendizaje.

Las principales funciones de mantenimiento son las siguientes:

m Diagndstico del controlador de movimiento o de los servodrives.

m Rearranque rapido de la maquina tras una parada.

m Transferencia de programas.

m Memorizacion y restablecimiento de la configuracion de los servodrives.

Es multilingiie y se suministra con 6 idiomas instalados de base (espafol, francés, in-
glés, aleman, italiano y chino). Se pueden cargar otros idiomas mediante flasheado.
Se conecta al controlador de movimiento Lexium Controller a través de un cable que
se pide por separado (ver a continuacion).

Su temperatura maxima de utilizacién es de 60 °C, su grado de proteccion es IP54.

Descripcion

El terminal gréafico remoto ofrece en la parte frontal:
1 Visualizador grafico:
- 8 lineas, 240X 160 pixeles.
- Visualizacion de grandes digitos legibles a una distancia de 5 metros.
2 Teclas de funcion dinamicas F1, F2, F3 y F4:
- Funciones de aplicacién: Auto/Manu.
- Funciones de sistema: “RUN”, “STOP”, “RESET".
- Funciones de navegacion.
3 Tecla “ESC”: abandono de un valor o de un parametro para volver a la opcién
anterior.
4 Tecla “JOG &« ”: hace girar el eje en sentido negativo.
5 Pulsador de navegacion:
- Pulsacion: registra el valor en curso (ENT).
- Rotacion +/—: incrementa o disminuye el valor, pasa a la linea siguiente o anterior.
6 Tecla “JOG ¥ ”: hace girar el eje en sentido positivo.
7 Tecla de retorno a la pantalla de inicio.

Referencia
Designacion Cadigo Referencia Peso
kg
Terminal grafico remoto 1 VW3 M1 701 -

Accesorios para el terminal grafico remoto

Los accesorios disponibles son los siguientes:

m Un cable equipado con dos conectores tipo RJ45 para conectar el terminal grafico
al controlador de movimiento Lexium Controller (longitudes de 1, 3 0 5 metros).

m Un adaptador RJ45 acodado hembra/hembra para conectar el terminal grafico
VW3 M1 701 al cable VW3 A1 104 Ree.

Referencia
Designacion Cadigo Longitud  Referencia Peso
m kg

Cables remotos 2 1 VW3 A1 104 R10 0,050
equipados con 2 conectores 3 VW3 A1 104 R30 0,150
de tipo RJ45 5 VW3 A1104R50 0,250
Adaptador RJ45 3 - VW3 A1 105 0,010
hembra/hembra

Schneider Electric
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Presentacion
y caracteristicas

Controladores de movimiento

Lexium Controller
Bases de entradas/salidas Telefast®

Presentacion

Caracteristicas
Caracteristicas de la alimentacion

La base Telefast® es un interface de conexién de las entradas/salidas del controla-
dor de movimiento Lexium Controller a la parte operativa.
Garantiza una conexion rapida, fiable y econémica.

Ademas, permite:

m La distribucion de comunes en las entradas.

m El seccionamiento por las salidas.

m La proteccién con fusible de alimentacion 24 V — del controlador de movimiento
Lexium Controller.

Segun el modelo, realiza también:
m La visualizacion por LED del estado de las vias de entradas/salidas.
B La proteccidn por fusible de cada una de las vias.

Se conecta directamente por cable al conector de tipo HE 10 del controlador de mo-
vimiento Lexium Controller.

Tensién de alimentacion Segun IEC 61131-2 = V |19...830 (Un=24)
Corriente de alimentacion = A |2
maxima por base
Caida de tension sobre fusible de =V |03
alimentacion
Proteccion contra las A 2
sobrecargas y los cortocircuitos
de alimentacién
por fusible rapido (suministrado)
Caracteristicas del circuito de mando para una via
Tipo de base Bases de conexion pasivas “Todo o Nada”
ABE 7B20MPN20 ABE 7B20MPN22
Numero de vias Entrada pasiva 12
Salida pasiva 8
Tensién asignada de Ue =V |24
Tension minima/maxima Segun IEC 61131-2 — V |20,4/26,4
Corriente interna por viade Ue  Entrada pasiva mA - 3,2
Salida pasiva mA - 3,2
Conformidad Segun IEC 61131-2 Tipo 1
Caracteristicas del circuito de salida
Tipo de base Bases de conexion pasivas “Todo o Nada”
ABE 7B20MPN20 ABE 7B20MPN22
Numero de vias Salida pasiva 8
Tensién asignada de Ue Salida pasiva =V |24
Corriente conmutada por via de Entrada/salida pasiva mA 15/300
E/S
Corriente maxima por comun Salida pasiva A 2
Tensidn asignada de aislamiento v No aislada
Proteccion de las vias por fusible mA - 315
Otras caracteristicas (a 20 °C de temperatura ambiente)
Tipo de base Bases de conexion pasivas “Todo o Nada”
ABE 7B20MPN20 ABE 7B20MPN22
Intensidad de fuga aceptable sin mA = 1,5
encendido del LED por via
Referencias: Dimensiones: Esquemas:
pag. 17 pag. 25 pag. 27
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Referencias Controladores de movimiento

Lexium Controller
Bases de entradas/salidas Telefast®

Referencias (1)
Bases de entradas/salidas Telefast®

Numero Numeroy Numeroy LED Fusible Referencia Peso
de entradas/ tipo de tipo por via kg
salidas entradas de salidas
20 12, 8, No No ABE 7B20MPN20 0,430
Sink, Source,
— 24V — 24V
Si Si ABE 7B20MPN22 0,430
ABE 7B20MPN20
Cables de conexidn para bases Telefast®
Tipo de sefal Tipo de conexién Calibre/ Longitud Referencia Peso
Lado de Lado de Seccion (2)
Lexium base
Controller  Telefast®
AWG/ m kg
mm?
Entradas/ Conector Conector 28/ 0,5 ABF T26B050 0,080
salidas TON  HE 10 HE 10 0,08
26 contactos 26 contactos 1 ABF T26B100 0.110
2 ABF T26B200 0,180
Accesorios
Designacién Numero Caracteristicas Venta Referencia Peso
de bornas por cant. unitaria kg
con shunt indiv.
Borneros 20 - 5 ABE 7BV20 0,060
opcionales
encliquetables 15773 - 5 ABE 7BV20TB 0,060
Fusibles - 0,125 A 10 ABE 7FU012 0,010
rapidos
5% 20,
250 V. UL 0,315 A 10 ABE 7FU030 0,010
1A 10 ABE 7FU100 0,010
2A 10 ABE 7FU200 0,010
(1) Para cualquier informacion adicional sobre las bases de entradas/salidas Telefast®, consultar
el catalogo “Controlador programable Twido” o nuestro sitio Internet “www.telemecanique.com”.
(2) Para longitudes de cable superiores a 2 metros, consultarnos.
Presentacion: Caracteristicas: Dimensiones: Esquemas:
pag. 16 pag. 16 pag. 25 pag. 27
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Presentacion

Controladores de movimiento

Lexium Controller
Bus y redes de comunicacion

Enlace serie Modbus

Presentacion

El protocolo Modbus es de tipo maestro/esclavo y se compone de una estacion
maestra y de las estaciones esclavas. Los controladores de movimiento Lexium
Controller LMC 10, LMC 20 y LMC 20A130e integran de serie el protocolo Modbus:
son estaciones esclavas.

Existen dos mecanismos de intercambio:

m Peticién/respuesta: la peticion del maestro se dirige a un esclavo determinado. El
maestro espera la respuesta del esclavo interrogado.

m Difusién: el maestro difunde una peticién a todas las estaciones esclavas del bus.
Estas ultimas ejecutan la orden sin emitir respuesta.

El protocolo Modbus permite:

m Programar y configurar el controlador de movimiento Lexium Controller con los
software Easy Motion y Motion Pro o con el terminal grafico remoto.

m Conectar un terminal de didlogo (terminal grafico Magelis tipo XBT GT, visualiza-
dor alfanumérico Magelis tipo XBT N o terminal alfanumérico Magelis tipo XBT R).
m Un punto de conexién econdmico para intercambiar datos de aplicacién con un
autémata programable o cualquier otro tipo de cliente.

Arquitectura

oo
O00000
Visualizador Magelis XBT N

Enlace serie Modbus

inum Controller
LMC 0 o
LMC 20A130e

O

o 117 [

Autémata programable Modicon M340

Ejemplo de arquitectura con el enlace serie Modbus

Bus de maquina CANopen
Presentacion

El bus de maquina CANopen es un bus de campo basado en los niveles bajos y los
componentes CAN. Cumple la norma ISO 11898. Gracias a sus perfiles de comuni-
cacion normalizados, el bus CANopen permite la apertura y la interoperabilidad de
distintos equipos (variadores, arrancadores, captadores inteligentes...).

El bus CANopen es un bus multimaestro basado en el principio maestro/esclavo que
garantiza un acceso en tiempo real a los datos de los equipos de automatismos. El
protocolo de tipo CSMA/CA se basa en intercambios de difusion, emitidos ciclica-
mente o por eventos; garantiza una utilizacion éptima de la banda pasante. Un canal
de mensajeria permite igualmente parametrizar aparatos esclavos.

Una oferta progresiva de conectividad CANopen permite reducir los costes y optimi-
zar la realizacion de su arquitectura:

m Reduccion del tiempo de cableado.

® Aumento de la fiabilidad de cableado.

m Flexibilidad en caso de ahadir o eliminar un equipo.

Presentacion: Caracteristicas: Dimensiones: Esquemas:
pags.2a7 pags.8a 13 pags. 24y 25 pags. 26 y 27
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Presentacion
(continuacion)

Controladores de movimiento

Lexium Controller
Bus y redes de comunicacion

Arquitectura

Bus de maquina CANopen dedicado al bus Motion

La conexion CANopen dedicada al bus Motion ofrece la posibilidad de conectar hasta
8 servodrives de las gamas Lexium 05 y Lexium 15.

El bus Motion permite realizar el control de movimiento de estos 8 ejes.

El ciclo de red realiza la actualizacion de las consignas de posicion a fin de garanti-
zar la sincronizacion de los ejes.

Los controladores de movimiento Lexium Controller LMC 10, LMC 20y LMC 20A130e
integran de serie el protocolo CANopen dedicado al bus Motion.

A fin de garantizar el rendimiento del bus Motion, se recomienda realizar un bus en
cadena y sin derivacion; nuestra oferta de accesorios de conexion se ha enriquecido
en este sentido.

1 Lexium Controller
EC| | MC @0 0
Q LMC 20A130e

>

Bus Motion

Ol O O QL

Lexium 05 Lexium 05 Lexium 05 Lexium 05

Lexium 15 Lexium 15

Ejemplo de arquitectura con el bus de maquina CANopen dedicado al bus Motion

Bus de maquina CANopen

Gracias a su conexion CANopen, los controladores de movimiento Lexium Contro-
ller LMC 20 y LMC 20A130e amplian su capacidad a aplicaciones que necesitan
controlar un nimero mayor de entradas/salidas, equipos de mando o arrancadores
de motores.

Los productos de la marca Telemecanique o Berger Lahr que se pueden conectar al
bus de maquina CANopen son los siguientes:

m Los arrancadores-controladores TeSys U.

Las entradas/salidas distribuidas Advantys OTB y STB.

Los repartidores de entradas/salidas Advantys FTB y FTM.

Los variadores de velocidad Altivar 21, Altivar 31, Altivar 61 y Altivar 71.

Los codificadores rotativos incrementales o absolutos XCC.

Los accionamientos compactos inteligentes ICLA de la marca Berger Lahr.

1) Lexium Controller
ED| LMC 20 0
LMC 20A130e

d—m
=it

Bus de maquina CANopen

3 ¢

oo

Osicoder

ATVIST ’ Arrancador-
[ ) controlador
TeSys U

Ejemplo de arquitectura con el bus de maquina CANopen

Presentacion:
pags.2a’7

Dimensiones: Esquemas:
pags. 24y 25 pags. 26 y 27
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Conexiones

Controladores de movimiento

Lexium Controller

Bus y redes de comunicacién

Ejemplos de conexién al bus Motion

Para Lexium 05 y Lexium 15, montaje a cargo del usuario

) Lexium Controller

Repartidor
Advantys FTB

ED | LMC 20 o
B | Lmc 20A1300
i
:a 11 1
—5 \ \
1
q q
(|
A
Lexium 05 Lexium 05
LnJ
Lexium 15
Para Lexium 05, precableado
1 Lexium Controller
ED | LMC 20 o
B | Lvc 20a130e
i
=0 s 7 7
\ \
. . (@
q
Lexium 05 Lexium 05 Lexium 05
Ejemplo de conexion al bus de maquina CANopen
) Lexium Controller Altivar 31 Altivar 31
EIC [ LMC 20 0
@ |LmC 2041300 g 9
p
I
—8 6 7
\ \
9
\ \ |
o [—4
11 : 11
—6
- IcLA
< I ol
o Reartidor
@ Advantys FTB
E/S

Arrancador
controlador TeSys U

Altivar 71

Advantys OTB

Presentacion: Caracteristicas: Dimensiones: Esquemas:
pags.2a7 pags.8a 13 pags. 24y 25 pags. 26 y 27
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Referencias Controladores de movimiento

Lexium Controller
Bus y redes de comunicacion

Accesorios de conexion
Conectores y cajas de derivacion

Designacion Utilizacién Cédigo Referencia Peso
kg
Conector hembra tipo SUB-D 9 contactos Conexién del Lexium 15 1 VW3 M3 802 -
con bornas de tornillo y terminacién de linea
Caja de unioén con 3 conectores de tipo RJ45 Conexién en cadena de Lexium 05 2 TCS CTN023F13M03 -

y un cable de 0,3 m de longitud

Cajas de derivacion CANopen IP20

Con 4 puertos de tipo SUB-D. Bornero con tornillos Derivacion del cable principal para cableado 3 TSX CAN TDM4 0,196
para la conexion de los cables principales. de tipo SUB-D
Adaptador de final de linea
Con 2 puertos de tipo RJ45 Derivacion del cable principal para cableado 4 VW3 CAN TAP2 -
de tipo RJ45
Designacion Utilizacion Cddigo Long. Referencia Peso
De Hacia m kg
Cables de conexién
Cable equipado con Lexium Controller Lexium 05 5 1 VW3 M3 805R010 -
1 conector de tipo SUB-D 9 contactos hembra con LMC Caja de unién TCS
terminacion de linea integrada y 1 conector de tipo RJ45 CTNO023F13M03
Cables equipados con Caja de derivacion Variador ATV 31 6 0,5 TCS CCN4F3MO05T -
1 conector hembra tipo SUB-D 9 contactos hembra y TSX CAN TDM4 Variador ATV 71 1 TCS CCN4F3M1T —
1 conector de tipo RJ45 Caja de derivacion E/S Advantys OTB 3 TCS CCN4F3M3T -
TSX CAN TAP2
Cables CANopen (1) equipados con Caja de unién Caja de unién TCS 7 0,3 VW3 CAN CARR 03 -
1 conector de tipo RJ45 en cada extremo TCS CTNO23F13M03 CTNO023F13MO03

-

Caja de derivacion Variador ATV 31 VW3 CAN CARR 1 -

VW3 CAN TAP2

Cables CANopen IP20 (1) equipados con Lexium Controller Caja de derivacion 8 0,3 TSX CAN CADD 03 0,091
1 conector de tipo SUB-D 9 contactos LMC TSX CAN TDM4 1 TSX CAN CADD 1 0,143
hembra en cada extremo Caja de derivacion Arrancador controlador 3 TSX CAN CADD 3 0,295
Cable estandar, marcado C€ TSX CAN TDMA4 TeSvs U
Baja liberacion de humos, sin halégenos Y 5 TSX CAN CADD 5 0,440
No propagador de llama (IEC 60332-1)
Cables CANopen IP67 (1) equipados con Repartidor Repartidor 9 0,3 FTX CN 3203 0,040
2 conectores acodados de tipo M12, 5 contactos, Advantys FTB Advantys FTB 0,6 FTX CN 3206 0,070
codificacién A (1 conector hembra y 1 conector macho) 1 FTX CN 3210 0.100
2 FTX CN 3220 0,160
3 FTX CN 3230 0,220
5 FTX CN 3250 0,430
Cables CANopen IP67 (1) equipados con Accionamiento Repartidor 10 3 FTX CN 3130 -
1 conector hembra de tipo M12, 5 contactos, compacto IcLA Advantys FTB 5 FTX CN 3150 _
codificacion A en un extremo y el otro extremo pelado
Cables de conexién
Cables CANopen IP20 (1)
Cables estandar, marcado C€ 11 50 TSX CAN CA 50 4,930
Baja liberacion de humos, sin halégenos 100 TSX CAN CA 100 8,800
No propagador de llama (IEC 60332-1) 300 TSX CAN CA 300 24560
Certificacion UL, marcado C€ 50 TSX CAN CB 50 3,580
No propagador de llama (IEC 60332-2) 100 TSX CAN CB 100 7,840
300 TSX CAN CB 300 21,870
Cable para entornos severos (2) o instalaciones méviles, marcado C€ 50 TSX CAN CD 50 3,510
Baja liberacién de humos, sin halégenos 100 TSX CAN CD 100 7,770
No propagador de llama (IEC 60332-1) 300 TSX CAN CD 300 21700
Accesorios de conexién
Terminacion de linea IP67 equipada con - - 12 FTX CNTL12 0,010
1 conector de tipo M12 (para extremo de bus)
Cables de conexion de la alimentacion — 24 V Repartidor Repartidor 13 0,6 FTX DP2206 0,150
equipados con 2 conectores de tipo 7/8, 5 contactos Advantys FTB Advantys FTB 1 FTX DP2210 0,190
2 FTX DP2220 0,310
5 FTX DP2250 0,750
Cables de conexion de la alimentacion — 24 V Alimentacién de tipo  Repartidor 14 1,5 FTX DP2115 0,240
equipados con 1 conectores de tipo 7/8, 5 contactos y Phaseo ABL 7 Advantys FTB 3 FTX DP2130 0,430
1 extremo pelado 5 FTX DP2150 0,700

(1) Consultar el catalogo “Maquinas e instalaciones con CANopen”.

(2) Ambiente severo:

- Resistencia a los hidrocarburos, a los aceites industriales, a los detergentes, a las chispas de soldadura.
- Higrometria hasta un 100%.

- Ambiente salino.

- Fuertes variaciones de temperatura.

- Temperatura de utilizacién incluida entre =10 °C y +70 °C.
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Presentacion
(continuacion)

Controladores de movimiento

Lexium Controller
Bus y redes de comunicacion

Bus de campo Profibus DP y DeviceNet
Presentacion

El bus Profibus DP es un bus de campo que responde a las exigencias de la comu-
nicacion industrial.

La topologia de Profibus DP es de tipo bus lineal con procedimiento de acceso cen-
tralizado de tipo maestro/esclavo.

El enlace fisico es simplemente un par trenzado blindado, pero estan disponibles
interfaces opticos para establecer estructuras arborescentes, en estrella o en anillo.

El bus de campo DeviceNet es un sistema de bus de tipo Low-End abierto, que se
utiliza en diversas aplicaciones industriales. Se basa en la tecnologia CAN (niveles
OSl1y?2).

El bus de campo DeviceNet se basa en el principio maestro/esclavo. El enlace fisico
se compone de 2 pares trenzados blindados, en los que se pueden conectar hasta
63 esclavos. Cada extremo debe estar equipado de un final de linea.

La conexion a los buses de campo Profibus DP y DeviceNet permite que los contro-
ladores de movimiento LMC 20A1307 y LMC 20A1309 estandaricen las soluciones
de control de movimiento, manteniéndose al mismo tiempo independientes del sis-
tema que controla el automatismo de la maquina.

Arquitectura

Sistema de
control de
terceros

Bus Profibus DP o DeviceNet

[
‘é i
L DE ’
Lexium Controller Lexium Controller
LMC 20A130e LMC 20A130e

Ejemplo de arquitectura con el bus de campo Profibus DP o DeviceNet

Accesorios de conexion
Utilizacion Descripcion

Para bus de campo Profibus DP  Conector de tipo SUB-D macho de 9 contactos
490 NAD 911

Para bus de campo DeviceNet Bornero desenchufable con tornillos de 5 contactos

Presentacion: Caracteristicas: Dimensiones: Esquemas:
pags.2a7 pags.8a 13 pags. 24y 25 pags. 26 y 27
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Presentacion Controladores de movimiento
continuacion i
( ) Lexium Controller
Bus y redes de comunicacion
Red Ethernet TCP/IP
Presentacion
Presentado por Schneider Electric, el concepto Transparent Ready permite estable-
cer una comunicacion transparente entre los dispositivos de automatismos, la pro-
duccién y la gestion. Las tecnologias de red y los nuevos servicios asociados
garantizan el reparto y la distribucion de la informacién entre los sensores, los auté-
matas, las estaciones de trabajo y los dispositivos de terceros de forma cada vez
mas eficaz.
Este concepto se basa en el estandar industrial Ethernet TCP/IP, que ofrece una red
unica que cubre la mayor parte de las necesidades de comunicacién, desde los sen-
sores/accionadores hasta los sistemas de gestion de la produccién. Donde se nece-
siten habitualmente varios sistemas de comunicacion, las tecnologias estandar
Transparent Ready permiten realizar importantes ahorros en cuanto a definicion,
instalacién, mantenimiento o formacion.
Transparent Ready se basa en lo siguiente:
m Servicios basados en Ethernet TCP/IP que satisfacen las limitaciones de los au-
tomatismos en cuanto a funciones, rendimiento y calidad de servicio.
m Productos que agrupan controladores de movimiento, varias gamas de autéma-
tas, E/S distribuidas, terminales industriales, variadores de velocidad, pasarelas y un
numero creciente de productos de colaboradores.
m La gama de accesorios de cableado ConneXium: hubs, switches y cables adap-
tados al entorno y a las limitaciones del entorno industrial.
Los controladores de movimiento Lexium Controller LMC 20 y LMC 20A130e se co-
nectan a la red Ethernet TCP/IP a través de un conector de tipo RJ45.
Se suministran con un servidor Web integrado, que el usuario puede modificar se-
gun las aplicaciones. Permite:
m Acceder de forma transparente a los datos de configuracion.
m Realizar un diagnéstico o un mantenimiento a distancia.
m Integrar funciones de interface hombre/maquina simples.
El enlace Ethernet TCP/IP permite asi establecer una conexién cémoda para las
fases de programacion, configuracion y puesta a punto de su Lexium PAC: contro-
ladores de movimiento Lexium Controller LMC 20 y LMC 20A130e, servodrives
Lexium 05y Lexium 15y servomotores BSH y BDH.
Arquitectura
X PC Terminal
Autémata programable Modicon M340 supervision Magelis XBT GT
- R [ |
ul -
Acceso i
remoto 3 ﬂa °fe (u]
Red Ethernet TCP/IP
—T Lexium Controller
EIC | LMC 20 o
LMC 20A130e
Ejemplo de arquitectura con la red Ethernet TCP/IP
Presentacion: Caracteristicas: Dimensiones: Esquemas:
pags.2a’7 pags.8a 13 pags. 24y 25 pags. 26 y 27
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Dimensiones Controladores de movimiento
Lexium Controller

Controlador de movimiento Lexium Controller LMC 10 (1)
Montaje sobre perfil I 35 mm Fijacién con tornillos

J leUTTITIIIUOTOT @ == E_IKOJI o
H ———
[ =l =l
@ - — @ o| ~
< o
J — - o
£ e
- ﬂ E &
n®nnnnnnnannnnnn® =5 , (AT~
14 | | 132 |4 40 | 25,6 2x@5.5
‘ ‘ 40
Controlador de movimiento Lexium Controller LMC 20 (1)
Montaje sobre perfil 1_I 35 mm Fijacion con tornillos
J ToUITIIIIIOOOONT o === E_'\CL r
j —
[ =l
] B 3 e
g
j @ @ =T f%ﬁk T
I=Nnonnnnnnnnnan®™ ==+ A 4
S — | 25,6 2x35,5
14| 132 L4 a0

Controladores de movimiento Lexium Controller LMC 20A1307 y LMC 20A1309 (1)
Montaje sobre perfil I 35 mm Fijacién con tornillos

[ TeUUUIIITIIO0TTT g =z ==c==c == /1

]

E

L1
L]
0000
|
151
L]
0000
140
151

nennnnponnponnnn® +==4
L W

14 _| 132 4 74 17 40 3x@5,5

27

(1) Dejar un espacio libre de 50 mm por encima y por debajo del aparato para permitir su enfriamiento.

Presentacion: Caracteristicas: Referencias: Esquemas:
pags.2a7 pags.8a 13 pag. 14 pag. 26
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Dimensiones Controladores de movimiento
(continuacion) Lexium Controller

Bases de entradas/salidas Telefast® ABE 7B20MPN2e
Montaje sobre perfil I 35 mm

J_ci

—{ O00000000000000000000000 |

41,5

83

62,5

<—>‘

67,5

e =10~ e

13,5

Fijacién por tornillos (patas retractiles)

113
3
|*]
I
SIS =1 AR,
| O0O0000000000000000000000 |
[s2]
e}
ARRRRARERRRARERRRRERER
[Allceococoocoocoooooooo00000
310,000 0000000001 200000000 000000 %,
2x@04 /

(1) ABE 7BV20, ABE 7BV20TB (consultar el catalogo “Controlador programable Twido” o nuestro sitio Internet “www.telemecanique.com”).

Presentacion: Caracteristicas: Referencias: Esquemas:
pag. 16 pag. 16 pag. 17 pag. 27

Schneider Electric



Esquemas Controladores de movimiento
Lexium Controller

Ejemplo de conexion del controlador de movimiento Lexium Controller

Alimentacion del codificador [ 5771 ==——=) Lexium Controller
e Linc 30
o+

I V'

|

[

B 5
Alimentacién -— 24 V
captador de E/S auxiliares
[
CEER (@ = | [Tt
4
Base Telefast®
o ABE 7B20MPN2e
5

Entradas/Salidas

Componentes para asociar

Codigo Designacién
1 Codificador incremental de tipo XCC 1 o absoluto serie SSI de tipo XCC 3, consultar el catdlogo
“Osicoder” o nuestro sitio Internet “www.telemecanique.com”.
2 Cable VW3 M4 701
3 Alimentacién Phaseo (TBTS) — 24 V, consultar el catdlogo “Fuentes de alimentacion y
transformadores Phaseo” o nuestro sitio Internet “www.telemecanique.com”.
4 Cable ABF T26Beee
5 Cable (no suministrado) para la conexién directa al conector de tipo HE 10 hembra suministrado
con el Lexium Controller LMC e®
Presentacion: Caracteristicas: Referencias: Dimensiones:
pags.2a7 pags.8a 13 pags. 14y 15 pag. 24
26
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Esquemas
(continuacion)

Controladores de movimiento

Lexium Controller
Bases de entradas/salidas Telefast ®

Bases de entradas/salidas Telefast ®
ABE 7B20MPN20

HE 10, 26 contactos

B e [T 1]
B e
1 I G I R A
| 1 2 4 5 7 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 1 20 21 22 23 24 25 26}
} } 10 ——28 @5—— Q0
! I 1 ——04 e3—1— Q1
2 ——62) eh)—+— Q2
I 2 & = 2 2RE AR RLTL SRR D 13 ——€0 (91— Q3
7 & & & al & af &f S & S & S| & Sf &S &S S 14 ——® @ 4
¥ el 2 ] Al R Rl R @O R @ R @ 2 @ R @M 2 M| 2 M
Zi o a1} [as] m| M| O @ [a1] [a1] o [a1] [as] [as] 15 _ @__ Q5
16 ——{4) (3—+— Q6
17 ——1 @)+ Q7
18 ——10 @—— +24V
19 —® @—— +24V
10 ——® &—+— +24V
o 3| 8l gl 2 < 2 of o ooz gl e= "R @ oy
[ ) (N e e e (N[ (< (.~ [ [ s | (S [ ) oV —@ @—ov
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- -~ - ~| = ~| ~| ~| -] O | & « [
. e S A A S AU A ® O S A A AN ® Mt ® s © iy © et ® o © s ® i~ ® e s ® e ® S o
ov +24VI0 N2 13 14 15\\16 17 18 19 110 11 QONQ1Q2 Q3 Q4 5 Q6 Q7’jov +24V BJ1
v—vamcor\aooug}BMv-mmvmwr\mmgi
B N 1 10 AR 1 D A O g N AR N A
cio citfciz ciz[ci4 cis|cie cizfcis clo CI10 CI11 CQo|CQ1|CQ2 CQ3CQ4[CQs|Ccas CQ7
Ml Ml
| S | S
ABE 7B20MPN22
HE 10, 26 contactos
<.n°<.]‘ i
> >
o| o HE10 BJ1
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20 21 22 23 24 25 26
(I I I O O RO | rtrrrrrrnti 0 TOST @
H ——6d e3—+— Q1
/J 2 ——69) eh)—— Q2
13 ——60) (9—— Q3
14 ——(8 (—1— Q4
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18 ——10 @—— +24V
19 ——® @—— +24V
o T O O 4 O O I ¢ 1o OO +a+v
SI[PS|PNS RS RS RS S RS [ = (R B R BN = S = = [ IS = S IRl = 11 — —ovV
2| = 3| 3| 3 3 = = 3 3 3 = 3 3 = = 3 I 3 ov R o
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BJ2| -~ [ ®m <+ 0 © ~ ©® O E
. 00— Q00 —0——Q-O—
ovV+24V[ 10 1TN\J2 I3 14 15
[ N )
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A TITATY
CIOlCI1 Cl2 CI3 CI4|CI5 Clé Cl7|CI8 CI9 CQ2CQp CQ4CQ5|CQ6 CQ7
\ \ (]
(1) Ejemplo de conexién de las salidas.
Para una carga inductiva, prever un diodo o un varistor.
Presentacion: Caracteristicas: Referencias: Dimensiones:
pag. 16 pag. 16 pag. 17 pag. 25
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Presentacion Controladores de movimiento

y descripcion Lexium Controller
Solucidén de software

La gama Lexium Controller ofrece dos niveles para realizar una aplicacion: el modo
Easy Motion, para configurar, y el modo Motion Pro, para configurar y programar.

@ EaS M Otion EI modo Easy Motion se destina a las aplicapiones en Iag que el .controla.dor de mo-
V vimiento Lexium Controller controla las funciones de posicionamiento, mientras que
un equipo de terceros, como un autémata programable, realiza el control de las fun-

ciones de automatismo de la maquina.

El modo Motion Pro se destina a las aplicaciones en las que el controlador de movi-
miento Lexium Controller combina las funciones de control de movimiento y las fun-
ciones de automatismo.

Modo Easy Motion

Presentacion
Suministrado preinstalado en los controladores de movimiento Lexium Controller, el
modelo de aplicacion asociado al software Easy Motion es una herramienta ergono-
mica que permite:
m Configurar los ejes rapidamente.
m Realizar los primeros movimientos en modo manual (JOG+/-).
m Realizar una tabla de funciones de posicionamiento (Motion task).

Upload Download Read Par | Write Par Save Par

Edtor s..wz:ﬁ;:m m Controlar en modo automatico la ejecucion de dicha tabla.
o T m Diagnosticar el controlador de movimiento y los diferentes ejes.
— S m Guardar y restablecer los parametros de la maquina.
- Remy T hopes Gracias a esta herramienta, los tiempos de puesta a punto de la maquina se optimi-
Do zan, ya se trate de una instalaciéon nueva, ya de un prototipo o de la puesta en ser-
aming Speet 2 vicio en la instalacion.

P 3

Mo 2
Ppc 2
[

Configuracion

Configuracion de los ejes

Ejemplo de configuracion con el modelo de aplicacion La configuracion consiste en definir los parametros fisicos del eje:

m Eje rotativo o lineal.

m Topes maximo y minimo.

m Unidades de usuario.

m Principales parametros de los servodrives Lexium 05 y Lexium 15.

'E""'““"'i;nnrm: a JErvor ag:

Control manual
Un panel de instrumentos por eje permite realizar manualmente los primeros movi-
mientos, a fin de poder identificar rapidamente los problemas mecanicos de la ma-

: _ quina.
Saleon Select Homing SetPos

’ o ‘ towper | || Las funciones propuestas son las siguientes:
1 5t pos.
[Figh bos T 9297

dog - Jag+ MoveRel | Mavelbs Stop

Editor : m Validacion de las variables del variador.
P 9610607 | Penc 13380 801 L .
T T TR T 3 m Control de velo_c!qad.
; : e ] m Control en posicion.
i b (e 80 i 6 al i m JOG+/JOG-.
il s R B | m Busqueda de origen.
os: i} . . .. . .
Eror ol 500 Cateie Line] 1 m Creacion de registros de posiciones por aprendizaje.
Ace: 1000 T
i Dec: 1000 IngartLine | :l:
e Lol DeleteList|
Errsr Aaset :rroﬂ:i:n [Error Msg: = -

Modo de control manual
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Presentacion
y descripcion
(continuacion)

Controladores de movimiento

Lexium Controller
Solucion de software

]
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Edit Buffer
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waing
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Editor Motion Task

Step
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edoveital | eSTOP wsTap
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—— e Lo Nobsror | o Lrar L
[ cup Way | Pilame | Fivaue | Paheme | Piveus | Fidene | Pivake
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5 | enocu 0 0 [ [0
5 | encu 0 0 0 [0
10| ehocw o | 0 o
SrerRest Erroria: 0 [Error Msg:

Modo de control automatico

Editor Motion Task

El editor Motion Task permite definir una tabla de funciones de posicionamiento
(Motion Tasks) y configurarlas.

Dichas funciones cumplen los requisitos del estandar PLCopen.

Las principales funciones configurables son las siguientes:
En monoeje:

El posicionamiento absoluto.

El posicionamiento relativo.

El posicionamiento aditivo.

La busqueda de origen.

El control de velocidad.

oooooOdm

En multieje:

El perfil de leva.
Phasing.

El engranaje electrénico.

ooodm

Para los bloques de funcién de aplicaciones:
El corte al vuelo.

La cuchilla giratoria.

El agrupamiento/desagrupamiento.

El apriete con control de par.

oooodm

Ademas, las funciones légicas (cumplimiento de las condiciones, temporizacion...)
permiten crear una secuencia completa de posicionamiento.

Control automatico
El modo de control automatico permite ejecutar la tabla de funciones de posiciona-
miento.

Esta etapa garantiza la puesta a punto de las secuencias de programas y parame-
tros.

Gracias al panel de instrumentos, es posible:
m Ver el comportamiento de todos los ejes.
m Controlar la ejecucion de la tabla de funciones (parada, posicionamiento previo...).

Funciones complementarias
La configuracion en modo Easy Motion permite también:
m La edicién de los perfiles de leva (8 perfiles de 16 puntos de tipo XYVA).
m La memorizacion y el restablecimiento:
O De los parametros de la maquina (configuracion de los ejes, tabla de funciones de
posicionamiento).
O De la configuracion completa de los servodrives Lexium 05 y Lexium 15, a fin de
reducir el plazo de sustitucion de un aparato.
O De la tabla de funciones de posicionamiento (Motion Task).
m El acceso a la ayuda en linea.

Schneider Electric

Telemecanique
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Presentacion Controladores de movimiento

y descripcion Lexium Controller
(continuacion) Solucién de software

Modo Motion Pro

Presentacion
El modo Motion Pro ofrece un entorno de desarrollo grafico que permite configurar,
programar y gestionar las aplicaciones de los controladores de movimiento.

MotionPro

Se basa en un interface estandar, CoDeSys®, que ofrece la comodidad del entorno
de Windows®: ventanas, barras de herramientas, menus contextuales, ayuda con-
textual, etc.

Al igual que con el modo Easy Motion, el modelo de aplicacién se puede utilizar para
configurar las funciones de posicionamiento. Las funciones de automatismo se afa-
den a continuacién a los médulos del programa del usuario (POU).

El modo Motion Pro ofrece asi la posibilidad de crear una aplicacion perfectamente
adaptada.

Programacion Motion Pro

Creacion de proyectos

La aplicacién esta estructurada en modulos de funciones, bloques de funcién o pro-
gramas.

Un navegador ergondmico permite tener una perspectiva general de los diferentes
componentes de la aplicacion.

Configuracion

El software Motion Pro permite configurar:

m Entradas/salidas (“Todo o Nada”, captura o por eventos).

m Tareas (maestras, auxiliares o por eventos).

m Redes (Ethernet TCP/IP).

m Buses de campo (Profibus DP o DeviceNet).

m Un bus de maquina CANopen y CANopen dedicado al bus Motion.

Programacién conforme a la norma IEC61131
El software Motion Pro ofrece seis lenguajes de programacion, de los cuales dos son
de texto y cuatro, graficos.

Los lenguajes de texto son los siguientes:
O IL: lista de instrucciones.
O ST: lenguaje literal estructurado.

Los lenguajes graficos son los siguientes:

O LD: lenguaje de contactos (reversible FBD).

o FBD: diagrama de bloques funcionales (reversible LD).
O SFC: diagrama funcional en secuencia (Grafcet).

o CFC: diagrama funcional en secuencia continua.

Estructura multitarea
La tarea maestra, que controla la sincronizacion de los ejes, esta secuenciada de
1 a 8 ms. Este tiempo de ciclo esta relacionado con el nimero de servodrives confi-
gurados para sincronizar. Se puede configurar una tarea auxiliar, no prioritaria, para
tratar las funciones de automatismo.

Ademas, con el fin de poder gestionar acciones reflejas por evento exterior, es po-
sible configurar dos tareas por eventos.

Gestor de librerias
El gestor de librerias realiza un inventario de todas las librerias integradas en el pro-
yecto.

m Libreria estandar.

Las principales funciones son las siguientes:
Tratamiento en cadena de caracteres.
Temporizacion.

Contaje.

Biestable.

Conversion de tipos de datos.

Funciones de céalculos matematicos.
Sistema.

Oooooooang

Ejemplo de diagrama funcional en secuencia continua
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Presentacion Controladores de movimiento
y descripcion Lexium Controller
(continuacidn) Solucion de software
Ge§tor t!e Iibre.rl'as (continuacion)
: PLC Opeﬂ"': EstLr:lblzg::l’gﬂzzok;;sa en la libreria de funciones SoftMotion, de la sociedad 3S, con-

No. 0000

1 21.06.20001 [
i LFB: 250f25
.l

Ejemplo de perfil de leva

forme al estandar PLCopen.

Se compone de bloques de funcién administrativos (lectura/escritura de parametros,
de estados...), asi como de bloques de funcién monoeje y multieje.

Las principales funciones son las siguientes:
o Validacion, parada, reinicio.

O Posicionamiento relativo, absoluto o aditivo.
O Posicionamiento continuo (alcance de posicién a una velocidad predeterminada).
Control de velocidad.

Perfil de velocidad.

Perfil de posicion.

Perfil de leva.

Engranaje electronico.

Phasing.

Conmutador de leva programable.
Interpolacion lineal o circular.

Ooooooooao

Esta libreria se completa con bloques de funcién de aplicaciones:
O Corte al vuelo.

o Cuchilla giratoria.

O Agrupamiento/desagrupamiento.

O Apriete con control de par.

Ver pégs. 34y 35.

m Libreria de usuario.
Con el software Motion Pro, resulta muy facil crear sus propios bloques de funcion
(libreria de usuario) con vistas a reducir el tiempo necesario para la programacion.

La creacion de una libreria de usuario simplifica la normalizacion y reutilizacion de
los programas; también permite proteger los conocimientos.

Herramientas de puesta a punto

El software Motion Pro ofrece herramientas destinadas a ayudar al usuario en la
puesta a punto de la aplicacion:

m Animacion dinamica de los bloques de programas.

m Puntos de parada que permiten ejecutar el programa paso a paso.

m Pantallas de visualizacion:

O Acceso directo a las variables del controlador de movimiento Lexium Controller.
O Botones de mando.

o Visualizacion de los valores dinamicos.

O Animacion de sindpticos.

Histograma
El registro de los histogramas garantiza el seguimiento de la evolucién del valor de
las variables en un intervalo de tiempo determinado.

Dichos valores se registran en una memoria en anillo (tracebuffer).
Si la memoria es compacta, los valores mas antiguos se borran. Se puede registrar
simultaneamente un maximo de 20 variables y 500 valores para cada variable.

Editor de perfiles de leva

Dos editores graficos estan integrados en el interface de programacion del software
Motion Pro:

m Un editor de perfiles de leva.

m Un editor de perfiles de interpolacion.

Dichos editores permiten crear, guardar y restablecer los perfiles.

Schneider Electric
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Presentacion Controladores de movimiento

y descripcion Lexium Controller

(continuacidn) Solucion de software

Funciones Terminal grafico Modo

Easy Motion

Modo Motion Pro

Con modelo de aplicacién

Configuracion de los ejes y los servodrives

Parametros mecanicos

Unidades cliente

Configuracion del codificador maestro

Parametros del servodrive

Funciones del modo manual

Validacion

JOG+/JOG-

Posicionamientos absoluto y relativo

Consigna de velocidad

Aprendizaje de posiciones

Posicionamiento previo (set position)

Busqueda de origen

Funciones del modo automatico

Ejecucién de la tabla de tareas
de posicionamiento

Posicionamiento previo de la tabla
de tareas de posicionamiento

Diagnéstico

Funciones de posicionamiento

Configuracion

Configuracion de la tabla

de tareas de posicionamiento

Estado de la tabla de tareas

de posicionamiento

Memorizacién y restablecimiento de la
tabla de tareas de posicionamiento

Programacion conforme
ala norma IEC 61131

Sin modelo de
aplicacion

A programar

A programar
A programar

A programar

A programar
A programar

A programar

| A programar

Funciones de los perfiles de leva

Creacion de la funciéon “CAM”

Editor de perfiles de leva

Perfiles de tipo XYVA

Perfiles de puntos equidistantes

Numero de perfiles de leva

Conmutador de leva programable

A programar
A programar

| llimitado llimitado

A programar

| A programar

I Funcion accesible

Funcién no accesible

No tiene objeto
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Presentacion
y descripcion
(continuacion)

Controladores de movimiento

Lexium Controller
Solucidén de software

Funciones Terminal grafico Modo Modo Motion Pro
Easy Motion
Con modelo de aplicacién Sin modelo de

aplicacion
Funciones de las entradas/salidas

Forzado y visualizacion de las entradas

Forzado y visualizacion de las salidas

Funciones y combinaciones légicas

Salida dedicada:

control de potencia
Captura de posicién

(por entrada Touch Probe)

Medida de distancias
(por entrada Touch Probe)

Tareas por evento

| A programar

Transferencia

Aplicaciones (Datos)
(datos y programa)

Tabla de tareas de posicionamiento

Configuracion de los variadores A programar

Programacion de funciones légicas
conforme a la norma IEC 61131
Programacion de funciones

de control de movimiento

conforme a la norma IEC 61131
Programacion de bloques de funcién de
interpolaciones lineal y circular

en 212 dimensiones

Bus de maquina CANopen

Configuracion de equipos esclavos

Configuracion del controlador
de movimiento Lexium Controller
Direccion IP

Direccion del bus Modbus

Direcciones del bus Profibus DP/
DeviceNet
(por bornero de 8 microinterruptores)

RUN/STOP Lexium Controller

Modo “RUN” automatico configurable
(por defecto: no)

Gestion de usuario

Creacion de una contrasefna

Acceso limitado mediante contraseia

I Funcion accesible Funcion no accesible No tiene objeto

Schneider Electric

Telemecanique
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Presentacion
y descripcion
(continuacion)

Controladores de movimiento

Lexium Controller
Solucion de software

Libreria de bloques de funcion de aplicaciones
Presentacion
Esta libreria de funciones esta desarrollada especificamente por Schneider Electric.

Agrupa funciones de aplicacién que se encuentran normalmente en las aplicaciones
de los siguientes campos:

m Montaje.

m Manutencion.

m Corte a medida.

Cada bloque de funcién integra un gran nimero de variantes mecanicas y de apli-
cacion.

La utilizacion de los bloques de funcién se traduce en:

m Un ahorro de tiempo en la programacion.

m Un ahorro de tiempo en la configuracion de la instalacion.
m Una vision simplificada.

Los blogues de funcién disponibles en la libreria son los siguientes:
m Corte al vuelo.

m Cuchilla giratoria.

m Agrupamiento/desagrupamiento.

m Apriete con control de par.

Bloque de funcion “corte al vuelo”
Este bloque de funcién permite optimizar el rendimiento de la produccion de las ma-
quinas. Su principio es permitir una operacion en un producto sin parar el flujo.

El blogue de funcion “Corte al vuelo” lleva a cabo la sincronizacion de dos ejes linea-
les, el eje maestro transporta el producto y el eje esclavo efectua la operacion. Una
vez terminada la operacion, el eje esclavo vuelve a su posicion de origen y se sin-
croniza de nuevo con vistas a la siguiente operacion.

Este bloque de funcién esta adaptado a aplicaciones tan diversas como:
m El corte (productos gruesos o duros).

m El encolado.

m La inspeccion.

m El montaje.

Para responder a un amplio abanico de aplicaciones, el bloque de funcién “Corte al
vuelo” integra numerosas variantes mecanicas y funcionales:

m Flujo continuo o discontinuo.

m Con o sin deteccion de marca.

m Con o sin ventana de tolerancia en la deteccion de marca.

m Modificacion dinamica de la longitud.

m Corte inmediato.

m Coeficiente maestro/esclavo.
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Presentacion
y descripcion
(continuacion)

Controladores de movimiento

Lexium Controller
Solucion de software

Bloque de funcién “Cuchilla giratoria”

Al igual que el bloque de funcién “Corte al vuelo”, permite optimizar el rendimiento
de produccioén de las maquinas. Su principio es permitir una operacién en un produc-
to sin parar el flujo.

Garantiza la sincronizacion de un eje lineal maestro que transporta el producto y de
un eje rotativo esclavo que lleva a cabo la operacién. Una vez terminada la opera-
cion, el eje esclavo continda su rotacién hasta la posicién de origen antes de sincro-
nizarse de nuevo para la siguiente operacion.

Este bloque de funcién esta adaptado a aplicaciones tan diversas como:
m El corte (productos finos, flexibles...).

m Impresion de motivos.

m Marcado.

Para responder a un amplio abanico de aplicaciones, el bloque de funcién “Cuchilla
giratoria” integra numerosas variantes mecanicas y funcionales:

m Flujo continuo o discontinuo.

m Con o sin deteccion de marca.

m Con o sin ventana de tolerancia en la deteccion de marca.

m Modificaciéon dinamica de la longitud.

m Corte inmediato.

m Coeficiente maestro/esclavo.

Bloque de funcién “Agrupamiento/desagrupamiento”

La funcién “Agrupamiento/desagrupamiento” esta muy extendida en la industria ma-
nufacturera y de manutencion.

Realiza la sincronizacion de varios ejes lineales con vistas a clasificar y agrupar pro-
ductos en una cinta transportadora, con una distancia definida.

La funcion esta adaptada a las aplicaciones que necesitan una manipulacion:

m De productos de tamafo diverso.

m De productos fragiles.

m Con aceleraciones/deceleraciones reducidas para evitar el deslizamiento del pro-
ducto en la cinta transportadora.

Para responder a un amplio abanico de aplicaciones, el bloque de funcion “Agrupa-
miento/desagrupamiento” tiene en cuenta numerosas variantes mecénicas y funcio-
nales:

m Diferentes grupos de productos posibles.

m Distancias fijas o variables entre grupos y productos.

m Numero y tipo de cintas transportadoras adaptables a las necesidades de la apli-
cacion.

Bloque de funcién “Apriete”
Este bloque de funcion realiza el apriete automatico de una pieza con control de par
para evitar un marcado en la pieza.

La secuencia légica se realiza en tres etapas:
m Aproximacion rapida.

m Apriete.

m Liberacion rapida.

Este bloque de funcién esta adaptado a aplicaciones tan diversas como:
m Herraje/soldadura.

m Mandril de maquinas-herramienta.

m Inspeccion.

m Montaje/enmangadura.

Para responder a un amplio abanico de aplicaciones, el bloque de funcién “Apriete”
tiene en cuenta numerosas variantes mecanicas y funcionales:

m Medida automatica de la distancia de aproximacion.

m Con o sin aprendizaje.

Schneider Electric
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Presentacion

Controladores de movimiento

Lexium Controller

Solucién Lexium PAC
Presentacion de los servodrives Lexium 05 y Lexium 15

Servodrive Lexium 05

Servodrive Lexium 15

Presentacion del servodrive Lexium 05 (1)

La gama de los servodrives Lexium 05 asociados a los servomotores BSH constitu-
ye una combinacion compacta y dinamica para las maquinas en un amplio rango de
potencias y de tensiones de alimentacion:

m Servodrive Lexium 05:

O 100...120 V monofasico, de 0,4 a 1,4 kW.

O 200...240 V monofasico, de 0,75 a 2,5 kW.

0 200...240V trifasico, de 0,75 a 3,2 kW.

O 380...480 V trifasico, de 1,4 a 6 kW.

m Servomotores BSH:

O Par nominal: de 0,42 a 33,5 Nm.

O Velocidad nominal: de 1.250 a 6.000 min-'.

La oferta Lexium 05 se completa con los reductores planetarios GBX. De montaje
sencillo, lubricados permanentemente, estan disponibles en 12 relaciones de reduc-
cién: 3:1 a 40:1.

Econdmicos, los reductores GBX estan disefados para las aplicaciones sin proble-
mas de juego mecanico.

Los servodrives Lexium 05 cumplen las normas internacionales EN 50178 e IEC/
EN 61800-3, y cuentan con las homologaciones UL (Estados Unidos), cUL (Canada)
y el marcado CE€.

Los servodrives Lexium 05 asociados a los controladores de movimiento Lexium
Controller constituyen una solucién econémica y sencilla que ofrece el nivel de ren-
dimiento justo necesario para las maquinas compactas o modulares.

Presentacion del servodrive Lexium 15 (2)

La capacidad de control de los servodrives Lexium 15, asociada a una oferta muy
amplia de potencias y tipos de alimentacion, permite responder de forma adaptada
a las necesidades de todo tipo de aplicaciones.

La gama de los servodrives Lexium 15 se compone de tres modelos:
® Un modelo Lexium 15 LP (Low Power):

O De 0,9 a 4,3 kW.

o 1,5A, 3 Ay 6 A en funcionamiento trifasico de 200 a 480 V.

O 3 A, 6 Ay 10 A en funcionamiento monofasico o trifasico de 230 V.

® Un modelo Lexium 15 MP (Medium Power):
O De 5,7 a 11,4 kW.
O 10 A, 14 Ay 20 A en funcionamiento trifasico de 200 a 480 V.

® Un modelo Lexium 15 HP (High Power):
O De 22,3 a 42,5 kW.
O 40 Ay 70 A en funcionamiento trifasico de 200 a 480 V.

Los bucles de regulacion destinados a aplicaciones de alto rendimiento asi como la
posibilidad de conectar un codificador externo para el retorno de posicion permiten
una adecuacion perfecta a las maquinas mas complejas.

La gama de los servodrives Lexium 15 proporciona un servicio perfectamente enfo-
cado gracias a sus dos ofertas de servomotores:

m La oferta de servomotores BSH, que responden a los requisitos de dinamicay ren-
dimiento.

m La oferta de servomotores BDH, que responden a los requisitos de compacidad y
capacidad de adaptacion.

La posibilidad de conectar todo tipo de motores sincronos (rotativo, lineal, motor de
par...) a los servodrives Lexium 15 convierte a esta gama en la solucion perfecta
para integrar facilmente una cadena cinematica.

Los servodrives Lexium 15 asociados a los controladores de movimiento Lexium
Controller aportan capacidad de adaptacion y precision a todo tipo de soluciones de
varios ejes sincronizados.

(1) Para obtener mas informacion, consultar el catalogo “Control de movimiento Lexium 05” o
nuestro sitio Internet “www.telemecanique.com”.
(2) Para obtener mas informacion, consultar el catalogo “Control de movimiento Lexium 15” o
nuestro sitio Internet “www.telemecanique.com”.
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Presentacion Controladores de movimiento

(continuacion) Lexium Controller

Solucién Lexium PAC
Presentacion de los servomotores BSH y BDH

Servomotores BSH y BDH (1)

Los servomotores BSH y BDH son motores trifasicos de tipo sincrono.

Disponen de un sensor integrado, que puede ser un resolver (servomotor BDH uni-
camente) o un codificador absoluto SinCos Hiperface®.
Se suministran con o sin freno de aparcamiento.

Segun los requisitos solicitados, se ofrecen dos gamas de motores:

m Los servomotores BSH, que responden a los requisitos de dinamica y rendimiento.
Servomotores BSH 1001, BSH 1401 m Los servomotores BDH, que responden a los requisitos de compacidad y capaci-
dad de adaptacion.

Servomotores BSH: dinamica y rendimiento

Gracias a su nueva tecnologia de bobinado basada en polos salientes, los servomo-
tores BSH son compactos y tienen una densidad de potencia elevada.

La reducida inercia del rotor y el bajo efecto de ranuras permiten cubrir los
requisitos de precisién y dinamica.

Dicha dinamica se ve reforzada por el rapido tiempo de muestreo de los bucles de
regulacion de los servodrives Lexium 05y 15:

m 62,5 ps para el bucle de corriente.

m 250 ps para el bucle de velocidad.

m 250 pys para el bucle de posicion.

Servomotores BDH: compacidad y capacidad de adaptacion
El disefio de los bobinados de polos salientes de los servomotores BDH se ha opti-
mizado a fin de obtener una relacién par/dimensiones de las mas bajas del mercado.

Esta compacidad dividida en 7 tamafos de bridas diferentes y asociada a varios sis-
temas de medida permite contar con una capacidad de adaptacion 6ptima a la hora
de disefiar las maquinas.

(1) Para obtener mas informacion, consultar los catalogos “Control de movimiento Lexium 05” y
“Control de movimiento Lexium 15” o bien nuestro sitio Internet “www.telemecanique.com”.

Lexium PAC: la oferta de control de
movimiento de la marca Telemecanique
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Asociaciones

Controladores de movimiento

Lexium Controller

Solucién Lexium PAC
Con servodrives Lexium 05 y servomotores BSH

Servomotores BSH

Servodrives monofasicos Lexium 05 (1)

115 V monofasica,
con filtro de red CEM integrado

230 V monofasica,
con filtro de red CEM integrado

LXM 05 LXM 05e
D10F1 |D17F1 | D28F1 D1oOM2 |D17M2 |D28m2
M, Ny 0,4 kW \ 0,65 kW \ 1,4 kW Ny 0,75 kW \ 1,2 kW \ 2,5 kW

BSH 0551T 0,5Nm  3.000 min"! 6.000 min-1

BSH 0552M 0,9 Nm 1.500 min-1 2RI

BSH 0552P 0,9 Nm 4.000 min-1 |20

BSH 0552T 0,9 Nm  3.000 min’! 6.000 min-1 |EIZA

BSH 0553M 1,3 Nm 1.500 min'”

BSH 0553P 1,3 Nm 4.000 min-1 [EEEI

BSH 0553T 1,3 Nm  3.000 min"! 6.000 min-1

BSH 0701P 1,4 Nm 3.000 min-!

BSH 0701T '1,4Nm 2500 min' 5.000 min-!

BSH 0702M 2,1 Nm 1.500 min-!

BSH 0702P 2,2 Nm 3.000 min-!

BSH 0702T 2,12 Nm 2.500 min’* 6.000 min'*

BSH 0703M 2,8 Nm 1.500 min'”

BSH 0703P 3,1 Nm 3.000 min'*

BSH 0703T 2,8Nm  2.500 min’* 6.000 min’*

BSH 1001T 3,4 Nm  2.500 min’* 4.000 mint

BSH 1002P 5,8 Nm 2.000 min!

BSH 1003P 7,8 Nm 2.000 min'*
L

Con:

M, = par a rotor bloqueado
ny = velocidad nominal

1,4 Nm Par de pico a rotor bloqueado que puede proporcionar la asociacion servomotor BSH y
servodrive Lexium 05

(1) En la referencia, sustituir @ por A para el modelo CANopen (bus Motion) con entradas analé-
gicas y por B para el modelo Profibus DP.
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Asociaciones Controladores de movimiento

(continuacion) Lexium Controller
Solucion Lexium PAC
Con servodrives Lexium 05 y servomotores BSH

Servomotores BSH Servodrives trifasicos Lexium 05 (1)
230 V trifasico, 400/480 V trifasico,
sin filtro de red CEM integrado con filtro de red CEM integrado
LXM 05e (1) LXM 05e (1)
M, ny 0,75 kW \ 1,4 kKW \ 3,2 kW ny 1,4 KW \ 2,0kW 3,0 kW \ 6,0 kW

BSH 0551T  0,5Nm  6.000 min”
BSH 0552M 0,9 Nm  1.500 min'
BSH 0552P 0,9 Nm  4.000 min 6.000 min't
BSH 0552T 0,9Nm  6.000 min
BSH 0553M 1,3 Nm  1.500 min"!

BSH 0553P 1,3 Nm  4.000 min"" [EREINGY 6.000 min'*

BSH 0553T 1,3 Nm  6.000 min' 3,31 Nm

BSH 0701M 1,4 Nm  1.500 min"!
BSH 0701P 1,4 Nm  3.000 min"!

BSH 0701T 1,4Nm  6.000 min' |[E2ZENN EREI
BSH 0702M 2,1 Nm  1.500 min [EIN

BSH 0702P 2,2 Nm  3.000 min"' 6.000 min-!

BSH 0702T 2,12 Nm 4.500 min'!

BSH 0703M 2,8 Nm  1.500 min"! 3.000 min'*

BSH 0703P 3,1 Nm  3.000 min 6.000 min'*

BSH 0703T 2,8 Nm  6.000 min'!

BSH 1001M 3,4 Nm 2.000 min'”

BSH 1001P 3,3 Nm  2.000 min"! 4.000 min'*

BSH 1001T 3,4 Nm  4.000 min

BSH 1002M 5,5 Nm 2,000 min't

BSH 1002P 5,8 Nm 2000 min' 12,35 Nm 4.000 min'*

BSH 1002T 5,52 Nm 4.000 min"! [16 Nm |

BSH 1003M 7,8 Nm 2,000 min’t

BSH 1008P 8Nm  2.000 min™ 4.000 min't

BSH 1004P 10 Nm  1.500 min'! 3.000 min'”
BSH 1401P 11,1 Nm 2500 min”!

BSH 1401T 11,1Nm  2.500 min"!

BSH 1402M 19,5 Nm 1.250 min-!

BSH 1402P 19,5 Nm 1.500 min'" 3.000 min't
BSH 1402T  14,73Nm 2.000 min'*

BSH 1403M 27,8 Nm 1.500 min'*
BSH 1403P 27,8 Nm 3.000 min't
BSH 1404M 33,4 Nm 1.500 min”
BSH 1404P 33,4 Nm 3.000 min'*
BSH 2051M 36 Nm 1.500 min-!

Con:
M, = par a rotor bloqueado
ny = velocidad nominal
1,4 Nm Par de pico a rotor bloqueado que puede proporcionar la asociacién servomotor BSH y
servodrive Lexium 05

(1) En la referencia, sustituir @ por A para el modelo CANopen (bus Motion) con entradas analé-
gicas y por B para el modelo Profibus DP.
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Asociaciones Controladores de movimiento

(continuacion) Lexium Controller

Solucién Lexium PAC
Con servodrives Lexium 15 LP y servomotores BeH

Asociaciones servodrives Lexium 15 LP/servomotores BDH o BSH

Servomotores Servodrives Lexium 15 LP
Tensidn de alimentacion 200...240 V trifasica Tensidn de alimentacion 208...480 V trifasica

BDH BSH Velocidad LXM 15LD13M3 LXM 15LD21M3 LXM 15LD28M3 LXM 15LU60N4 LXM 15LD10N4 LXM 15LD17N4
(IP5401P67)  (IP4001P65)  maxima Corriente de salida permanente (RMS)
min.-! 3A 6A 10A 1,5A 3A 6A
BDH 0401B 8.000
BDH 0402C 8.000
BDH 0403C 8.000
BSH 0551P 6.880
BSH 0551T 8.000
BDH 0582C 8.000
BDH 0582E 8.000
BSH0552M  6.160
BSH 0552P  5.920
BSH 0552T 8.000
BDH 0583C 8.000
BDH 0583D 8.000
BDH 0583F 8.000
BSH 0553M  4.880
BSH0553P  8.000 1,3/3,87 Nm
BDH 0584C 8.000
BSH 0701T 8.000 1,4/2,91 Nm
BSHO701P 4820
BDH 0584D 8.000
BDH 0584F 8.000
BDH 0701C 8.000
BDH 0701E 8.000
BDH 0702C 5.120
BDH 0702D 7.760
BDH 0702H 8.000
BDH 0703C 3.840
BDH 0703 6.480
BDH 0703H 6.630
BDH 0841C 5.280
BDH 0841E 6.000
BDH 0841H 6.000
BSH 0702M  4.960
BSH 0702P 8.000 m m
BSH 0702T 8.000
BSHO703P 8000

BSH 0703T 8.000 2,83/7,38 Nm

DR ETON RN El 1.6" valor corresponde al par continuo a rotor bloqueado. El 2.° valor corresponde al par de pico a rotor bloqueado.

Ejemplo de eleccion:

Servomotor BDH 0401B asociado al servodrive  LXM 15LD13M3 cumple con las necesidades de las aplicaciones que necesiten como maximo
0,18 Nm en par continuo a rotor bloqueado, 0,61 Nm en par de pico a rotor bloqueado y 8.000 min'' en velocidad mecanica.
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Asociaciones Controladores de movimiento

(continuacion) Lexium Controller

Soluciéon Lexium PAC
Con servodrives Lexium 15 LP y servomotores BeH

Asociaciones servodrives Lexium 15 LP/servomotores BDH o BSH (continuacién)
Servomotores Servodrives Lexium 15 LP
Tension de alimentacion 200...240 V trifasica Tension de alimentacion 208...480 V trifasica

BDH BSH Velocidad LXM 15LD13M3 LXM 15LD21M3 LXM 15LD28M3 LXM 15LU60N4 LXM 15LD10N4 LXM 15LD17N4
(IP5401P67)  (IP400IP65)  maxima Corriente de salida permanente (RMS)
min.-! 3A 6A 10 A 1,5A 3A 6A
BDH 0842C 3.000
BSH1001P 8780
BSH 1001T 6.000
BDH 0842E 5.640
BDH 0842G 6.000
BDH 0842J 6.000
BDH 0843E 4.140
BDH 0843G 6.000 4,8/13,2 Nm
BDH 0843K 6.000
BSH 10022 6.000
BSH 1002T 5.340
BDH 0844E 3.480
BDH 0844G 6.000
BDH 0844J 4.980
BDH 1081E 4.200
BDH 1081G 6.000
BDH 1081K 6.000
BSH 100M 2640
BSH 1003P 3.060
BDH 1082E 2.580
BDH 1082G 3.960
BDH 1082K 3.660
BSH 1004M 2400
BDH 1083G 3.000
BDH 1083K 2.820
BDH 1084G 2.460
BDH 1084K 2.280
BDH 1382G 2.880
BDH 1382K 2.700
BDH 1383G 1.920
BDH 1383K 2.000

El 1.8" valor corresponde al par continuo a rotor bloqueado. El 2.° valor corresponde al par de pico a rotor bloqueado.

Ejemplo de eleccion:

Servomotor BDH 0842C asociado al servodrive LXM 15LU60N4 cumple con las necesidades de las aplicaciones que necesiten como maximo
3,35 Nm en par continuo a rotor bloqueado, 9,37 Nm en par de pico a rotor bloqueado y 3.000 min-' en velocidad mecanica.
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Asociaciones

(continuacion)

Controladores de movimiento

Lexium Controller

Solucion Lexium PAC
Con servodrives Lexium 15 MP y servomotores BeH

Asociaciones servodrives Lexium 15 MP/servomotores BDH o BSH

Servomotores

BDH
(IP54 0 1P67)

BDH 0842J
BDH 0843K
BDH 0844J
BDH 1081K

BDH 1082K
BDH 1082M

BDH 1083K
BDH 1083M
BDH 1083P

BDH 1084K
BDH 1084L
BDH 1084N
BDH 1382K
BDH 1382M
BDH 1382P
BDH 1383K
BDH 1383M
BDH 1383N

BDH 1384K
BDH 1384L
BDH 1384P
BDH 1385K
BDH 1385M
BDH 1385N

BDH 1882K
BDH 1882M
BDH 1882P

BDH 1883M
BDH 1883P
BDH 1884L
BDH 1884P

BSH
(IP40 0 IP65)

BSH 1003P

BSH 1004M
BSH 1004P
BSH 1004T

BSH 1401M
BSH 1401P
BSH 1401T

BSH 1402M
BSH 1402P

BSH 1403M

BSH 1403P

BSH 1404M
BSH 2051M

Servodrives Lexium 15 MP

Tensidn de alimentacion 208...480 V trifasica

Velocidad ~ LXM 15MD28N4 LXM 15MD40N4 LXM 15MD56N4
maxima  "Corriente de salida permanente (RMS)

min-'  10A 14A 20A

6.000

6.000

4.980

6.000

6.000

3.660

5.160

2.400

4.800

4.080

2.820

4.000

5.700
2.360

4.000

3.920
2.280

3.000

4.260
2.700

6.000

5.220
2.000

5.760

6.000
2.360

4.000
3.120

4.260

6.000
2.820

3.840

5.160
2.200

4.000
2.220

3.060

4.500
2.040
2.200
2.280

3.360
1.740

5.520

<A [ El 1.6 valor corresponde al par continuo a rotor bloqueado. El 2.° valor corresponde al par de pico a rotor bloqueado.

Ejemplo de eleccion:

Servomotor BDH 0842J

asociado al servodrive

LXM 15MD28N4 cumple con las necesidades de las aplicaciones que necesiten como maximo

3,56 Nm en par continuo a rotor bloqueado, 7,56 Nm en par de pico a rotor bloqueado y 6.000 min'* en velocidad mecanica.
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Asociaciones Controladores de movimiento

(continuacion) Lexium Controller

Solucion Lexium PAC
Con servodrives Lexium 15 HP y servomotores BSH

Asociaciones servodrives Lexium 15 HP/servomotor BSH
Servomotores Servodrives Lexium 15 HP
Tension de alimentacion 208...480 V trifasica

BSH Velocidad maxima LXM 15HC11N4X LXM 15HC20N4X
(IP40 o IP65) Corriente de salida permanente (RMS)

min.”! 40 A 70 A
BSH 2051M 2.200
BSH 2051P 3500
BSH 2052M 2150
BSH 2052 3000
BSH 2053M 2150
BSH 2053 3000

El 1.¢" valor corresponde al par continuo a rotor bloqueado. El 2.° valor corresponde al par de pico a rotor bloqueado.

Ejemplo de eleccion:

Servomotor BSH 2051M asociado al servodrive LXM 15HC11N4X cumple con las necesidades de las aplicaciones que necesiten como maximo
36 Nm en par continuo a rotor bloqueado, 68,33 Nm en par de pico a rotor bloqueado y 2.200 min"! en velocidad mecanica.
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Telemecanique, la marca de
Schneider Electric para la
Automatizacion

y el Control Industrial

Asociados o por separado, los productos Telemecanique aportan respuestas
completas a todas las aplicaciones de automatismos y control industrial en
la industria, los edificios, las infraestructuras y la energia.

Coraml O MoATeenme

ST 00 IOt

Presencia internacional

Disponibilidad permanente:

m Mas de 5.000 puntos de venta en 130 paises.

m La seguridad de que encontrara en cualquier lugar del mundo la gama
de productos que se adapte a sus necesidades y cumpla perfectamente
las normas del pais de utilizacion.

Asistencia técnica en todo el mundo:

m Nuestros técnicos se encuentran a su disposicion para estudiar con usted
soluciones personalizadas.

m Schneider Electric le garantiza la asistencia técnica necesaria en todo

el mundo.
P
SZ mply Sma/}/vt / En razén de la evoluciéon de las normativas y del
e material, las caracteristicas indicadas por el texto
y las imégenes de este documento no nos
comprometen hasta después de una
confirmacién por parte de nuestros servicios.
Schneider Electric Espana, S.A. Bac de Roda, 52, edificio A miembro de:
08019 Barcelona —
Tel.: 93 484 31 00 voltimum
Fax: 93 484 33 07 h"-'Vv_v;/-w.vultimurrr.es
http://www.schneiderelectric.es El Portal de la Instalacién Eléctrica
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