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Parker Hannifin Manufacturing France SAS
Electromechanical & Drives Division Europe
Etablissement de Longvic
4 Boulevard Eiffel - CS40090
21604 LONGVIC Cedex - France
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&) 126 Exab B T4 Gb PSS
ou
@ N2GD/Exdb |IB T4 Gb IP85 / Ex tb lIIC T135°C Db I1P65

satisfont aux dispostions das directives :

Directive 2014/35/UE : "Directive Basse Tension”, DBT
Directive 2011/65/UE : "Directive RoHS"
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CEl 60034-1:2010 / EN 60034-1:2011 : Machines électriques tournantes - Partie 1 : Caractéristiques assignées et caractéristiques
de fonctionnement.

CEI 60034.5:2006 / EN 60034.5:2001/A1:2007 : Machines électriques tournantes - Partie 5 : Degrés de protection procurés par la
conception intégrale des machines électriques tournantes (code IP), Classification,

CEI 60079-0:2011 / EN 60079-0:2012/A11:2013 : Atmosphéres explosives - Partie 0 : Matériel - Exigences générales.

CEI 60079-1:2014 ! EN 60073-1:2014 : Atmosphéres explasives - Partie 1 : Protection du matériel par enveloppes antidéflagrantes
llr'

CEIl 60079-31:2013 / EN 60079-31:2014 : Atmosphéres explosives - Partie 31 | Proteclion du matériel contre l'inflammation des
poussiéres par enveloppe "1,
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EX6 - Attestation d'examen CE de type : INERIS 04ATEXOOG2X + compléments 1 & 5.
EX3 - Attestation d'examen CZ de type . INERIS 0SATEX0061X + compléments 1 & 5.
Notification du Systéme Qualié : INERIS organisme EC 0080.

Le soussigné certifie que le prodult mentionné est réalicé en conformité avec les directives et normes cl-dessus.
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. 3 Cenlification IECEx - INE 15.0060X

Informations complémentaires |

Pour une tempéeature amblame comprisea entre -20°C et +40°C le montage des servomoteurs devra étre réallss sur un support
meécanigue assurant une bonne conduction themigue et ne dépassant pas 40°C & proximité de 18 bride moteur.
Pour une température ambiame compansa entre -20°C et +60°C le montage des servomoteurs devra &tre réaligé sur un support
meécanique assurant une bonne conduction thermique et ne dépassant pas 60°C & proximité da la bride moteur.

Le produit dot étra Installé corformément aux instructons e recommandations contenues dans le manuel technigue PVID3E6S fouml avec
Je preduit.

1" marquage CE :
Marquage CE EX3 - 04 Juin 2003 Marquage CE EX6 - 09 Mars 2004
Marquage CE EX4 - 24 Janvier 2005 Marquage CE EX8 - 30 Mai 2005

Langvic, 27 Septembre 2017
Au nom de Parker
F. ALPIOVEZZA
Ref | DCE-EX-003ravd Business Unit Manager

-
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Compliance with «UL» standards

CERTIFICATE OF COMPLIANCE

Certificate Number 20151001-E302760
Report Reference  E302760-20090203
Issue Date 2015-OCTOBER-01

issuedto: PARKER HANNIFIN MANUFACTURING FRANCE SAS

ESTABLISHMENT LONGVIC
4 Bld EIFFEL
21600 LONGVIC FRANCE

This is to certify that MOTORS, SPECIALTY FOR USE IN HAZARDOUS

representative samples of L OCATIONS
Brushless servo motors - Models EX310, EX420, EX430,
EX620, EX630, EX 820, EX 840, EX 860 followed by U,
followed by A through Z, followed by A through Z, followed
by R, followed by 1, followed by 2 or 5, followed by code 02
through 99, for use in Hazardous (Classified) Locations,
Class |, Groups C & D.

Have been investigated by UL in accordance with the
Standard(s) indicated on this Certificate.

Standard(s) for Safety: UL 674, Electric Motors and Generators for Use in Division
1 Hazardous (Classified) Locations.
CAN/CSA C22.2 No. 145-M1986, Motors and Generators
for Use in Hazardous Locations .

Additional Information:  See the UL Online Certifications Directory at
www.ul_.com/database for additional information

Only those products bearing the UL Certification Mark should be considered as being covered by UL's
Certification and Follow-Up Service.

Look for the UL Certification Mark on the product.

Beucs Mehmarolzr, Discme Norts Amacican Cenficadon Propoar

wuc

Ay o 13 UL Miack sarvdons acs provides on Batal of UL LLD (UL o any srhortoes Bosnses of UL For gues tiona, piesss
ot hanig ooy niiooeny)

contact s bbcal ULC Servkes
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Compliance with «UL» standards

CERTIFICATE OF COMPLIANCE

Certificate Number 20151001-E242959
Report Reference  E242959-20070608
Issue Date 2015-OCTOBER-01

issuedto: PARKER HANNIFIN MANUFACTURING FRANCE SAS

ESTABLISHMENT LONGVIC
4 Bld EIFFEL
21600 LONGVIC FRANCE

This is to certify that COMPONENT - INCOMPLETE ROTATING MACHINES
representative samples of AND ROTATING MACHINE PARTS

COMPONENT - SERVO AND STEPPER MOTORS

Brushless servo motor - Models EX310, EX420, EX430,
EX620, EX630, EX 820, EX 840, EX 860 followed by U;
followed by A through Z, followed A through Z, followed by
R, followed by code 1 for EX3-EX4-EX6-EX8 motors,
followed by code 2 or 5 and B or E, followed by code 02
through 99

Have been investigated by UL in accordance with the
Standard(s) indicated on this Certificate.

Standard(s) for Safety: UL 1004-1, Rotating Electrical Machines - General
Requirements
C22.2 No. 100-04, Motors and Generators
Additional Information:  See the UL Online Certifications Directory at
www.ul.com/database for additional information

Only those products bearing the UL Certification Mark should be considered as being covered by UL's
Certification and Follow-Up Service.

Recognized components are incomplete in certain constructional features or restricted in performance
capabilities and are intended for use as components of complete equipment submitted for investigation rather
than for direct separate installation in the field. The final acceptance of the component is dependent upon its
installation and use in complete equipment submitted to UL LLC.

Lock for the UL Certification Mark on the product.

Do Diwctoe Nerts - Progeam
wuc
UL Mok sacvions aoe 2emeidec on basal of UL LLC [UL] o amy sshorioes osones of UL For quaetons, plasss
35 ARV LTINS N

Ay ans
contact 8 local UL Cummmer Sery bs Rapmasniaive ot 5
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1. INTRODUCTION

1.1. Objectif et public concerné

Ce manuel contient les informations nécessaires a l'installation, a la mise en service, a
I'exploitation et a la maintenance des servomoteurs EX de Parker.

L’installation, la mise en service et la maintenance de I'équipement doivent étre effectués
par du personnel qualifié. Une personne qualifiée est une personne qui est
techniquement compétente et familiere avec les consignes et les pratiques de sécurité;
avec le processus d'installation, d’exploitation et de maintenance de cet équipement, et
avec tous les risques associés.

La lecture et la compréhension de l'information contenue dans ce document est
nécessaire avant de pouvoir effectuer toute opération sur les moteurs. Si un probleme
technique ou un dysfonctionnement survient, qui n'a pas été traité dans ce manuel, merci
de contactez PARKER pour une assistance technique. En cas d'informations
manquantes ou de doutes concernant les procédures d'installation, les consignes de
sécurité ou toute autre question abordée dans ce manuel, merci de contacter PARKER
également.

La responsabilité de Parker se limite au moteur et ne couvre pas I'ensemble du systéme
mis en ceuvre par l'utilisateur. Les données fournies dans ce manuel concernent
uniquement le produit et peuvent ne pas étre garanties, a moins que cela n’ait été
expressément mentionné dans un contrat.

Attention: PARKER décline toute responsabilité en cas d’accident ou de
dommage matériel, si les procédures et instructions de sécurité décrites
dans ce manuel ne sont pas scrupuleusement suivies.

Moteurs pour zone ATEX : les servomoteurs EX fabriqués pour le
marché CE sont concus pour fonctionner dans des zones classifiés
ATEX.

Moteurs pour zones dangereuses classifiées : Les servomoteurs EX
certifiés pour fonctionner dans des zones dangereuses classifiées.

CERTIFIED
SAFETY US-CA
E302760

Moteurs pour zones Ex : les servomoteurs EX fabriqués pour le marché
hors CE et hors nord-ameéricain sont congus pour fonctionner dans des
zones classifiées EXx.
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1.2. Seécurité

1.2.1.

Principe

Pour que cet équipement fonctionne de fagon sécurisée, il doit étre obligatoirement
transporté, stocké, manipulé, installé et exploité conformément aux procédures et
instructions de sécurité décrites dans chacune des sections de ce document. L’utilisation
des servomoteurs EX doit également se conformer aux normes, directives nationales ou
réglementations d’usines spéciales en vigueur sur le lieu d’installation.

Attention: Le non-respect des instructions de sécurité, réglementations
légales et techniques en vigueur peut provoquer des accidents pouvant
entrainer des blessures ou la mort, de méme que des dommages matériels
ou sur I'environnement.

1.2.2.

Réqgles générales de sécurité

Généralités

Attention: L'installation, la mise en service et I'exploitation doivent étre
effectuées par du personnel qualifié, se référant a la documentation
présente.

Le personnel qualifié doit connaitre la sécurité (autorisation C18510, la
norme VDE 0105 ou IEC 0364) et les reglementations locales.

lls doivent étre autorisés a installer, mettre en service et exploiter
conformément aux pratiques et normes établies.

Danger électrique

Les servovariateurs peuvent comporter des pieéces non isolées sous tension
alternative ou continue. Se référer a la notice technique du servovariateur.
Avant l'installation de I'appareil, il est recommandé de sécuriser I'acces aux
pieces conductrices par des moyens appropries.

Certaines parties du moteur ou des éléments de l'installation peuvent étre
soumis a des tensions dangereuses, en particulier lorsque le moteur est
alimenté par le variateur, lorsque le rotor du moteur est mis en rotation
manuellement ou lorsqu’il est entrainé par sa charge, et méme lorsque le
moteur est a l'arrét.

Pour les mesures n'utiliser qu'un appareil conforme a la norme IEC 61010
(CAT Ill ou supérieure). Toujours commencer a utiliser la gamme la plus
élevée. Les appareils CAT | et CAT Il ne doivent pas étre utilisés pour ce
produit.

Attendre au moins 5 minutes que les condensateurs du variateur se
déchargent sous des niveaux de tension non dangereux (<50V). Utilisez
'appareil de mesure spécifique capable de mesurer jusqu'a 1000V DC et
AC RMS pour confirmer qu’une tension de moins de 50V est présente entre
les bornes d'alimentation et entre les bornes d'alimentation et la terre.
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Le moteur doit étre connecté en permanence a une terre de protection
appropriée. La continuité du circuit de mise a la terre doit étre controlee sur
'ensemble de l'instalation : la résistance entre chaque partie conductrice et
la borne de terre ne doit pas dépassé 100mQ.

Afin d’éviter tout contact accidentel avec des éléments sous tension, il est
nécessaire de verifier que les cables ne sont pas endommageés, dénudés ou
susceptibles de toucher une partie tournante. D’autre part le lieu de travail
doit étre propre et sec.

Recommandations générales :
- Vérifier le circuit de protection.
- Vérifier que les masses sont bien raccordées
- Verrouiller les armoires électriques.

Utiliser un matériel normalisé.

Danger mécanique

Les servomoteurs sont capables d’accélérer en quelques millisecondes. Le
fonctionnement du moteur peut entrainer des mouvements dangereux dans
d’autres parties de la machine.

Afin d’éviter tout contact de I'opérateur avec des pieces en rotation, il est
nécessaire de sécuriser celles-ci a I'aide de capots de protection. Le
processus de travail doit permettre a 'opérateur d’étre suffisamment
éloigné de la zone dangereuse

Risque de bralure
Toujours garder a I'esprit que certaines parties de la surface du moteur
peuvent atteindre des températures jusqu’a 135° C.

Généralités
L’installation et la mise en service des servomoteurs EX8 ATEX doit se faire
avec la notice d’instruction PVD 3571.

Servomoteurs pour zones dangereuses.
Les servomoteurs EX peuvent étre utilisés dans des zones dangererises.
Lisez avec attention les notes marquées avec le logo

@epp P

La directive européenne 99/92/EC explicite la responsabilité des
employeurs a protéger les employés qui peuvent étre exposé a des
risques d’environnements ATEX (Atmosphéres Explosibles). L’employeur
doit réaliser une analyse de risque et classifier les zones dangereuses
potentielles suivant la directive 2014/34/UE.
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1.2.3. Fonction Safe Torque Off (STO)

La fonction absence sire de couple (Safe Torque Off) en accord avec les normes EN
ISO 13849-1 : 2006 et EN 61800-5-2 : 2006 est un systéme électronique présent sur
certains variateurs et déclaré conforme par un organisme notifié. Elle se matérialise par
une entrée de déverrouillage présente sur le variateur qui doit obligatoirement étre
raccordé (voir la notice du variateur associé).

Les servomoteurs EX sont équipés d’un protecteur thermique qui a fait I'objet d’'une
analyse de sécurité et qui est un élément clé de la sécurité ATEX/IECEX. Il est possible
de raccorder cette protection sur I'entrée de déverrouillage. Ce raccordement permet,
aprés le déclenchement de la protection du a une température maximale dépassée, de
maintenir une alimentation du variateur tout en coupant I'alimentation du moteur.

Aprés déclenchement de cette sécurité, la remise en route ne pourra se faire
automatiqguement et sans une vérification préalable de I'installation.

Dans tous les cas, le raccordement et le mode de fonctionnement devra étre certifié par
un organisme notifié.
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1.2.4.

Catégorie d’utilisation des servomoteurs EX

1.2.4.1.

@@ 112G ExdblIB T4 Gb IP64

EX3-EX4-EX6 ATEX/IECEX atmospheéres gazeuses

Il 2 G Ex db Il B T4 Gb IP65
M1 o Ma
T_res haut Immersion T1 450 °C T_res haut
«» | niveau de oy " niveau de
o : dans I'huile 8 ,
2 |_protection 2 Méthane protection
p= M2 0 = Mb
Hautdnelveau Appareil T2 300 °C Hautdnéveau P64
. pressurisé .
protection protection
1 db Ga
N o >< N
r-ll-i:/eesarl]ac;g o lu—J PIEEEIE ProAane Vs ZEUHe Ii:/eesazadu;
: o | < | antidéflagrante P .
protection f>f5 c protection
< o
2 = Gb
Haut niveau | © | & € 3 B Haut niveau
o Sécurité o] R T4 135 °C
@ de Ol x : £ | Ethylene de
. augmentée > .
& | protection 8 protection
2 ¥
= m < o
3 Encapsulation (_D 15 L HE Gc L=
. — C .
Niveau de R Niveau de
: Hydrogéne :
protection , A protection
| Acetylene
normal . normal
Sécurité T6 85 °C
intrinseque

| Compatible pour les servomoteurs EX ATEX/IECEX
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Les certificats ATEX / IECEX des servomoteurs EX sont marqués avec
un X. Cela signifie une utilisation du moteur doit se faire sous des
conditions spéciales expliquées ci-dessous :

Si le remplacement d’'une vis d’assemblage de I'enveloppe du moteur
est nécessaire, veillez a utiliser une vis de qualité 8.8 ou supérieures
pour les EX3-EX4-EX6 et de qualité 12.9 ou supérieurs pour les EX8.

Si le moteur est destiné a une utilisation dans les atmosphéres
explosives poussiéreuses, ne pas oublier un nettoyage régulier
du moteur pour éviter les dépdts de poussieres.

12 — Pvd3665_Fr_Ex_Feb 2019

1.2.4.2. EX3-EX4-EX6 ATEX/IECEx atmospheres gazeuses ou
poussiereuses
@ i 12GD Ex db 1IB T4 Gb IP65 / Ex tb IlIC T135°C Db IP65
Il 2 D Ex th 1] C T135°C Db IP65
M1 ta Ma
Tres haut Protection par A T1 450 °C Tres haut
» | niveau de enveloppe P = niveau de
© | protection SRl protection
= M2 combustibles
| Haut niveau th {tc en Mb.
: Protection par suspension | T2 300 °C | Haut niveau
de protection :
9 enveloppe de protection
L % e pb / pc B
Tres haut | 2 W | Enveloppe | & T3200°Cc | Ireshaut
niveau de | & o, = B niveau de
, S pressurisee | @ - i
protection o S @ | Poussieres protection P65
2 S| B = non
Haut niveau| @ | 2 'a,/ i/ IC A |conductrices Db
: ) o Seécurité = T4 135 °C | Haut niveau
© |de protection| @ | & LT :
S = intrinséque de protection
= o
A a)
= T5 100 °C
3 C Dc
Niveau de ma/ mb/ mc = Niveau de
. . Poussieres ‘
protection Encapsulation . protection
conductrices
normal normal
T6 85 °C
| Compatible pour les servomoteurs EX ATEX/IECEX |
1.2.1. Conditions spéciales pour les servomoteurs ATEX / IECEXx




(<)

CERTIFIED

1.2.1.1. UL

Class1 group C&D Code T4A

Class | Division 1 Group C&D T4A IP65
L A T1
Division 1 - o
Ou la presence de AESYLEN 450°C
gaz, vapeurs ou liquid B T2
inflammables peut Hydrogéne 300°C
exister tout le temps
ou une partie du T3
temps sous les 200°C
Class | conditions normales T4
Gaz, vapeurs ou d’utilisations : IP65
ot 135°C
liquides C
Division 2 il T4A
Ou la presence de 120°C
gaz, vapeurs ou
e T5
liquids inflammables o
: D 100°C
ne peut exister sous
les conditions Propane T6
normales d’utilisations 85°C

| Compatible pour les servomoteurs EX UL
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2. DESCRIPTION DU PRODUIT

2.1. Lien URL rapide

Toutes les informations et données sont disponibles électroniquement sur :
http://www.parker.com/eme/ex

2.2. Vue d’ensemble

Les servomoteurs EX de Parker sont spécialement congus pour fonctionner dans des
atmospheres explosibles pour des applications industrielles.

Les servomoteurs EX sont des servomoteurs synchrones brushless avec des aimants
permanents, basés sur des parties actives des servomoteurs NX.

Une large gamme de données couples / vitesses, options et adaptations sont disponibles,
I'utilisation de servomoteurs EX est la solution idéale pour la plupart des applications
servosystemes dans des atmosphéres explosives.

Avantages
- Haute précision
- Haute qualité de mouvement
- Hautes performances dynamiques
- Dimensions compactes et robuste
- Large gamme d’options et de customisations disponibles
- CE, IECEXx et UL disponible.

2.3. Applications

Agroalimentaire et Pharmaceutique

Machines d’emballage et de remplissage
Machine d’impression

Machines spéciales en environement explosible
Machine et robots de peinture
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2.4. Données techniques générales des moteurs ATEX / IECEX

EX3, EX4, EX6 | EX8

Type de moteur

Moteur synchrone a aimant permanents

Type d’aimants

Néodyme Fer Bore (Nd-Fe-B)

Nombres de pbles

10

Montage IMB5 — IMV1 — IMV3 (CEI 60034-7)

Degrés de e Atmospheres gazeuses : IP64, IP65

protection e Poussiéres combustibles : IP65

Refroidissement Refroidissement naturel

Tension 230VAC, 400 VAC (toutes tailles)

d’alimentation

Isolation du Classe F suivant CEI 60034-1 Classe F suivant CEIl 60034-1

bobinage stator

avec surmoulant

Altitude

Jusqu’a 1000m (CEI 60034-1)
Non permis pour des plus hautes altitudes

Température -20°C a +40°C
ambiante -20°C a +60°C avec déclassement des performances associés
Température de -20°C a +60°C
stockage
Connexions Plaquette électroniques avec presse-étoupes
Cables sortis en option
Marquage CE et IECEX
Peinture Noir RAL9005
Capteur e Résolveur en standard
e Codeur Sick — Hiperface :
SKS36 et SKM36
SRS50 and SRM50 (sur demande et non disponible sur EX3)
e Codeur Heidenhain :
ECN1113 et EQN1125 (Sur demande et non disponible pour
EX3 et EX4)
e Sensorless
e Codeur incrémental 2048 traits et avec commutation (10 pdles)
sur demande
Frein Frein de parking en option
Protection Thermoswitch + thermofusible
thermique
Remarque Adaptations sur demande (arbre spécial, bride spéciale,...)
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2.5. Données techniques générales des moteurs UL

EX3, EX4, EX6 | EX8
Type de moteur Moteur synchrone a aimant permanents
Type d’aimants Néodyme Fer Bore (Nd-Fe-B)
Nombres de pbles 10
Montage IMB5 — IMV1 — IMV3 (CEI 60034-7)
Degrés de IP65
protection
Refroidissement Refroidissement naturel
Tension 230VAC, 400 VAC, 480 VAC
d’alimentation
Isolation du Classe F suivant CEI 60034-1 Classe F suivant CEI 60034-1
bobinage stator avec surmoulant
Altitude Jusqu’a 1000m (CEI 60034-1)
Non permis pour des plus hautes altitudes
Température -20°C a +40°C
ambiante
Température de -20°C a +60°C
stockage
Connexions Plaguettes électronique avec trous filetés
Marquage UL
Peinture Sans
Capteur e Résolveur en standard
e Codeur Sick — Hiperface :
SKS36 et SKM36
SRS50 et SRM50 (Sur demande et non disponible sur EX3)
¢ Codeur Heidenhain — Endat :
ECN1113 and EQN1125 (Sur demande et non disponible sur
EX3 et EX4)
e Sensorless
Frein Frein de parking en option
Protection Thermoswitch + thermofusible
thermique
Remarque Adaptations sur demande (arbre spécial, bride spéciale,...)
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2.6. Codification produit

Les servomoteurs EX sont définis par des caractéristiques électriques et mécaniques,
par des accessoires les accompagnants et par des spécificités clientes. Cette information
est codifiée et gravée dans I'emplacement “Type” sur la plaque de firme pour une
codification basique; les spécificités sont placées sur un emplacement sépare.

Code |E x|3|1 o|E|A|K|R|1]|2]|0 o]
Code série —

Taille moteur
1, 2, 3, 4, 6 ou 8 en fonction du
diamétre
Longueur '
partie active
Jusqu’a 60 suivant la taille
Version moteur
E: moteur ATEX / IECEx Max
U: moteur UL

Capteur de position I
A: Résolveur 2 pobles, rapport de transformation = 0.5

P : Codeur DSL simple tour — EKS36 -SIL2

Q : Codeur DSLmulti tour — EKM36 — SIL2

R: Codeur Hiperface simple tour - SKS36

S: Codeur Hiperface multi tour - SKM36

T: Codeur Hiperface simple tour - SRS50 Sur demande
U: Codeur Hiperface multi tour - SRM50 Sur demande
V: Codeur Endat simple tour - ECN1113 Sur demande
W: Codeur Endat multitour - ECN1125 Sur demande
Y: Sans capteur

Z : Autre codeur

Caractéristiques couple vitesse

Voir fiche moteur
Peinture

R: sans peinture

B: Peinture noire
Connexions électrique
1: Presse étoupes ou trous taraudés (UL)
Option frein

2: Sans frein

5: Avec frein
Interface mécanique
00: IP64 avec arbre lisse 10: IP65 avec arbre lisse
01: IP64 avec arbre claveté 11: IP65 avec arbre claveté
Autres: spécial
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3. Données techniques

3.1. Sélection du moteur

3.1.1. Conditions atmosphériques standard ATEX

Les servomoteurs EX sont congus pour fonctionner dans zones :

e avec une pression entre 80 kPa (0.8 bar) et 110 kPa (1.1 bar).

e avec une concentration normale d’oxgéne, typiquement 21 % v/v.

e avec une humidité maximale dans l'air de 80%, sans condensation.
Dans d’autres conditions, nous consulter.

3.1.2. Déclassement suivant I'altitude

De 0 a 1000 m : pas de déclassement
> 1000 m : les servomoteurs EX ne sont pas congus pour fonctionner dans des zones
dangereuses pour ces altitudes.

3.1.3. Déclassement suivant la température ambiante

Les servomoteurs EX sont congus pour fonctionner sous une température ambiante
maximale de 40°C. Dans le cas d’'un fonctionnement sous une température ambiante
supérieure a 40°C, un déclassement des performances est obligatoire suivant les
données fournies par Parker.

3.1.4. Couple équivalent (rms torque)

La sélection du moteur correct peut étre réalisée suivant le calcul du couple rms Mms
(couple équivalent).

Cette sélection ne tient pas compte de la constante thermique. Elle peut étre utilisée
seulement si le temps de surcharge est bien plus court que la constant thermal du cuivre.
Le couple rms Mrms reflete I'échauffement du moteur lors de son cycle de fonctionnement.
Prenons :

- la période du cycle T [s],

- les échantillons successifs de mouvements i caractérisés chacun par le couple maximal
Mi [Nm] atteint durant la période Ati [s].

Donc, le couple rms Mrms peut étre calculé suivant la formule basic ci-dessous :

Ivlrms = i*Z:I\/IizAti
\T &

Exemple de calcul :
Pour un cycle de 2s a 0 Nm et 2s a 10Nm et une période de 4 s, le couple rms est :

M, = /%*102 *2 =7,07Nm
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[llustration :

Couple accéleration-déceleration : 10 Nm pendant 0,1 s. Couple résistant : 1 Nm pendant
le mouvement.

Vitesse Maxi-mini: + 2800 tr.min~! pendant 0,2 s. Couple Maxi fourni par le moteur : 11
Nm. Couple rms : 6 Nm.

20 4000

15 3000

10 —— I_ ______ PG — —— | ——— 2000

5 1000
T —_
Z Time [s] g
g 0 T T 0 =
5 ]
] 00 0.2 0j4 0| 0.8 .0 112 -3
2 a

-15 -3000

motor torque [Nm] — — rms average torque [Nm]

speed [rpm] — — rms average speed [rpm]
-20 -4000
Le couple maximal M; délivré par le moteur sur chaque segment de mouvement i est
obtenu par la somme algébriqgue du couple accelération-décelération et du couple
résistant. Ainsi, Mmax correspond a la valeur maximale de M.

Sélection du moteur :

Le moteur défini pour le cycle de fonctionnement doit fournir le couple rms Mims a la
vitesse rms(*) sans échauffement supplémentaire. Cela signifie que le couple permanent
Mn disponible & la vitesse moyenne présente une marge suffisante par rapport au couple
rms Mrms.

Qrms: E*ZQ?AL
T =

(*) la vitesse rms est calculé grace a la méme formule que celle utilisée pour le couple
rms. La vitesse moyenne ne peut étre utilisée (en général la vitesse moyenne est
équivalente a zéro).

Toujours utiliser la vitesse rms.
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De plus, chaque Mi et vitesse associés Qi du cycle de fonctionnement doit étre localisés
dans la zone de fonctionnement de la courbe couple = f (vitesse).

Couple
A
Mk ”’.‘
Mrms.
Mn
Mi
Qi Qk Qrms Qn Vitesse
3.1.5. Sélection du variateur

La sélection du variateur dépend de la puissance nominale, du courant nominal, du
niveau de défluxage.et de la fréquence électrique maximum capable d’étre gérés par le
variateur

Merci de consulter la documentation technique du variateur pour tous
compléments d’information et pour la meilleure association entre moteur
et variateur
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Exemple avec un variateur PARKER AC890 :

Le couple nominal fourni par TAC890 dépend de sa puissance nominale et de son mode
de sélection. “Le mode Vectoriel” est utilisé pour les moteurs asynchrones tandis que “le
mode Servo” est utilisé pour les moteurs brushless AC. Avec les servomoteurs EX la
puissance est habituellement < 37 kW, le courant nominal correspond a 100 %.

Puissance du variateur AC890 [kW] <37 kW

Mode Servo

Capacité de surchage [%] 200 % pendant 4s
[llustration:

25

20

200% during 4 s

15

E
Z
[
3
g
o
=4
10
/ 100% permanent \\
5
Speed [rpm]
0 T T T T T T T
0 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000
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Exemple n°1 :
Besoins de I'application :

- un couple rms de 7 Nm a une vitesse rms de 2000 tr.min "%,
- un couple d’accélération de 10 Nm,

- une vitesse maximale de 2800 tr.min™1.

Sélection du moteur:

Le moteur sélectionné est de type EX620EAO.

La vitesse nominale est égale & 4300 tr.min~1.

La vitesse maximale est égale a 4300 tr.min"1.

La sensibilité du couple est égale a 1.27 Nm/Arms.

BRUSHLESS MOTORS —Cortinuousduty UR2  ==-===- INEEHMteR Uty URD e G ortinuO U ity UR 1
s —Darker
ELECTRONICDRIVE =23 L2 fFYd | eeeeeas Irtermittert duty UR1 Continuous duty UR 3 = mm = e |rtermittent duty URS
DIGIVEX 7.5/15 et DIGIVEX 8/16
(230V) {400V 16 7
No UL certification £ 14
Torque at low speed M, Nm 7 = "
Permanent current at low speed I A 5.51 £ 12 )
Peak torque M, Nm 147 - %
Current for the peak torque 1, Auns 13 - 5 10
Back emf constant at 1000 rpm (25°C)" Ke Vome 81.7 F k8
Torque sensitivity Kt Nm/A . 1.27 8 4 ‘\:
\Winding resistance (25°C)* Rb Q 1.63 :
'Winding inductance® L mH 14 _\\ H
Rolor inertia J kgm?x10° 98 6 1 ——
' Thermal time constant Tth min 27
Motor mass M kg 113 4 \
\Vollage of the mains URTURZUR  Vims 230 400 -
Rated speed Wil NAZ Nn3 pm 2500 4300 - Py
Rated torque Mn1 Mn2 Mn3 Nm 549 313 -
Rated current Int In21n3 A 447 275
Rated power Pl Pn2 Pna W 1440 1410 - 0 + t
All data are given in typical values under standard condtions 0 1000 2000 3000 4000 5000

* Phase io phase

Voltages and currents are giver in mus values Speed in rpm

Le courant permanent lp du moteur est de 5.51 Arms pour Mo=7 Nm a basse vitesse.

Le courant nominal In du moteur est de 2.46 Arms pour M, = 3.13 Nm a la vitesse nominale.
Sélection du variateur :

Le variateur doit fournir au moins un courant permanent égal a lp (5.51 Arms).

Afin d’obtenir un couple d’accélération de 10 Nm, le courant doit étre d’environ 8 Arms. Cela
signifie que le variateur doit fournir au moins 8 Arms comme courant transitoire.

-> Ainsi, nous pouvons sélectionner le variateur AC890SD-53 2100 B lequel délivre sous une
tension de 400 VAC:

6 Arms en courant permanent et

6*200%=12 Arms en courant transitoire maximal pendant 4 s.

Ce variateur est paramétré en “mode Servo”.

- Nous pouvons aussi sélectionner le variateur DIGIVEX 8/16 A lequel délivre sous une tension
de 400 VAC:

5.6 Arms en courant permanent et

5.6%200%=11.3 Arms en courant transitoir maximal pendant 2 s.
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Exemple n°2 :
Cette fois-ci, les besoins de I"application sont :

- un couple permanent de 5 Nm a basse vitesse,

- un couple rms de 5 Nm a la vitesse rms de 1890 tr.min™?,
- un couple d’accélération de 7.6 Nm,

- une vitesse maximale de 2800 tr.min~1.

Sélection du moteur :

Le moteur sélectionné est de type EX620EAO.

La vitesse nominale est égale a 4300 tr.min™1.

La vitesse maximale est égale a 4300 tr.min"1.

La sensibilité du couple est égale a 1.27 Nm/Arms.

Sélection du variateur :

Le variateur doit fournir un courant permanent égal a 4 Arms pour obtenir un couple de 5 Nm.
Afin d’obtenir un couple d’accélération de 7.6 Nm, le courant sera d’environ 6 Arms

Cela signifie que le variateur doit fournir au moins 6 Arms comme courant transitoire.

Comparé a I'exemple préceédent N°1, il est maintenant possible de réduire la taille du variateur.
- Ainsi, nous pouvons sélectionner le variateur AC890SD-53 1600 B lequel délivre sous une
tension de 400 VAC:

4 Arms en courant permanent et

4*200%=8 Arms en courant maximal transitoire pendant 4 s.

Le variateur est paramétré en “mode Servo”.
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3.1.6. Limitation de courant & basse vitesse (vitesse < 3 tours/min)

Réduction de courant recommandé pour des vitesses < 3 tours/min :

| eauit :%* l,=0.8*1,

Attention : Le courant doit étre limité aux valeurs prescrites. Si le couple
nominal doit étre maintenu a l'arrét ou a basse vitesse (<3 tr/min), le
courant doit étre impérativement limité a 70% permanent pour éviter un
échauffement excessif du bobinage.

Merci de consulter la documentation technique du variateur pour tous
compléments d’information et pour choisir la fonction adéquate.

3.1.7. Limitation du courant créte

1/lo

. tMaxi

tc

1

0 Time
0 5 10 15 20 25
Il est possible d'utiliser les servomoteurs EX avec un courant supérieur au courant
permanent. Cependant, pour éviter tout risque de surchauffe, les instructions suivantes
doivent étre respectées.
1) Les courants maxi et couples maxi donnés dans les fiches moteur ne doivent
jamais étre dépassés
2) Le couple thermique équivalent doit étre respecté (83.1.3)
3) Siles points 1 et 2 sont respectés, la durée du courant maxi doit étre, en plus,
limité en accord avec le tableau suivant (Io est le courant permanent a basse
vitesse) :

Courant Maxi/Courant
basse vitesse
N

Imaxi/In Ip/lo =2 Ip/lo=3
EX310
EX420 tp<0.8 s tp<0.3s
EX430
EX620
EX630
EX820 tp<1.5s tp<0.6s
EX840
EX860

La durée du courant maxi est calculée pour une augmentation de température de 3°C
Nous consulter pour plus de demandes d’applications.
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3.2. Caractéristiques moteur : Couple, vitesse, courant,
puissance...

Le graphique Couple=f(Vitesse) ci-dessous montre les différentes valeurs intrinseques
des tableaux suivants.

Couple
A
Couple Maxi _pl...ceeeeiiieiinnnssssssasnnnnnnnanenns .

Couple N ~Puissance nominale
permanent & & :

basse vitesse Ay T e

Couple
nominal

Couple a I'arrét

3tr.min~t Vitesse Vitesse Vitesse
nominale maxi
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3.2.1. ATEX/IECEx 230V

) . Couple  Courant .
puissance Couple  Vitesse Courant basse basse Couple Courant Vitesse

nominale  nominal nominale i X . maxi maxi maxi
nominal vitesse vitesse

Pn Mn Nn In Mo lo Mpeak | peak Nmax
(kW) (Nm) [rpm] [Arms] [Nm] [Arms] [Nm] [Arms] [rpm]

Avec une température ambiante de 40°C

Moteur

EX310EAP  0.40 1.66 2300 1.2 1.75 1.2 4.2 3.1 2300
EX310EAK 0.64 1.54 4000 2.0 1.75 2.2 4.2 54 4000
EX420EAP  0.77 3.18 2300 2.3 3.5 2.5 8.3 6.2 2300
EX420EAJ 1.12 2.67 4000 3.3 3.5 4.3 8.3 10.7 4000
EX430EAL 1.02 4.2 2300 3.0 4.8 3.3 115 8.3 2300
EX430EAF  1.37 3.3 4000 4.1 4.8 5.8 115 145 4000
EX620EAV 0.76 6.6 1100 2.4 6.7 2.4 16.7 6.0 1100
EX620EAR  1.33 5.8 2200 4.0 6.7 4.5 16.7 11.2 2200

EX630EAR 1.43 9.4 1450 4.2 10.4 4.6 25.9 11.5 1450
EX630EAN 2.02 8.4 2300 5.7 10.4 6.9 25.9 17.3 2300

EX820EAR  2.57 11.2 2200 7.5 14 9.3 32.5 23.2 2200
EX840EAK 3.31 15.8 2000 9.4 24.5 14.3 58.2 35.6 2000
EX860EAJ  3.86 25.4 1450 115 35 15.7 83.3 39.2 1450

Couple Courant
basse basse
vitesse vitesse

Pn Mn Nn In Mo lo Mpeak |peak  Nmax
(kW) (Nm) [rpm] [Arms] [Nm] [Arms] [Nm] [Arms] [rpm]

Avec une température ambiante de 60°C

puissance Couple  Vitesse Courant
nominale nominal nominale nominal

Couple Courant Vitesse
maxi maxi maxi
Moteur

EX310EAP 0.31 1.30 2300 0.9 15 11 3.7 2.7 2300
EX310EAK 0.40 0.95 4000 1.3 15 1.9 3.7 4.6 4000
EX420EAP  0.59 2.45 2300 1.8 3 2.1 7.3 5.3 2300
EX420EAJ 0.63 15 4000 1.9 3 3.7 7.3 9.1 4000
EX430EAL 0.82 3.4 2300 2.4 4.2 2.9 10.2 7.2 2300
EX430EAF  0.90 2.9 3000 3.6 4.2 51 10.2 12.7 4000
EX620EAV  0.63 5.5 1100 2.0 6 2.2 15.0 o3 1100
EX620EAR 0.88 3.8 2200 2.8 6 4.1 15.0 9.9 2200
EX630EAR 1.12 7.35 1450 3.4 9 4.0 22.5 9.8 1450
EX630EAN 1.24 5.15 2300 3.7 9 6.1 22.5 14.7 2300
EX820EAR 1.65 8.5 1850 5.8 11 7.3 26.6 18.3 2200
EX840EAK  2.23 115 1850 6.9 21 12.2 51.0 30.6 2000
EX860EAJ 2.74 18.0 1450 8.3 31 13.9 75.1 34.8 1450
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3.2.2. ATEX/IECEx 400V

) . Couple  Courant .
puissance Couple  Vitesse Courant basse basse Couple Courant Vitesse

nominale  nominal nominale i X . maxi maxi maxi
nominal vitesse vitesse

Pn Mn Nn In Mo lo Mpeak | peak Nmax
(kW) (Nm) [rpm] [Arms] [Nm] [Arms] [Nm] [Arms] [rpm]

Avec une température ambiante de 40°C

Moteur

EX310EAP 0.64 1.54 4000 11 1.75 1.2 4.2 3.1 4000
EX310EAK 0.87 1.23 6800 1.6 1.75 2.2 4.2 54 6800
EX420EAP  0.94 3 3000 2.1 3.5 2.5 8.3 6.2 3000
EX420EAJ 1.11 1.8 6000 2.3 3.5 4.3 8.3 10.7 6000
EX430EAL 1.37 3.3 4000 2.3 4.8 3.3 115 8.3 4000
EX430EAF  1.37 3.3 4000 4.1 4.8 5.8 115 145 5800
EX620EAV  1.25 6.0 2000 2.2 6.7 2.4 16.7 6.0 2000
EX620EAR  1.53 3.8 3900 2.7 6.7 4.5 16.7 11.2 3900

EX630EAR 2.19 7.8 2700 3.5 10.4 4.6 25.9 11.5 2700
EX630EAN 2.18 5.2 4000 3.8 10.4 6.9 25.9 17.3 4000

EX820EAR 2.84 7.5 3600 5.2 14 9.3 32.5 23.2 3900
EX840EAK  0.99 2.9 3300 2.1 24.5 14.3 58.2 35.6 3500
EX860EAJ 2.35 9.0 2500 4.4 35 15.7 83.3 39.2 2600

Couple Courant
basse basse
vitesse vitesse

Pn Mn Nn In Mo lo Mpeak |peak  Nmax
(kW) (Nm) [rpm] [Arms] [Nm] [Arms] [Nm] [Arms] [rpm]

Avec une température ambiante de 60°C

puissance Couple  Vitesse Courant
nominale nominal nominale nominal

Couple Courant Vitesse
maxi maxi maxi
Moteur

EX310EAP  0.40 0.95 4000 0.7 15 11 3.7 2.7 4000
EX310EAK 0.40 0.95 4000 1.3 15 1.9 3.7 4.6 6800
EX420EAP  0.66 2.1 3000 15 3.0 2.1 7.3 5.3 3000
EX420EAJ 0.63 15 4000 1.9 3.0 3.7 7.3 9.1 6000
EX430EAL 0.90 2.9 3000 2.0 4.2 2.9 10.2 7.2 4000
EX430EAF  0.90 2.9 3000 3.6 4.2 51 10.2 12.7 4900
EX620EAV  0.88 4.2 2000 1.6 6.0 2.2 15.0 o3 2000
EX620EAR 0.84 3.2 2500 2.4 6.0 4.1 15.0 9.9 3900
EX630EAR 1.18 4.5 2500 2.2 9.0 4.0 22.5 9.8 2700
EX630EAN 1.18 4.5 2500 3.3 9.0 6.1 22.5 14.7 4000

EX820EAR 1.65 8.5 1850 5.8 11.0 7.3 26.6 18.3 3900
EX840EAK  2.22 115 1850 6.9 21.0 12.2 51.0 30.6 2600
EX860EAJ 2.60 15.5 1600 7.2 31.0 13.9 75.1 34.8 2100
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3.2.3. UL 230V

) . Couple  Courant .
puissance Couple  Vitesse Courant basse basse Couple Courant Vitesse

nominale  nominal nominale i X . maxi maxi maxi
nominal vitesse vitesse

Pn Mn Nn In Mo lo Mpeak | peak Nmax
(kW) (Nm) [rpm] [Arms] [Nm] [Arms] [Nm] [Arms] [rpm]

Avec une température ambiante de 40°C

Moteur

EX310UAU 0.62 1.4 4200 2.2 1.60 2.5 4.0 6.3 4200
EX420UAl 1.03 2.5 4000 3.3 3 4.2 8.0 10.8 4000
EX430UAG 1.17 3.5 3200 3.9 4.4 4.9 10.0 11.3 3200
EX620UAM 1.37 4.8 2750 4.7 6 6.0 16.0 14.8 2750
EX630UAK 2.01 7.1 2700 6.2 10 7.9 23.7 19.4 2700
EX820UAQ  2.43 10.1 2300 7.2 13 9.1 29.7 22.8 2300
EX840UAL 2.90 16.8 1650 9.0 23 12.0 56.5 32.3 1650
EX860UAJ 3.50 22.3 1500 10.0 31 13.9 78.5 37.1 1500

3.2.4. UL 400V

. ; Couple Courant .
puissance Couple  Vitesse Courant basse basse Couple Courant Vitesse

nominale  nominal nominale i X . maxi maxi maxi
nominal vitesse vitesse

Pn Mn Nn In Mo lo Mpeak | peak  Nmax
(kW) (Nm) [rpm] [Arms] [Nm] [Arms] [Nm] [Arms] [rpm]

Avec une température ambiante de 40°C

Moteur

EX310UAU 0.82 1.0 7600 1.7 1.6 2.5 4.0 6.3 7600
EX420UAl 0.81 11 7000 1.6 3.2 4.2 8.0 10.8 7000
EX430UAG 1.02 1.7 5700 2.1 4.4 4.9 10.0 11.3 5700
EX620UAM 1.27 2.8 4300 3.0 6.4 6.0 16.0 14.8 4300
EX630UAK 1.92 4.4 4200 4.0 9.5 7.9 23.7 19.4 4200

EX820UAQ  2.62 7.0 3600 5.1 12.9 9.1 29.7 22.8 3600
EX840UAL 2.08 6.8 2900 3.9 22.6 12.0 56.5 3213 2900
EX860UAJ 2.18 8.3 2500 4.0 31.4 13.9 78.5 37.1 2500
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3.2.5. Données complémentaires
- Moment " e
Résistance o Polarité Thermal
Moteur Kt Ke Inductance bobinage d’inertie D Time
[Nm/Arms] [Vrms/krpm] [mH] [ohms] J [ Constant tth

[kgmm?] e

EX310EAP 1.42 88.9 62 20.7 79 10 55.9
EX310EAK 0.81 50.9 20.3 6.58 79 10 57.7

EX420EAP 1.42 89 33 7.2 290 10 71
EX420EAJ 0.821 51.4 11 2.31 290 10 73.7
EX430EAL 1.45 90.9 21 4.22 426 10 76.3
EX430EAF 0.828 51.8 6.8 1.38 426 10 75.7
EX620EAV 2.78 180 67.6 7.9 980 10 137
EX620EAR 1.48 95.7 19.2 2.24 980 10 137
EX630EAR 2.27 138 24.9 2.43 1470 10 158
EX630EAN 15 91.6 10.9 1.12 1470 10 150
EX820EAR 151 93 8.57 1.01 3200 10 137
EX840EAK 1.72 106 5.42 0.493 6200 10 170
EX860EAJ 2.23 140 6.43 0.499 9200 10 209
EX310UAU 0.652 41 13.2 4.29 79 10 61.8
EX420UAI 0.772 48.3 9.72 1.94 290 10 86
EX430UAG 0.902 56.4 8.07 1.55 426 10 93.1
EX620UAM 1.06 68.8 9.92 1.08 980 10 147
EX630UAK 1.2 73.6 7.06 0.674 1470 10 161
EX820UAQ 1.42 87.2 7.53 0.889 3200 10 154
EX840UAL 1.89 118 6.69 0.579 6200 10 207
EX860UAJ 2.26 140 6.43 0.499 9200 10 242
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3.2.6.

Courbes de rendement

Attention : Les courbes de rendement sont des valeurs indicatives. Elles
peuvent varier d’'un moteur a un autre.

Attention : Les courbes de rendement sont données pour un pilotage
optimal du moteur (pas de saturation de tension et phase optimale entre
le courant et la FEM du moteur).

> B P

Attention : Les courbes de rendement n’incluent pas les pertes dues a la
fréquence de découpage.
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3.2.6.1. Tailles EX310E (EX310EAP)

Constant efficiency curves of the motor

EX310E
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3.2.6.2.

Torque [Nm]

Torque [Nm]

Tailles EX420E (EX420EAP)

Constant efficiency curves of the motor
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S >Efficiency [%] / / ~
/ &/ < P
8 /[ L > © _
i T
Y /'/ e * R - ®
/5 e/ o | ® -
/ g & g <
/
[/ /
f o> ®
/
/ / A g ®
£/ o e S /
¥ - & p
/ o
S / @ |~

®
° o
S 4 2
& 4/
s
o/ /N &
& w 0
¢ 4 & 88— |
— - I —— ] I MR-y S
S — — 86 ———— e 4. ey MR S —
— 84 — i 80 ==,
i A&%h 6 787 2078 o BT epegn o 668
00 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000
Speed [rpm]
3.2.6.3. Tailles EX430E (EX430EAL)
Constant efficiency curves of the motor
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3.2.6.4. Tailles EX620E (EX620EAOQ)

Constant efficiency curves of the motor

EX620E
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3.2.6.5. Tailles EX630E (EX630EAN)

Constant efficiency curves of the motor
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Torque [Nm]

3.

2.6.6. Tailles EX820E (EX820EAR)

Constant efficiency curves of the motor
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3.2.6.7. Tailles EX840E (EX840EAK)

Torque [Nm]

Constant efficiency curves of the motor
EX840E
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Torque [Nm]

3.2.6.8.

Tailles EX860E (EX860EAJ)

Constant efficiency curves of the motor
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3.2.6.9. Tailles EX310U (EX310UAU)

Constant efficiency curves of the motor
EX310U
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3.2.6.10. Tailles EX420U (EX420UAI)

Torque [Nm]

Constant efficiency curves of the motor
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3.2.6.11. Tailles EX430U (EX430UAG)

Torque [Nm]

Constant efficiency curves of the motor
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3.2.6.12. Tailles EX620U (EX620UAM)

Constant efficiency curves of the motor
EX620U
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3.2.6.13. Tailles EX630U (EX630UAK)

Constant efficiency curves of the motor
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T

Torque [Nm]

2000
Speed [rpm]

38 — Pvd3665_Fr_Ex_Feb 2019



3.2.6.14. Tailles EX820U (EX820UAQ)

Constant efficiency curves of the motor
EX820U
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3.2.6.15. Tailles EX840U (EX840UAL)
Constant efficiency curves of the motor
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3.2.6.16. Tailles EX860U (EX860UAJ)

Torque [Nm]
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3.2.7. Pertes électromagnétiques

Attention : Les données suivantes résultent de nos meilleures estimations
mais sont a titre indicatives. Elles peuvent varier d’'un moteur a un autre
et suivant la température. Aucune responsabilité ne sera engagée pour
des directes ou indirectes pertes ou dégradations due a l'utilisation de
ces estimations.

(Les données suivantes sont indicatives, sant joint a leévre, moteur IP64)

Type Tf [Nm] Kd [Nm/1000rpm]
EX310EAP 0.024 0.012
EX420EAP 0.045 0.013
EX430EAP 0.059 0.020
EX620EAR 0.080 0.034
EX630EAR 0.120 0.040
EX820EAR 0.104 0.083
EX840EAK 0.208 0.166
EX860EAJ 0.485 0.160

Couple pertes = Tf + Kd x vitesse/1000 vitesse en tr/min
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3.2.8. Constante de temps du moteur

3.2.8.1. Constante de temps électrique :

L

_ —ph_ph
elec —
Rph_ ph
Avec les données suivantes fournies dans la fiche moteur :

Lph_ph inductance du moteur phase-phase [H],
Rph_ph résistance du moteur phase-phase a 25°C [Ohm].

T

Exemple:
Type moteur EX620EAO

Lph ph=14 mH ou 14.10° H
Rph_ph @ 25°C = 1.63 Ohm
- GCelec=14.103/1.63 =8.6 ms

Un résumé global des constantes de temps moteur est détaillé un peu plus loin.

3.2.8.2. Constante de temps mécanique :

__Ry,*d 05*R, %
mech Kt * Keph_n (3* Keph_ ph)* Keph_ ph
V3 J3
__O05*Ry, ,*)
mech (Keph_ ph)2

Avec les données suivantes fournies dans la fiche moteur :
Rph_ph résistance du moteur phase-phase a 25°C [Ohm],

J inertie du rotor [kgm?],

Keph ph  Coefficient Ke FEM phase-phase [Vims/radis].

Le coefficient Keph_ph dans la formule ci-dessus est donné en [Vims/rad/s]
Pour calculer ce coefficient a partir de la fiche moteur, utiliser la relation suivante :

Ke _ Keph_ PhLv,./1000tr.min-1]
Ph_phy, . rrad/s] — 2*7*1000
60
Exemple :

Type moteur EX620EAO

Rph_ph @ 25°C = 1.63 Ohm

J = 98.10°5 kgm?

Keph_ph [Vims/1000tr.min~1] = 81.7 [Vims/1000tr. min=1]

> Keph_ph [Vrms/rad/s] = 81.7/(2*1‘[*1000/60) =0.7802 [Vrms/rad/s]

> Gmech=0.5*1.63*98.10° /(0.78022) = 1.3 ms
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Remargue :

Pour un moteur, la constante de temps mécanique Gmech représente la période
nécessaire pour atteindre 63% de la vitesse finale lorsque I'on applique une tension sans
aucun couple résistif. Cependant, cette valeur n’a de sens seulement si la constant de
temps électriqgue Gelec €st bien plus petite que la constant de temps mécanique Gmech
(pour le moteur EX620EAO pris en exemple, ce n’est pas possible car nous obtenons un

Gmech<0elec-)-

Un résumé global des constantes de temps moteur est détaillé un peu plus loin.

3.2.8.3. Constante de temps thermique du cuivre :

T4om = Rth *Cth

cuivre

C:thcuivre[J/OK] = Massecuivre[Kg] *389[J/kg°K]

Avec :

Rth résistance thermique entre le cuivre et la température ambiante [°K/W]
Cthcuivre capacité thermale du cuivre [J/°K]

Massecuivre masse du cuivre (bobinage) [kg]

Ci-dessous est donné un résumé global des constantes de temps moteur :

Type Cor'Istanfe de temps Cons’tant'e de temps ::[:)er:s:‘?::z :i :;r:"::
électrique [ms] mécanique [ms] [s]
EX310 3.0 1.0 11.6
EX420 4.6 1.2 31.1
EX430 5.2 1.3 32.6
EX620 8.6 1.2 59.5
EX630 10.2 1.3 53.9
EX820 8.5 1.9 67.3
EX840 11.0 1.5 29.9
EX860 12.9 1.7 28.1
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3.2.9. Vitesse d’ondulation

La vitesse typique d’ondulation d’'un servomoteur EX avec un résolveur a la vitesse de
4000 tr.min~! est de 3% créte-créte.

Cette valeur est donnée a titre indicative car elle dépend des réglages du variateur (gains
de la vitesse et de la boucle régulation courant, présence d’un filtre ou non, inertie, couple
résistant et type de codeur utilis€), sans charge externe (ni inertie externe ni couple
résistant externe).

3.2.1. Crantage moteur (Coqgging torque)

La valeur maxi de crantage pour les servomoteurs EX est décrite ci-dessous en créte-
créte eten N.cm :

Moteur | Crantage Max
EX310 2.5
EX420 4.4
EX430 5.7
EX620 5.3
EX630 6.8
EX820 9
EX840 16
EX860 20
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3.2.1. Données nominales suivant les variations de tensions nominales

Les valeurs nominales, spécialement la vitesse nominale, la vitesse maximale, la
puissance nominale, le couple nominal dependent de la tension nominale d’alimentation
du moteur défini. Les données nominales inscrites sur la datasheet sont données pour
une association moteur/drive. Ainsi, si la tension d’alimentation change, les valeurs
nominales changeront aussi. Tant que la variation de la tension nhominale reste limitée,
par exemple £10% de la valeur nominale, il est possible d’évaluer correctement les
nouvelles valeurs nominales comme détaillé ci-dessous.

Exemple:
Extrait d’'une datasheet de EX630EAI

BRUSHLESS MOTOR
EX630EAI
ELECTRONIC DRIVE
DRIVE 10/36 Arms 230 Vac

No UL certification

Pn | Rated power ** 2.27 Kw
Mn | Rated torque ** 7.24 Nm Cooling type :
Nn | Rated speed 3000 rpm Natural Air coaling
In | Rated current 6.75 A s Flange 400*400*12mm(ALU)
un | Rated voltage 205 Vims
UR | Voltage of the mains 230 Vrms
u DC voltage supply when motor is loaded 310 14
Low speed torque ** 10.4 N.m Environment :
la | Permanent current at low speed 9.28 Ans Ambient temperature : 40°C MAX
M, | Max. torque** 259 Nm Altitude : < 1000 m
o | Max. current 23.2 A s Themal class: F
N,, Max. speed 3000 rpm {according to IEC 60034-1)
Rotor inertia 0.0015 kg.m? Number of poles : 10
Ke | Back emf constant at 1000 rpm (25°C)* 68.2 Voms
Kt | Torque sensitivity (25°C)* 1.12 Nm/A s Efficiency :
Rb | Winding resistance(25°C) * 0.595 fod atrated torque: 94.4 %
L Winding inductance * 6.06 mH at 75% of rated torque ;. 93.9 %
All data are given in typical values under standard conditions " Phase to Phase

** General tolerances £7.5 %, rotor at 25°C

Si nous prenons une tension nominale Un=400 Vms et un déclassement de 10% ; la
nouvelle tension nominale devient donc Un2=360 Vrms.

Vitesse nominale :

La vitesse nominale Nn=3000 tr.min~! obtenue avec la tension nominale Un=400 Vms et
un rendement n=92% donne une nouvelle vitesse nominale Nn2 comme indiqué ci-
dessous :

Url
TR 30 44092

Np, =N, *—— N,=3000%490 __ _2674trmin-1
n 0.92

45 — Pvd3665_Fr_Ex_Feb 2019



Vitesse maximale :

La vitesse maximale Nmax = 3000 tr.min~! obtenue avec la tension nominale Un =400
Vms et la vitesse nominale Nn =3000 tr.min~! donne une nouvelle vitesse maximale
Nmaxz comme indiquée ci-dessous :

Npry = Ny, * n2 N, =3000*%:2674tr.min—1

N

n

N.B.

Si la tension nominale augmente (Unz > Un), la nouvelle vitesse nominale Nn2 et la
nouvelle vitesse maximale Nmaxz seront plus grandes que celles d’origine Nn et Nmax. De
plus, verifier que le drive est capable de fonctionner avec cette nouvelle fréquence
maximale électrique.

Avertissement : Si la tension d’alimentation diminiue, réduiser la vitesse
maximale en consequence afin d’éviter un endommagement du moteur.
En cas de doute, nous consulter.

Puissance nominale :
La puissance nominale Pn=2270 W obtenue avec la tension nominale Un=400 Vms donne
une nouvelle puissance nominale Pn2 comme indiqué ci-dessous:

Un
P =P, * =% P =2270%3%0 _ 5043
U 400

n
n

Couple nominal :
Le couple nominal Mn = 7.24 Nm obtenu avec la tension nominale Un =400 Vs donne
un nouveau couple nominal Mn2 comme indiqué ci-dessous :

Py 2043
an_z*ﬂ'*an anzm=7.3Nm
60 60
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3.2.2. Tenue diélectrigue de la gamme EX

Les moteurs alimentés par convertisseur de tension sont sujet a de plus grandes
contraintes que dans un cas d’alimentation sinusoidale. La combinaison de variateurs
avec des commutations rapides avec des cables causera une surtension due aux effets
de transmission de ligne. La tension créte est déterminée par la tension d’alimentation,
la longueur des céables et le temps de montée en tension.

Par exemple, avec un temps de montée en tension de 200 ns et un cable de 30 m, la
tension aux bornes du moteur est 2 fois plus élevée que celle du variateur.

Le systéme d’isolation des servomoteurs EX est congcu pour tenir des importantes et
répétitives pulsations de tension et excédent largement les recommandations de la norme
CEIl 60034-25 ed 2.0 2007-03-12 pour des moteurs sans filtre allant jusqu’a 500V AC
(Voir figure 1).

COURBES TENUES DIELECTRIQUES

—
———

o
~ O
I |

n
N
I

=P
A OO ODN
I I I I

N .
1

Tension créte (kV)
H
N

0.8 - Courbe moteurs EX
06 Courbe IEC 60034-25: <690V AC
Courbe IEC 60034-25: <500V AC
041 Courbe IEC 60034-17: <500V AC
0.2 A
0 T T T T T 1
0 0.2 0.4 0.6 0.8 1 1.2

Temps de montée de la tension (us)

Figure 1: Tenues diélectriques minimum for des isolations moteurs en accord avec les
normes CEI. Sur le dessus sont les tenues typigues pour des servomoteurs EX.

Note: Le temps d’augmentation de la montée en tension est défini en accord avec la
norme CEI 60034-17 ed4.0 2006-05-09.

Les servomoteurs EX peuvent étre utilisés avec une tension d’alimentation allant jusqu’a
480 V sous les conditions suivantes :
= Lestemps de montées en tension doivent étre supérieurs a 50 ns.
= Les montées en tension répétitives ne doivent pas excéder les valeurs indiguées
dans la figure 1, “Courbes moteurs EX” en bleu foncé.
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3.2.3.

Tension et courant en fonctionnement

Les servomoteurs certifies ATEX/IECEXx et UL et de par ce certificat, sont soumis a des
regles strictes d’utilisation. L'une d’entre elles est I'utilisation de servoamplificateurs
répondant a des caractéristiques précises expliquées ci-dessous.

EX310 ATEX:
. . ., . . 230V mono / 400V
Tension du variateur associé 24V continue | 48V continue triphasée triphasée
Tension continue d’alimentation (V) 24 +10% 48 +10% 310 £10% 550 £10%
Fréquence électrigue du moteur (Hz) 0a700 0a700 0a700 0a700
Courant permanent créte dans une| 7,15 yiai | 1712 Maxi | 7.5/53Maxi | 4/2.8 Maxi
phase (A/Arms)
Courant maximum  créte dans une| 5,04 vaxi | 34/24 Maxi | 15/10.6 Maxi | 8/5.6 Maxi
phase (A/Arms)
Puissance permanent maximale duf 554 prayi 500 Maxi 1900 Maxi | 1800 Maxi
moteur (W)
EX4 ATEX :
Tension du variateur associé 24V continue | 48V continue 23QV mor)o / .4OOV,
triphasée triphasée
Tension continue d’alimentation (V) 24 £10% 48 +10% 310 £10% 550 £10%
Fréquence électrique du moteur (Hz) 0 a 600 0 a 600 0 a 600 0 a 600
Courant permanent créte dans unel ;7.5 vavi | 1712 Maxi | 14/9.9Maxi | 8/5.6 Maxi
phase (A/Arms)
Courant maximum créte dans une| s,n4 vaxi | 3424 Maxi | 28/19.8 Maxi | 16/11.3 Maxi
phase (A/Arms)
Puissance permanent maximale dul 545 pjayi 400 Maxi 3400 Maxi | 3400 Maxi

moteur (W)

EX6 ATEX :

Tension du variateur associé 230V mono / triphasée 400V triphasée
Tension continue d’alimentation (V) 310 +10% 550 +10%
Fréquence électrique du moteur (Hz) 04500 04500
Courant permanent créte dans une 25/17.7 Maxi 16/11.3 Maxi
phase (A/Arms)

Courant maximum créte dans une 50/35.3 Maxi 32/22.6 Maxi
phase (A/Arms)
Puissance permanent maximale du 6 000 Maxi 6 000 Maxi
moteur (W)

EX8 ATEX :

Tension du variateur associé 230V mono / triphasée 400V triphasée
Tension continue d’alimentation (V) 310 +10% 550 +10%
Fréquence électrigue du moteur (Hz) 0a500 0a500
Courant permanent créte dans une 100/70.7 Maxi 50/35.3 Maxi

phase (A/Arms)

CourantA maximum créte dans une
phase (A/Arms)

200/141.4 Maxi

100/70.7 Maxi

Puissance permanent maximale du
moteur (W)

10 000 Maxi

10 000 Maxi
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EX310 UL :

Tension du variateur associé

230V mono / triphasée

400-480V triphasée

moteur (W)

Tension continue d’alimentation (V) 310 +10% 550-660 £10%
Fréquence électrique du moteur (Hz) 0 a 650 0 a 650
Courant permanent créte dans une 7 5/5 3 Maxi 4/2.8 Maxi
phase (A/Arms)

Courant maximum créte dans une 15/10.6 Maxi 8/5.6 Maxi
phase (A/Arms)

Puissance permanent maximale du 1 900 Maxi 1800 Maxi

EX4 UL :

Tension du variateur associé

230V mono / triphasée

400-480V triphasée

moteur (W)

Tension continue d’alimentation (V) 310 £10% 550-660 +10%
Fréquence électrique du moteur (Hz) 04650 0 a 650
Courant permanent créte dans une 14/9.9 Maxi 8/5.6 Maxi
phase (A/Arms)

Courant maximum créte dans une 28/19.8 Maxi 16/11.3 Maxi
phase (A/Arms)

Puissance permanent maximale du 3400 Maxi 3 400 Maxi

EX6 UL :

Tension du variateur associé

230V mono / triphasée

400-480V triphasée

moteur (W)

Tension continue d’alimentation (V) 310 £10% 550-660 +10%
Fréquence électrique du moteur (Hz) 0 a 650 0 a 650
Courant permanent créte dans une 25/17 7 Maxi 16/11.3 Maxi
phase (A/Arms)

Courant maximum créte dans une phase 50/35.3 Maxi 32/29 6 Maxi
(A/Arms)

Puissance permanent maximale du 6 000 Maxi Max. 6000

EX8 UL :

Tension du variateur associé

230V mono / triphasée

400-480V triphasée

moteur (W)

Tension continue d’alimentation (V) 310 +10% 550-660 +10%
Fréquence électrique du moteur (Hz) 04650 0 a 650
Courant permanent créte dans une 100/70.7 Maxi 50/35.3 Maxi
phase (A/Arms)

Courant maximum créte dans une 200/141.4 Maxi 100/70.7 Maxi
phase (A/Arms)

Puissance permanent maximale du 10 000 Maxi 10 000 Maxi

Attention :

Les servomoteurs EX doivent étre connectés suivant les
schémas de raccordement chapitre §4.3.3
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3.4. Montage moteur

3.4.1. Montage moteur

Sur une bride dans toutes les directions

3.4.2. Installation de machines ATEX

Bien se rappeler que les servmoteurs EX sont des équipements avec un mode de
protection antidéflagrante “db” pour des atmospheéres explosibles de gaz et avec un
mode de protection par enveloppe "tb" pour des atmosphéres explosibles de poussieres
combustibles.

Lors de l'installation de systémes électriques dans des zones
dangereuses, prenez bien attention de suivre les réglementations
locales en vigueur.
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3.4.3.

Recommandation sur le bati

Attention : L'utilisateur a I'entiére responsabilité de concevoir et de
préparer le bati, le dispositif d’accouplement, I'alignement et I'équilibrage
de la ligne d'arbre.

La fondation et le bati doivent étre réguliers, suffisamment rigides et doivent étre
dimensionnés afin d'éviter les vibrations dues aux résonances.
Les moteurs a grande vitesse ont besoin d'un support rigide, usiné et de bonne qualité.
La planéité maximale du support doit étre inférieure a 0,05 mm.

Les amplitudes de vibration du moteur en valeur efficace sont conformes a la norme CEl
60034-14 — catégorie A :
» La vitesse maximale de vibration rms pour les servomoteurs EX est de 1.3mm/s pour
un montage rigide.

Attention : Un moteur de classe A (selon IEC 60034-14) bien équilibré,
peuvent présenter de fortes vibrations lors de l'installation in situ dues a des
causes diverses, telles que des fondations inadaptées, la réaction du
pilotage moteur, 'ondulation de courant de I'alimentation, etc

Une vibration peut également étre provoquée par une fréquence propre des
éléments entrainés tres proche de I'excitation due au faible balourd résiduel
des masses en rotation du moteur.

Dans de tels cas, les vérifications doivent étre effectuées non seulement
sur la machine, mais aussi sur chaque élément de l'installation. (Voir ISO
10816-3).

Attention : Un mauvais réglage du contréle électronique de la boucle
fermée (gain trop important, filtrage incorrect ...) peut provoque une
instabilité de la ligne d’arbre, vibration ou/et casse. En cas de doute, nous
consulter.
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3.5. Charge admissible sur I'arbre

3.5.1.

Tenue aux vibrations en bout d’arbre

Domaine de fréquence :10 a 55 Hz suivant la norme EN 60068 -2-6
Tenue aux vibrations en bout d’arbre :

-radial 3 g
-axial 1 g

3.5.2.

Charge maximale admissible sur I’arbre

Attention : Les valeurs écrites dans le tableau ci-dessous sont données
pour une charge place sur le milieu de I'arbre comme indiqué sur la
figure ci-dessous.

Attention : Du fait du trés faible jeu antidéflagrant entre I'arbre et le
flasque avant, les charges radiales admissibles sur I'arbre sont plus
faibles que les servomoteurs NX.

Les jeux antidéflagrants dépendent du volume du moteur et peuvent
donc réduire la charge radiale admissible pour les moteurs les plus
gros.

La disposition des roulements est réalisée avec 2 roulements a billes
(P'un est monté en bout d’arbre, 'autre a I'arrieére). Le roulement arriere
est bloqué en translation axiale et le roulement avant est libre en
translation, évitant tout stress issu d’une dilatation thermique de l'arbre
en cours de fonctionnement.

Aussi, est-il important de ne pas bloquer la dilatation de I'arbre en
translation par tout roulement additionnel ou systeme équivalent.
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Attention : En raison de ces faibles charges admissibles, il est interdit
d’utiliser un systéme poulie-courroie sans un systeme de reprise de
charge.

Type Charge maximum sur
I’arbre F [N]

EX310 100

EX430 500

EX630 500

EX860 250

3.6. Refroidissement

En conformité avec la norme CEI 60034-1
La température ambiante ne doit pas étre en dessous de -20°C et supérieure a 40°C.

Il est possible d’utiliser les moteurs dans une température ambiante entre
40°C et 60°C mais avec un déclassement des performances associé€es.

Attention : Pour atteindre les performances calculées, le moteur doit étre
bien thermiquement connectée a une bride en aluminium de dimension
400 mm x 400 mm et d’épaisseur 12 mm.

Attention : La temperature ambiante de l'air ne doit pas excéder 40°C
(60°C avec le derating associ€) au voisinage de la bride moteur.

Attention : Une part significative de I'échauffement produit par le moteur
est évacuée par la bride.
e si I'air ne peut pas circuler librement autour du moteur,
e si le moteur est monté sur une surface ne dissipant pas correctement la
chaleur (surface plus petite par exemple),
e si le moteur est thermiquement isolé,
e si le moteur est monté sur une surface supérieur a la temperature
ambiante (monté sur un réducteur par exemple),
dans ce cas la, le moteur doit étre utilisé avec un déclassement des
performances associées.

> BPpp
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3.7. Protection thermique

Le variateur garanti un ler niveau de protection mais n’est pas suffisant. La sécurité du
moteur est garantie par une chaine de relayage indépendante décrite dans les schémas
de raccordements (84.3.3) qui constitue un circuit de protection indépendant de niveau
SIL2 conformément a la norme CEI 61508.

Les servomoteurs EX sont équipés de 2 types de protecteur thermique utilisés pour la
sécurité. Ces 2 systemes sont reliés en série avec le bobine du contacteur d’alimentation
du variateur.

e Les thermocontacts (au nombre de 2) montés dans le bobinage du moteur,
permettent 'ouverture mécanique du circuit électrique a 125°C+5°C (ouverture
temporaire).

e Le thermofusible monté au contact de la carcasse du moteur, permet 'ouverture
mécanique du circuit a 130°C-5°C (ouverture définitive).

Les deux thermocontacts et le thermofusible sont branches en série avec la bobine du
contacteur de puissance du variateur. Sila température est maximale, les thermocontacts
s’ouvrent et coupent I'alimentation de la bobine du contacteur de fagon temporaire. Si la
température atteint une zone dangereuse (défaut des thermocontacts), le thermofusible
fond et coupe définitivement I'alimentation de la bobine du contacteur.

Le variateur peut étre équipé d’un systéme absence sire de couple (Safe Torque Off) en
accord avec la norme EN/ISO 13849-1 : 2006 et EN 61800-5-2 : 2006 et validé par un
organisme notifieé. Dans ce cas, il est possible de raccordé le circuit de sécurité sur cette
fonction avec une validation d’'un organisme notifié.

Attention : (bien suivre les schémas de raccordement 84.3.3) :

e Respecter les parameétres du contacteur ainsi que le cablage.

¢ Sile thermofusible est déclenché, le moteur est hors-service!

e Le contacteur de puissance KM1 devra étre change en fonction de sa durée de
vie et du nombre de manceuvre. De plus un test annuel destiné a vérifier I'aptitude
des contacteurs a détecter des changements d’états devra étre effectué.

e Les protecteurs thermiques, due a leur inertie thermique sont incapables de suivre
une variation rapide de température. |l donne leur valeur thermique stable apres
plusieurs minutes.

Attention : Pour protéger correctement le moteur contre les surcharges
trés rapide, référez-vous au § 3.1.6. Limitation du courant créte.
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3.8. Raccordement électrique

3.8.1. Entrées de cables pour les versions ATEX/IECEX.

Les servomoteurs EX ATEX/IECEXx ont 2 presse-étoupes avec un filetage métrique :
I'un pour le cable codeur, I'autre pour le cable puissance. Ces dispositifs peuvent étre
placés en position axiale ou radiale sur le capot codeur suivant I'option retenue.

Les information des presse-étoupes sont placées dans le chapitre §4.4.

Dans le cas de version sensorless (sans codeur), le cable codeur pouvant étre absent.
Le presse-étoupe du cable codeur doit étre remplacé par un bouchon fileté ATEX du
méme niveau de protection.

Il est interdit de remplacer un presse-étoupe sans I'accord de Parker.

3.8.2. Section de cable

En fonction du pays d’installation, vous devez respecter les
réglementations électriques locales ainsi que les normes en vigueurs.

Exemple non limitatif : en France: NFC 15-100 ou CEI 60364 comme pour I'Europe.

La sélection des cables dépend de sa construction, ainsi il faut se référer a
la documentation technique du fabricant pour choisir la bonne section.

Certains variateurs ont des limitations ou des recommandations. Merci de
consulter la documentation technique pour tous compléments d’information.
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Sélection des cables

A basse vitesse et sous couple, le courant doit étre limité a 80% du courant
a basse vitesse o et le cable doit supporter le courant créte pendant une
longue période. Donc sous ces conditions, le courant de sélection du cable
doit étre :

V2 x 0.8 10 = 1,13 X lo.

Pour des installations ATEX dans des températures ambiante de 40°C ou
60°C, vous devez utiliser des cables spéciaux : type C2 : auto-extinguible
suivant la norme EN 50265-2-1.

Attention : la température des cables utilisés pour les :
EX3 peut atteindre une température de 80°C,
EX4 peut atteindre une température de 91°C,
EX6 peut atteindre une température de 95°C,
EX8 peut atteindre une température de 94°C

Attention : pour une utilisation sire, les EX3 doivent étre utilisé avec des
cables tenant une température maximale de 80°C.

Attention : pour une utilisation sdre, les EX4-EX6-EX8 doivent étre utilisé
avec des cables tenant une température maximale de 100°C.

Il est obligatoire de connecter 2 fils de masse (vert-jaune) entre le cable
moteur et la machine.
e Le premier est connecté sur la prise de masse présente sur le circuit
imprimé dans le moteur,
ele second est connecté sur la prise de mase externe du moteur (sur la
carcasse ou le capot)
La connection de ces 2 masses est obligatoire dans le but de respecter les
norms ATEX IEC/EN 60079-0.
La section des fils de masse doit étre la méme que la section des fils
d’alimentation du moteur.
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3.8.3. Conversion Awg/kcmil/mma2:
Awg kcmil mm?
500 253
400 203
350 177
300 152
250 127
0000 (4/0) 212 107
000 (3/0) 168 85
00 (2/0) 133 67.4
0 (1/0) 106 53.5
1 83.7 42 .4
2 66.4 33.6
3 52.6 26.7
4 41.7 21.2
5 33.1 16.8
6 26.3 13.3
7 20.8 10.5
8 16.5 8.37
9 13.1 6.63
10 10.4 5.26
11 8.23 4.17
12 6.53 3.31
14 4.10 2.08
16 2.58 1.31
18 1.62 0.82
20 1.03 0.52
22 0.63 0.32
24 0.39 0.20
26 0.26 0.13
3.8.4. Lonqueur des cables moteur

Pour les moteurs qui ont une inductance ou une résistance basse, l'inductance ou
résistance du cable seul, pour de grande distance peuvent impacter les performances du
moteur et particulierement la vitesse maximum. Merci de contacter Parker pour plus
d’information.

Attention: Il peut étre nécessaire d’ajouter un filtre en sortie de variateur
si le cable dépasse 25m. Consulter nous.

Attention : La longueur minimale des cables doit étre supérieure a 3m.
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3.8.6. Raccordement EX ATEX/IECEX

3.8.6.1. Raccordement cable capteur et puissance en version bornier :

Etape 1 — Démontage capot arriére :

1. Dévisser les 4 écrous pour les EX3-EX4-EX6 et les vis pour les EX8 Ref 1.

2. Dévisser les chapeaux des presse-étoupes Ref 2.

3. Retirer le capot Ref 3.

Etape 2 — Connexion du cable capteur :

1. Insérer le cable dans le presse-étoupe Ref 2.

2. Dénuder les fils sur 3 mm.
3. Placer les fils dans le bornier de la plaquette électronique Ref 4 et serrer

chaque vis au couple de 0,6 N.m.

4. Effectuer la reprise de blindage en serrant la cosse du cable sur la vis Ref 5 au

couple de :

Taille moteur

Couple de serrage (N.m)

EX3-EX4 vis M3

1,7

EX6-EX8 vis M4

2,5

o

en bordure du cable.

Si la reprise de blindage n’est pas nécessaire, couper le fil de reprise de blindage
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Etape 3 — Connexion du cable puissance :

1.
2.
3.

Insérer le cable dans le presse-étoupe Ref 2.

Dénuder les fils sur 3 mm.

Placer les fils U, V, W, Masse, TH+ et TH- sans oublier BR+ et BR- dans le cas
d’'un moteur avec frein dans le bornier de la plaquette électronique Ref 4 et
serrer chaque vis au couple de 0,6N.m.

Effectuer la reprise de blindage en serrant la cosse du cable sur la vis Ref 5 au
couple de :

Taille moteur Couple de serrage (N.m)
EX3-EX4 vis M3 1,7
EX6-EX8 vis M4 2,5

Si la reprise de blindage n’est pas nécessaire, couper le fil de reprise de blindage
en bordure du cable.

Etape 4 — Remontage capot arriére :

1.
2.

Retirer doucement le mou des cébles en fermant le capot Ref 3.
Serrer les chapeaux des presse-étoupes Ref 2 au couple de :

Taille presse-étoupe Couple de serrage (N.m)
M16 12,5
M20 20

Serrer les vis sur les colliers d’'amarrage Ref 6 au couple de 0,5 N.m.
Refermer doucement le capot Ref 3 en prenant soin de ne pas blesser le joint
torique placé sur le flasque arriére.

Serrer au couple les 4 écrous Ref 1 au couple de :

Taille moteur Couple de serrage (N.m)
EX3-EX4-EX6 écrous M5 5,6
EX8 16 vis M6 16
Raccorder la masse extérieure a I'aide de la vis Ref 7 et la serrer au couple de :
Taille moteur Couple de serrage (N.m)
EX3 Vis M4 2,5
EX4-EX6 Vis M5 5,6
EX8 Vis M6 8,5
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3.8.6.2. Raccordement cable capteur et puissance en version
connecteur sur EX3:

F
—

— ":\g;all\‘.

WVUE SUIVANT F

Etape 1 — Démontage capot arriere :
1. Dévisser les 4 écrous Ref 1.
2. Dévisser les chapeaux des presse-étoupes Ref 2.
3. Retirer le capot Ref 3.

Etape 2 — Connexion du cable capteur :

1. Insérer le cable dans le presse-étoupe Ref 2.

2. Dénuder les fils sur 3 mm et les sertir dans le connecteur.

3. Placer le connecteur dans le bornier de la plaguette électronique Ref 4 .

4. Sertir le fil de reprise de blindage dans le connecteur et placer le connecteur sur
la cosse Ref 5.

5. Sila reprise de blindage n’est pas nécessaire, couper le fil de reprise de blindage
en bordure du cable.

Etape 3 — Connexion du cable puissance :

1. Insérer le cable dans le presse-étoupe Ref 2.

2. Dénuder les fils sur 3 mm et les sertir dans les connecteurs.

3. Placer lesfils U, V, W, Masse, TH+ et TH- sans oublier BR+ et BR- équipés de
leur connecteur sur les cosses de la plaguette électronique Ref 4.

4. Sertir le fil de reprise de blindage dans le connecteur et placer le connecteur sur
la cosse Ref 5.

5. Sila reprise de blindage n’est pas nécessaire, couper le fil de reprise de blindage
en bordure du cable.
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Etape 4 — Remontage capot arriere :
1. Retirer doucement le mou des cables en fermant le capot Ref 3.
2. Serrer les chapeaux des presse-étoupes Ref 2 au couple de :
Taille presse-étoupe Couple de serrage (N.m)
M16 12,5
M20 20
3. Serrer les vis sur les colliers d’amarrage Ref 6 au couple de 0,5 N.m.
4. Refermer doucement le capot Ref 3 en prenant soin de ne pas blesser le joint
torique placé sur le flasque arriere.
Serrer au couple les 4 écrous Ref 1 au couple de 5,6 N.m.
Raccorder la masse extérieure a I'aide de la vis Ref 7 et la serrer au couple
de 2,5 N.m.

oo
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3.8.7. Raccordement EX3-EX4 UL

3.8.7.1. Raccordement cable capteur et puissance en version
connecteur :

Etape 1 — Démontage capot arriére :
1. Dévisser les 4 écrous Ref 1.
2. Dévisser les presse-étoupes ou conduits stop Ref 2.
3. Retirer le capot Ref 3.

Etape 2 — Connexion du céable capteur :

1. Insérer le cable dans le presse étoupe ou conduit stop Ref 2.

2. Dénuder les fils sur 3 mm et les sertir sur les contacts fournis dans le sachet
bornier avec 'aide de la pince manuelle Molex N°0638190000 pour des fils de
diametre AWG 20-24.

3. Placer les contacts dans le connecteur Ref 8.

4. Placer le connecteur dans celui de la plaquette électronique Ref 4.

5. Sertir le fil de reprise de blindage dans la cosse faston 2,8x0,8 et placer la cosse

sur la cosse Ref 5.
Si la reprise de blindage n’est pas nécessaire, couper le fil de reprise de blindage
en bordure du cable.

o
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Etape 3 — Connexion du cable puissance :

1.
2.

3.

Insérer le cable dans le presse-étoupe ou le conduit stop Ref 2.

Dénuder les fils sur 5mm et sertir les fils U, V, W et Masse dans les cosses
faston 6,8x0,8.

Placer les fils U, V, W et Masse sur les cosses et placer les fils TH+ et TH- sans
oublier BR+ et BR- dans le cas d’'un moteur avec frein dans le bornier de la
plaguette électronique Ref 4 .

Sertir le fil de reprise de blindage dans la cosse faston 2,8x0,8 et placer la cosse
sur la cosse Ref 5.

Si la reprise de blindage n’est pas nécessaire, couper le fil de reprise de blindage
en bordure du cable.

Etape 4 — Remontage capot arriére :

1.
2. Serrer les chapeaux des presse-étoupes ou des conduits stop Ref 2.

3.

4. Refermer doucement le capot Ref 3 en prenant soin de ne pas blesser le joint

oo

Retirer doucement le mou des cables en fermant le capot Ref 3.
Serrer les vis sur les colliers d’'amarrage Ref 6 au couple de 0,5 N.m.
torique placé sur le flasque arriere.

Serrer au couple les 4 écrous Ref 1 au couple de 5,6 N.m.
Raccorder la masse extérieure a I'aide de la vis Ref 7 et la serrer au couple de :

Taille moteur Couple de serrage (N.m)
EX3 Vis M4 2,5
EX4 Vis M5 5,6
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3.8.8. Raccordement EX6-EX8 UL
3.8.8.1. Raccordement cable capteur et puissance en version bornier :

Etape 1 — Démontage capot arriére :
1. Dévisser les 4 écrous Ref 1.
2. Dévisser les chapeaux des presse-étoupes ou conduits stop Ref 2.
3. Retirer le capot Ref 3.

Etape 2 — Connexion du céable capteur :

6. Insérer le cable dans le presse-étoupe Ref 2.

7. Dénuder les fils sur 3 mm.

8. Placer les fils dans le bornier de la plaquette électronique Ref 4 et serrer
chaque vis au couple de 0,6 N.m.

9. Effectuer la reprise de blindage en serrant la cosse du cable sur la vis M4 Ref
5 au couple de 2,5 N.m.

10.Si la reprise de blindage n’est pas nécessaire, couper le fil de reprise de blindage
en bordure du céable.
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Etape 3 — Connexion du céable puissance :

1. Insérer le cable dans le presse-étoupe Ref 2.

2. Dénuder les fils sur 3 mm.

3. Placer lesfils U, V, W, Masse, TH+ et TH- sans oublier BR+ et BR- dans le cas
d’'un moteur avec frein dans le bornier de la plaquette électronique Ref 4 et
serrer chaque vis au couple de 0,6N.m.

4. Effectuer la reprise de blindage en serrant la cosse du cable sur la vis M4 Ref
5 au couple de 2,5 N.m.

5. Sila reprise de blindage n’est pas nécessaire, couper le fil de reprise de blindage
en bordure du cable.

Etape 4 — Remontage capot arriére :
7. Retirer doucement le mou des cables en fermant le capot Ref 3.
8. Serrer les chapeaux des presse-étoupes ou conduits stop Ref 2.
9. Refermer doucement le capot Ref 3 en prenant soin de ne pas blesser le joint
torique placé sur le flasque arriere.
10.Serrer au couple les 4 écrous Ref 1 au couple de :

Taille moteur Couple de serrage (N.m)
EX6 écrous M5 5,6
EX8 écrous M6 8,5
11.Raccorder la masse extérieure a 'aide de la vis Ref 7 et la serrer au couple de :
Taille moteur Couple de serrage (N.m)
EX6 Vis M5 5,6
EX8 Vis M6 8,5
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3.9. Capteurs

3.9.1. Sens de rotation du moteur suivant le raccordement effectué

En respectant le cablage préconisé, une consigne de vitesse positive sur le variateur
entraine une rotation dans le sens horaire de I'arbre (vu coté arbre moteur).

3.9.2. Résolveur 2 pbles rapport transformation = 0.5 — code A
EX3 EX4, EX6 et EXS8
Référence Parker 220005P1001 220005P1002
Spécification électrique Valeur @ 8 kHz
Polarité 2 pbles
Tension d’alimentation 7Vrms
Courant d’alimentation 86mA Maxi
Tension zéro 20mV Maxi
Précision + 10’ maxi
Rapport de transformation 05+5%

Résistance de sortie
(primaire en court-circuit

guelle que soit la position Typique 120 + 200j Q

du rotor)

Rigidité diélectrique 3 .
(50 — 60 Hz) 500V -1 min
Résistance d’isolement = 100MQ
Inertie du rotor ~30 g.cm?
Temperature de 55 3 +155 °C
fonctionnement

3.9.3. Version sans capteur (sensorless) — code Y

Les servomoteurs EX en version sans capteur ne possedent pas de cable capteur. Le

raccordement du céble puissance se fait suivant les exemples préalablement énoncés.
Dans les schémas de raccordement détaillés paragraphe 84.3.3, ne plus tenir compte

du raccordement capteur et conserver tous les autres branchements.
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3.9.4. Codeur Hiperface simple-tour SKS36 — code R
EX3, EX4, EX6 et EX8

Modele SKS36 (Sick)
Type Codeur absolu simple-tour
Référence Parker 220174P0003
Nombre de périodes 128 périodes sinus/cosinus par tour
Interface électrique Hiperface
Valeurs de position par 4096

tour

Limite d’erreur pour la
valeur digitale absolue

+ 320”(via RS485)

Non-linéarité intégrale

+ 80”(limite d’erreur sur I'évaluation d’une période
sin/cos)

Non-linéarité différentielle

+ 40” (Non-linéarité a l'intérieur d’une période sin/cos)

Vitesse de rotation

12 000 tr/min

Tension d’alimentation
Consommation de
courant (sans charge)

7VDC a 12vDC
60mA

Fréquence de sortie

OkHz — 65kHz

Température de
fonctionnement

-20°C a +110 °C

3.9.5.

Codeur Hiperface multi-tour SKM36 — code S

EX3, EX4, EX6 et EX8

Modele SKM36 (Sick)

Type Codeur absolu multi-tour
Référence Parker 220174P0004

Nombre de périodes 128 périodes sinus/cosinus par tour
Interface électrique Hiperface

Valeurs de position par 4096

tour

Nombre de tours 4 096

Limite d’erreur pour la
valeur digitale absolue

+ 320”(via RS485)

Non-linéarité intégrale

+ 80”(limite d’erreur sur I'évaluation d’une période

sin/cos)
Non-linéarité différentielle | + 40” (Non-linéarité a l'intérieur d’une période sin/cos)
Vitesse de rotation 9000 tr/min
Tension d al!mentatlon ZVDC 3 12VDC
Consommation de

60mA

courant (sans charge)
Fréguence de sortie OkHz — 65kHz

Température de
fonctionnement

-20°C a +110 °C
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3.9.6. Codeur Hiperface simple-tour SRS50 —code T
EX4, EX6 et EX8
Modele SRS50 (Sick)
Type Codeur absolu simple-tour
Référence Parker 220174P0007
Nombre de périodes 1024 périodes sinus/cosinus par tour
Interface électrique Hiperface
Valeurs de position par 32 768
tour
o + 45”(limite d’erreur sur I'évaluation d’une période
Non-linéarité intégrale .
sin/cos)
Non-linéarité différentielle + 7”7 (Non-linéarité a l'intérieur d’une période sin/cos)
Non-linéarité différentielle 6 000 tr/min
Tension d al!mentatlon 2VDC 3 12VDC
Consommation de
80mA

courant (sans charge)

Fréquence de sortie

OkHz — 200kHz

Température de

-30°C a +115 °C

fonctionnement

3.9.7. Codeur Hiperface multi-tour SRM50 — code U

EX4 | EX6 et EX8
Modele SRM50 (Sick)
Type Codeur absolu multi-tour
Référence Parker 220174P0009 | 220174P0005
Nombre de périodes 1024 périodes sinus/cosinus par tour
Interface électrique Hiperface
Valeurs de position par 32 768
tour
Nombre de tours 4 096
e, + 45”(limite d’erreur sur I'évaluation d’une période
Non-linéarité intégrale .
sin/cos)
Non-linéarité différentielle + 7” (Non-linéarité a l'intérieur d’une période sin/cos)
Vitesse de rotation 6 000 tr/min
Tension d al!mentatlon 7VDC 3 12VDC
Consommation de
80mA

courant (sans charge)

Fréquence de sortie

OkHz — 200kHz

Température de
fonctionnement

-30°C a +115°C
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3.9.8. Codeur Endat encoder simple-tour ECN1113 — code V
EX3 et EX4 ATEX EX3UL, EX4UL, EX6 et EX8
Modele ECN 1113 (Heidenhain)

Type

Référence Parker

Nombre de périodes

Interface électrique

Valeurs de position par
tour

Précision du codeur

Vitesse de rotation

Tension d’alimentation
Consommation de
courant (sans charge)

Fréguence de coupure —
3dB

Température de

N/A

Codeur absolu simple-tour

220165P0002

512 périodes sinus/cosinus par
tour

Endat2.2

8 192 (13 bits)

+ 60”

12 000 tr/min

3.6VDC a 14VvDC
85mA @ 5VDC

= 190kHz typique

-40°C a +115 °C

fonctionnement
3.9.9. Codeur Endat multi-tour ECN1125 — code W
EX3 et EX4 ATEX EX3UL, EX4UL, EX6 et EX8
Modéle ECN 1125 (Heidenhain)
Type Codeur absolu multi-tour

Référence Parker

Nombre de périodes

Interface électrique

Valeurs de position par
tour

Nombre de tours

Précision du codeur

Vitesse de rotation

Tension d’alimentation
Consommation de
courant (sans charge)

Fréquence de coupure —
3dB

Température de
fonctionnement

N/A

220165P0001

512 périodes sinus/cosinus par
tour

Endat2.2

8 192 (13 bits)

4 096

+ 60”7

12 000 tr/min

3.6VDC a 14VDC
105mA @ 5VDC

= 190kHz typique

-40°C a +115 °C

Avec une alimentation non régulée (Variateur AC890 PARKER par
exemple), la longueur maximale du céble est de 65m avec un céble
d’alimentation de section 0.25mm?2 a cause de la chute de tension a
l'intérieur du cable.
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Longueur maximale d’un céble pour un codeur Endat
Merci de se référer a la courbe ci-dessous pour calculer la longueur maximale du cable
en fonction de la fréequence de la fréquence d’horloge

‘ 150
= 109 X
E \
-a 50
8 N\
(1) N
= 20
< \
(&)
10
0 300 1000 2000 4000 6000 8000
_ _ Clock frequency [kHz] »=—
—  \N\/ithout delay compensation
—  \\/ith delay compensation

Cablage d’'un AC890 PARKER avec un codeur EnDat
Documentation Heidenhain

Data (measured _va\ues or parameters) can Data transfer Encoder Subsequent electronics
be transferred bidirectionally between
position encoders and subsequent elec- A \L ,,,,,,,,, / HUL
tronics with transceiver components in T
accordance with RS-485 (differential signals), = [> . ljzﬂ | HREER [ ﬂzﬂ CsT [> —
. . . . i il 1 Ic
in synchronism with the clock signal _ J DATA L b Cari
produced by the subsequent electronics. ey i
Dimensioning n q d Q |
IC1 = RS 4865 differential line receiver and ovl “
driver Up

p CLOCK
Cz = 330 pF _|
Zp=120Q q

Incremental signals  —— - - - - - - — -
Depends on encoder

Uo A-, B—

Zo=1200 | lov OT—
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3.9.10. Codeurincrémental — Lignes de commutation 10 p6les —

2048traits — code X (Sur demande)

EX3, EX4, EX6 & EX8

Modéele F10 (Hengstler)

Type Codeur incrémentat avec 10 pdle et commutation de
signhaux

Code Parker 220167P0003

Nombre de traits

2048 traits par tour

Interface électrique

Line driver 26LS31

Précision du codeur

Signaux incrémentaux + 2.5'
Sighaux de commutation * 6'

Vitesse de rotation 5 000 tr/min
Allmentatlon. 5\VDC + 10%
Consommation de

100mA
courant (sans charge)
Fréguence de sortie 300 kHz

Température de
fonctionnement

0°C to +120 °C
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3.10. Cables

Vous pouvez connecter les servomoteurs EX a des variateurs PARKER : AC890,
COMPAX3, PSD or SLVD. De méme, vous pouvez utiliser des cables équipés avec les
codes PARKER décris ci-dessous dans les tableaux.

Le "xxx" dans le code doit étre remplacé par la longueur souhaitée en metres avec une
longueur minimale de 3m.

Exemple : pour un cable de 20m, "xxx" = 020.

Exigences spéciales pour servomoteurs ATEX

Pour des installations ATEX dans des températures ambiante de 40°C
ou 60°C, vous devez utiliser des cébles spéciaux : type C2 : auto-
extinguible suivant la norme EN 50265-2-1.

Attention : la température des cables utilisés pour les :
EX3 peut atteindre une température de 80°C,
EX4 peut atteindre une température de 91°C,
EX6 peut atteindre une température de 95°C,
EX8 peut atteindre une température de 94°C

Attention : pour une utilisation sire, les EX3 doivent étre utilisé avec des
cables tenant une température maximale de 80°C.

Attention : pour une utilisation sdre, les EX4-EX6-EX8 doivent étre utilisé
avec des cables tenant une température maximale de 100°C.
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3.10.1.

Option cable tenant 80°C maximum en surface en version

ATEX/IECEX

Les servomoteurs EX sont toutefois équipables sur demande de cables tenant une
température de surface de 80°C maximum. Pour ce faire les servomoteurs EX devront
étre placés dans une piéce avec une température régulée suivant les tableaux ci-
dessous et dont un dépassement de température limite doit entrainer une coupure de

I'alimentation moteur :

Taille EX4 :

EX4 certifiés pour une
température ambiante de -

maximum

20 a +60°C
Température ambiante pour une
utilisation de cables Parker standard -20 a +60°C
(Maximum 100°C)
Température ambiante pour une
utilisation de cables tenant 80°C -20 a +49°C

Taille EX6 :

EX6 certifiés pour une
température ambiante de -

EX6 certifiés pour une
température ambiante

maximum

20 a +40°C de -20 a +60°C
Température ambiante pour une
utilisation de cables Parker standard -20 a +40°C -20 a +60°C
(Maximum 100°C)
Température ambiante pour une
utilisation de cables tenant 80°C -20a+37°C -20 a +45°C

Taille EXS8 :

EXS8 certifiés pour une
température ambiante de -

EXS8 certifiés pour une
température ambiante

maximum

20 a +40°C de -20 a +60°C
Température ambiante pour une
utilisation de cables Parker standard -20 a +40°C -20 a +60°C
(Maximum 100°C)
Température ambiante pour une
utilisation de cables tenant 80°C -20a+32°C -20 a3 +46°C
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3.10.2. Cable résolveur pour AC890
Code cable : CS4UA1D1ROxxx

ml

| =

Code cable capteur 6537P0059

Code connecteur male SUB-D 15 contacts AC 80552
Code capot SUB-D 220029P0043

Code contacts 220029P0021

Raccordement du céable :

Bornes EX Identification Couleur du fil Contacts SUB-D
1 S1/Cos + Noir (Paire Noir/Blanc) 3
2 S2 /Sin + Noir (Paire Bleu/Noir) 1
3 S3 /Cos - Blanc 11
4 S4 / Sin - Bleu )
5 R1 / Ref + Rouge
6 R2 / Ref - Noir (Paire Noir/Rouge) 15

3.10.3. Cable Endat pour AC890

Code cable : CS4UV1D1R0Oxxx
—BEnﬂ_HE DESINA

Code cable capteur 6537P0059

Code connecteur male SUB-D 15 contacts AC 80552
Code capot SUB-D 220029P0043

Code contacts 220029P0021

Raccordement du céble :

Bornes EX Identification Couleur du fil Contacts SUB-D
1 up Rouge 10
2 ov Noir (Paire Noir/Rouge)

3 A+ Vert

4 A- Noir (Paire Noir/Vert) 11
5 B+ Bleu 1
6 B- Noir (Paire Noir/Bleu) 9
7 Data Blanc 4
8 Data\ Noir (Paire Noir/Blanc) 12
9 Clock Jaune 5
10 Clock\ Noir (Paire Noir/Jaune) 13
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3.10.4. Cable résolveur pour COMPAX3

Code cable :
CC3UA1D1ROxxx

>

Code cable capteur 6537P0059
Code connecteur male SUB-D 15 contacts 220029P0040
Code capot SUB-D 220029P0039

Raccordement du céable :

Iy

DESINA

Bornes EX Identification Couleur du fil Contacts SUB-D
1 S1/Cos + Noir (Paire Noir/Blanc) 12
2 S2/Sin+ Noir (Paire Noir/Bleu) 8
3 S3 /Cos - Blanc 11
4 S4 /Sin - Bleu 7
5 R1/ Ref + Rouge
6 R2 / Ref - Noir (Paire Noir/Rouge) 15
3.10.5. Cable Hiperface pour COMPAX3
Code cable :

CC3UR1D1ROxxx

>

Code cable capteur 6537P0059
Code connecteur male SUB-D 15 contacts 220029P0040
Code capot SUB-D 220029P0039

Raccordement du céble :

DESINA

Bornes EX Identification Couleur du fil Contacts SUB-D

1 Us Rouge 4
2 Gnd Noir (Pair Noir/Rouge) 15
3 refSin Noir (Paire Noir/Blanc) 7
4 refCos Noir (Paire Noir/Bleu)

5 Data + Jaune 13
6 Data - Noir (Paire Noir/Jaune) 14
7 Sin + Blanc 8
8 Cos + Bleu 12
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3.10.6. Cable résolveur pour SLVD

Code cable :
CS5UA1D1ROxxX

>

Code cable capteur 6537P0059
Code connecteur male SUB-D 15 contacts 220029P0040
Code capot SUB-D 220029P0039

Raccordement cable :

Bornes EX Identification Couleur du fil Contacts SUB-D
1 S1/Cos + Blanc 12
2 S2/Sin+ Noir (Paire Noir/Bleu) 8
3 S3/ Cos - Noir (Paire Noir/Blanc) 11
4 S4 /Sin - Bleu 7
5 R1/ Ref + Rouge
6 R2 / Ref - Noir (Paire Noir/Rouge) 15

3.10.7. Cable résolveur pour 637/638

Code cable :
CS1UA1D1ROxxX

>

Code cable capteur 6537P0059

Code connecteur male SUB-D 9 contacts 220029P0020
Code capot SUB-D 220029P0039

Code contacts 220029P0021

Raccordement cable :

Iy

DESINA

Bornes EX Identification Couleur du fil Contacts SUB-D
1 S1/Cos + Noir (Paire Noir/Blanc) 7
2 S2 /Sin + Noir (Paire Noir/Bleu) 4
3 S3 /Cos - Blanc 3
4 S4 /Sin - Bleu 8
5 R1/ Ref + Rouge 5
6 R2 / Ref - Noir (Paire Noir/Rouge) 9
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3.10.8. Cable Hiperface pour 637/638

Code cable:
CS2UR1D1R0Oxxx
: =l
5%
DESINA
Code cable capteur 6537P0059
Code connecteur male SUB-D 9 contacts 220029P0020
Code capot SUB-D 220029P0039
Code contacts 220029P0021
Raccordement cable :
Bornes EX Identification Couleur du fil Contacts SUB-D
1 Us Vert 2
2 Gnd Noir (Paire Noir/Vert) 1
3 refSin Bleu 4
4 refCos Noir (Paire Noir/Blanc) 7
5 Data + Rouge 9
6 Data - Noir (Paire Noir/Rouge) 5
7 Sin + Noir (Paire Noir/Bleu) 8
8 Cos + Blanc 3

3.10.9. Code cable capteur

Pour d’autres variateurs, il est possible d’assembler le cable avec des accessoires
soudés, le code du cable est cité ci-dessous :

Type capteur Code cable (C2 100°C)
Résolveur
Codeur Hiperface 6537P0059

Codeur EnDat
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3.10.10. Cable puissance pour AC890

Codes cables :

CS4UQ1D1RO0xxx pour un courant < 12Amps
CS4UQ2D1R0xxx pour courant < 30Amps

= <

Cable puissance 6537P0057
Cable puissance 6537P0058

Raccordement cable :

Iy

DESINA

Marquage avec

Bornes EX Identification Couleur du fil " .
étiquettes sur fils
U Phase U Noir 1 U
Vv Phase V Noir 2 \Y
w Phase W Noir 3 w
) Terre Vert/Jaune
Br+ Frein + Noir 5 B+
Br- Frein - Noir 6 B-
TH+ Protecteur therm. + Noir 7 T+
TH- Protecteur therm. - Noir 8 T-

3.10.11. Cable puissance pour COMPAX3

Codes cables :

CC3UQ1D1RO0Oxxx pour un courant = 12Amps
CC3UQ2D1R0xxx pour un courant < 30Amps

—

S

Raccordement cable :

Cable puissance 6537P0057
Cable puissance 6537P0058

DESINA

Bornes EX Identification Couleur du fil 'I\{Iarquage ave.c
étiquettes sur fils
u Phase U Noir 1 U
\ Phase V Noir 2 \
W Phase W Noir 3 w
@ Terre Vert/Jaune
Br+ Frein + Noir 5 B+
Br- Frein - Noir 6 B-
TH+ Protecteur Therm. + Noir 7 T+
TH- Protecteur Therm. - Noir 8 T-
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3.10.12. Cable puissance pour SLVD

Codes cables :

CS5UQ1D1R0Oxxx pour un courant < 12Amps
CS5UQ2D1R0xxx pour un courant £ 30Amps

= |

< III@

Raccordement cable :

Cable puissance 6537P0057
Cable puissance 6537P0058

=

DESINA

Bornes EX Identification Couleur du fil ’I\{Iarquage ave.c
étiquettes sur fils

u Phase U Noir 1 U

\" Phase V Noir 2 \Y

w Phase W Noir 3 w

@ Terre Vert/Jaune

Br+ Frein + Noir 5 B+

Br- Frein - Noir 6 B-
TH+ Protecteur therm. + Noir 7 T+

TH- Protecteur therm. - Noir 8 T-

3.10.13. Cable puissance pour 637/638

Codes cables :

CS2UQ1D1R0xxx pour courant £ 12ZAmps
CS2UQ2D1R0xxx pour un courant < 30Amps Cable puissance 6537P0058

= L4

Raccordement cable :

Cable puissance 6537P0057

DESINA

Bornes EX Identification Couleur du fil 'I\{Iarquage ave.c
étiquettes sur fils
u Phase U Noir 1 U
\ Phase V Noir 2 \
W Phase W Noir 3 w
@ Terre Vert/Jaune
Br+ Frein + Noir 5 B+
Br- Frein - Noir 6 B-
TH+ Protecteur therm. + Noir 7 T+
TH- Protecteur therm. - Noir 8 T-
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3.10.14. Code cable référence

Pour d’autres variateurs, il est possible d’assembler le cable avec des accessoires
soudés, le code du cable est cité ci-dessous :

Intensité Code cable (C2 / 100°C)
Courant < 12Arms @40°C
Courant £ 9Arms @60°C 6537P0057

< o
Courant £ 24Arms @40°C 6537P0058

Courant £ 17Arms @60°C
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3.11. Option frein

Attention: Le frein de parking est utilisé pour completement immobiliser
le servomoteur sous charge. Il n’est pas congu pour étre utilisé pour des
freinages dynamiques répétitifs ; le freinage dynamique ne peut étre
utilisé qu’uniguement en cas de freinage d'urgence et avec une

occurrence limitée dépendant de la charge et la vitesse.

La tension d’alimentation des freins est de 24 Vcc DC + 10%.
Bien suivre la polarité et la tension admissible, et utiliser des cébles blindés.

Un condensateur de 220 yF évite un freinage brusque si la tension de 24V est

distribuée par un relai externe. Bien vérifier la tension une fois que le condensateur a
éte installé. Le réseau RC (220 Q, 0.1 yF) est nécessaire pour éliminer des
interférences produites par la bobine du frein.
Le positionnement du contacteur dans le circuit DC réduit le temps de réponse du frein.
Bien suivre les instructions de raccordement prenant en compte la polarisation du frein.

+O——— o -
22002
220pF I:I
——
01pF| L
24v = "
L *
Couple | Couple Temps Temps Jeu
Tallle a@';%';rgt %I],_ggfct: P engagement désengagement Inertie angu|aire
(N.m) (N.m) (W) (ms) (ms) (Kg.m2.10°) ()
EXS 2 1.8 11 13 25 0.68 0
EX4 5.5 4 12 17 35 1.8 0
EX6 12 8 18 28 40 54 0
EX8 36 32 26 45 100 55.6 0

Table avec les valeurs typiques
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4. INSTRUCTIONS MISE EN SERVICE ET UTILISATION

4.1. Reéception, manutention et stockage

41.1. Réception du matériel

Tous les servomoteurs EX font I'objet d’'un contrdle rigoureux en fabrication, avant I'envoi.
A la réception du matériel, il convient toutefois de vérifier I'état du moteur. Pour cela,
retirez-le soigneusement de son emballage. Vérifiez également que les données de la
plaque signalétique sont en conformité avec celles de I'accusé de réception, et que
'emballage contient tous les documents ou accessoires indispensables a I'utilisateur.

Attention : En cas de détérioration du matériel pendant le transport, le
destinataire doit immédiatement émettre des réserves auprés du
transporteur par lettre recommandée, sous 24 h.

4.1.2. Manutention

Les servomoteurs EX8 sont équipés de deux anneaux de levages, a utiliser
exclusivement de tout autre moyen de manutention.

Attention: N'utiliser que les anneaux de levage prévus a cet effet pour
manutentionner les moteurs. Ne jamais utiliser les cables électriques,
les connecteurs, les entrée/sortie du circuit de refroidissement, ou tout
autre élément pour la manutention du moteur.

Les illustrations ci-dessous montrent la procédure correcte de manutention des
servomoteurs.

50°mini

Attention: Toutes les élingues doivent étre de la méme longueur et
un angle minimum de 50° doit étre respecté entre 'axe du moteur et
les élingues.
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4.1.3. Stockage

En attendant le montage, le moteur doit étre entreposé dans un endroit sec, sans
variation brutale de température pour éviter la condensation. Durant le stockage, la
température ambiante doit étre comprise entre -20 et +60°C.

Si le moteur doit étre entreposé pour une durée prolongée, vérifier que le bout d’arbre et
la face de la bride sont bien enduits d’un produit anticorrosion.

Aprés un stockage prolongé (plus de 3 mois), faire tourner le moteur a faible vitesse dans
les deux sens, pour homogénéiser la répartition de la graisse des roulements.

4.2. Installation

4.2.1. Montage

Les fondations doivent étre régulieres, suffisamment rigides et doivent étre
dimensionnées de maniere a éviter les vibrations dues a la résonance. Avant de
boulonner la bride du moteur, la surface d'assise doit étre nettoyée et vérifiée afin d’éviter
tout défaut d’alignement.

Attention : L'utilisateur assume I'entiére responsabilité de la
préparation de la fondation.

4.2.72. Couple de serrage des vis

Le tableau ci-dessous donne les valeurs moyennes des couples de serrage nécessaires
en fonction du diametre de vis. Celles-ci sont valables pour la fixation du moteur a la
machine, au travers de la bride.

Diamétre de vis Couple de serrage Diameter devis | Couple de serrage
M2 x 0.35 0.35 N.m M9 x 1.25 31 N.m
M2.5x0.4 0.6 N.m M10 x 1.5 40 N.m
M3 x 0.5 1.1 N.m M11 x 1.5 56 N.m
M3.5 x 0.6 1.7 N.m M12 x 1.75 70 N.m
M4 x 0.7 2.5 N.m M14 x 2 111 N.m
M5 x 0.8 5N.m M16 x 2 167 N.m
M6 x1 8.5 N.m M18 x 2.5 228 N.m
M7 x 1 14 N.m M20 x 2.5 329 N.m
M8 x 1.25 20 N.m M22 x 2.5 437 N.m
M24 x 3 564 N.m

Attention : Aprés 15 jours, Vvérifiez tous les couples de serrage des vis et
écrous.
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4.2.3. Préparation

Une fois que le moteur est installé, il doit étre possible d'accéder au cablage, et lire la
plaque du constructeur. L'air doit pouvoir circuler liborement autour du moteur pour le
refroidissement.

Nettoyer I'arbre a l'aide d'un chiffon imbibé de white spirit ou d'alcool. Veillez & ce que la
solution de nettoyage ne pénetre pas dans les roulements.

Attention : Ne marchez pas sur le moteur, ou les presse-étoupes.

Attention : Toujours garder a I'esprit que certaines parties de la surface
du moteur peuvent atteindre une température de 135°C.

4.2.4. Assemblage mécanique

g ¥ The operation life of servomotor bearings depends largely on the

B s care and attention given to this operation.
L e Dans le cas de servomoteur dont I'arbre comporte une clavette,

s’assurer que les organes d’accouplement ont bien été équilibrés
sans clavette, le servomoteur ayant été équilibré avec sa clavette.
e Proscrire tout choc sur 'arbre et éviter les montages a la presse
qui risquent de marquer les pistes des roulements. Si le montage
a la presse ne peut étre évité, il convient d’'immobiliser I'arbre en

\ﬁ — translation, cette solution est néanmoins dangereuse par les
risques qu’elle fait courir au résolveur.

e Pour emmancher poulies ou accessoires, utiliser le filetage du
bout d’arbre selon le schéma. |l est possible de venir en appui sur
I'épaulement de 'arbre situé devant le roulement.

e Dans le cas ou I'étanchéité du palier avant est réalisée par un joint
a levre qui frotte sur la partie tournante (version IP 65), la
lubrification a la graisse du joint est recommandée pour prolonger
sa durée de vie.

e Dans le cas dentrainement par courroie crantée, la poulie
d’entrainement doit étre fixée le plus prés possible de la bride. Le
diamétre de la poulie est a choisir pour que l'effort radial ne
dépasse pas les limites indiquées dans le manuel technique.

e ATTENTION : Tout matériel, de type réducteurs, variateurs
mécaniques, freins, ventilations forcées, convertisseurs de
fréquence intégrés, capteurs, actionneurs et autres, associés au
moteur doivent également étre certifies ATEX ainsi que leur
montage.

100 — Pvd3665_Fr_Ex_Feb 2019



Attention : le désalignement de I'accouplement génére des contraintes
et des charges sur l'arbre du moteur en fonction de la rigidité de
l'assemblage.

Les variations de température génerent des contraintes et des charges
en raison de la dilatation. Ces forces (axiales et radiales) ne doivent
pas dépasser les charges spécifiées (8§ 3.5).

Attention : Le désalignement de I'accouplement génére des vibrations
gui peuvent conduire a une rupture de I'arbre du moteur.

> > P

Attention : Parker ne sera pas responsable de la fatigue de I'arbre du
moteur due a une pression excessive sur l'arbre, un mauvais
alignement ou un mauvais équilibrage des lignes d'arbre.

4.3. Raccordement électrique

Attention: Avant tout raccordement, vérifier que I'armoire électrique est
hors tension.

Attention: Le branchement doit étre conforme au manuel de mise en
service du servovariateur, aux cables préconisés, ainsi qu’aux normes
et réglementations locales.

Attention : Le moteur doit étre raccordé a la masse (masse prise sur une
partie interne et externe du moteur).

> P> P P

Attention : Aprés 15 jours, veérifiez tous les couples de serrage des
raccordements. De mauvaises connexions peuvent entrainer une
surchauffe et un incendie.
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4.3.1. Connexion des cables

Bien lire les paragraphes 83.8 "Raccordement électrique" pour avoir des informations
sur la connexion des céables.
Beaucoup d'informations sont déja disponibles dans les documentations du variateur.

4.3.2. Manipulation cable codeur

Danger : Avant toute intervention, le variateur doit étre arrété
conformément a la procédure.

Attention : Il est interdit de débrancher le cable du codeur sous tension
(risque élevé de dommages et de destruction du capteur).

Avertissement : Portez toujours un bracelet antistatique pendant la
manipulation codeur.

Avertissement : Ne touchez pas les contacts du codeur (risque de
dommages dus aux décharges électrostatiques ESD).
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4.3.3.

Schémas de raccordement

4.3.3.1.

EX3-EX4 Alimentation continue
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4.3.3.3. EX Alimentation triphasée
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La function absence sidre de couple (Safe Torque Off) est une solution alternative pour
la surveillance de température du moteur.

La fonction absence sire de couple (Safe Torque Off) en accord avec les normes EN
ISO 13849-1 : 2006 et EN 61800-5-2 : 2006 est un systéme électronique présent sur
certains variateurs et déclaré conforme par un organisme notifié. Elle se matérialise par
une entrée de déverrouillage présente sur le variateur qui doit obligatoirement étre
raccordé (voir la notice du variateur associé).

Les servomoteurs EX sont équipés d’un protecteur thermique qui a fait 'objet d’'une
analyse de sécurité et qui est un élément clé de la sécurité ATEX/IECEX. Il est possible
de raccorder cette protection sur I'entrée de déverrouillage. Ce raccordement permet,
aprés le déclenchement de la protection du a une température maximale dépassée, de
maintenir une alimentation du variateur tout en coupant I'alimentation du moteur.

Aprés déclenchement de cette sécurité, la remise en route ne pourra se faire
automatiquement et sans une vérification préalable de l'installation.

Dans tous les cas, le raccordement et le mode de fonctionnement devra étre certifié par
un organisme notifié.
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4.3.4. Informations entrées de cables (Uniguement ATEX/IECEXx)

4.3.4.1. Données techniques

ADE - 1F2  ISO

e
COOPER
—

Typ= ADE-1F2 jnot for Mining application)
Certified Ex: Ineris - Gapal - Gost-R - Napai - UL W Shipping: ABS - DNV - Lioyds
Size n?3 to n*17 for cable extemal diameter from 2 73 fo 104mm

Thread sizes M10 to M110 inclusive
UL thread sze M20 to M110 nclusive

Cable type Umarmared cable and Marine Shipboard cable.
nstrumentation-Tray-Cable (ITC), Medium Veltage (MV), Power-Limited-Tray-Cable (PLTC) and Tray Cable [TC).
Clamping By sealing ring (25%), the user shall provide additional clamping of the cable.

Standard matesial Mickel Plated Brass
Altemafive material | Stainless—steel, Bronze or Aluminum.

Service From -30 o +80°C with Neoprens sealing ring
Temperahure From -&60 to +140°C with Slicome sealing ring

Fixing to equipment | Metic according to 150 653-1 & 965-3

Thread Lubsicant! | STL2 (2oz) or STLE (Boz) ; Temperaturs range -20°F to +200°F = -30°C to #35°C
Sealer HTL4 {4az) ; Temperature range -T0°F to +1800°F = -60°C o +1000°C

IP raiting: - On equipment with threaded hole and coniact surface roughness Ra 1.6 um maxi:
* [P without added gasked.
* [PBE tested 30mTdays with Capn qualified Fiber-Gasket.
- O equipment with klank hole [not for 0" use), fiwed with Cape qualified lodimut, all the threads must be engaged:
* [PB6 depending fo the flaless and the roughness of te contact suface of the enclosure:
- Without added gasket for Ra 0.4 wm maxi.
- With Capri qualified Floer-Gasket for Ra 1.6 wm maxi.
* |PBB tested 30mTdays with Capn qualifizd Fiber-Gasket for Ra 1.6 pm maxi roughness of e contact suface.
- The length of the threaded entry permit to meet the applicable thread engage, also with the add of gasket between the cable gland
and the enclosure [gasket thickrness 1,5 or 2mm).

Deluge Compliance | OTS5-01:91

ATEX INERIS: INERIS ZATEXDDIZX
Standaris EN 60078-0:2009, EN 60078-1:2007, EN 60078-7:2007, EM 60078-15:2010, EN 500TS-31:2008.
Marking code ) 11260/ Ex db IC/ Ex b IS/ Ex & IIC P66

Zones & Use &) 136 Exnflc IC

Zones 1 & 2 ; Groups I1A, 118 and IIC ; for use "d", "", "ia", 6", e, "ma”, "mb", "me", "n&", "nC”, "R, 0", BV, B, By, B
Zormes 21 £22 ; Groups (18, 111 and 115 ; for usa ", "te”, "ia". "it", "ma”, "mk", "me” & "".

IECEx INERIS: IECEx INE 12.0025X
Standards IEC 60079-0:2011, IEC B00TS-1:2007, IEC 6007 9-7:2006, IEC 600TS-15:2010, |EC 60079-31:2008
Marking code Ex dk IIC / Ex 2k IC / Ex nRe I / Ex th 11T IPE6
Ofher Ex CEPEL [metro) CEPEL 05.0558%
Cerificates GOST-R: POCC FR.IEO5803126 N°0422515
NEPSI: GY.J13.1082X
Shipping ABS Marufaciuing & Design Assessment P1B3BT54-X & 10-HS ST7243-PDA
Certificates DNV Type Approval cestificats N* E-10862
Lloyds Typs Approval cerificate N® 11/00072
[@“ clULus: E30430

UL 5148, UL 2225 and C22.2 No 1 with respect to the US National Electrical Code (NEC) and Canadian Electrical Code (CEC).
Class |, Zone 2, AEx & |I, Ex & || Hazardous Areas for use with unamored [TC, MV, PLTC & TC cable.
Alow installation in all gas atmospheres Aricle 505 of the NEC and secfion 18 of CEC.

ol cULus: E314047

s UL 5148, UL 2225 and C22.2 No 1 with respect to the US Nafional Elecirical Cose (NEC) and Canasian Slestrizal Code [CEC).
Marine for Zone | ~ice | Zome 2, AEx e ||, Ex e || Hazamdous Aseas for use with umammared marine shipboard cable.

Allow installation in all gas atmospheres Aricle 303 of the NEC and secfion 18 of CEC.

Cooper Industries | TECHNICAL SHEET ADE1F2 15O 062013.docx -
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ISO

COOPER
I
=]
< 3
e -
| <
o]
Referance Referanca Referenca Referanca ISO ADE E.'fg;?;;ne A B E F _
CWE14N /CR CWE14N 1 SI 316 L/CR 36 LISl mini N® External @ maxl
CAPROGAMY | | CAPBO6A05V] | CAPROG409V ] | CAPROGA06V T | 12*% |4 4,58 17 (17 |15 25
CAPR06594V1 | CAPS0659SWV] | CAPB06539V] | CAPRO6S96V] | 16% |4 4,585 19 {17 |15 ]

L CAPS06304V 1 CAPS06505V1 | CAPS06500V [ CAPS06S06V 1 [ 16% [ S T-12 19 {19 |15 27.5
CAPROG664V ] | CAPRDG66SV] [ CAPRDG6GOV ] | CAPBDGGEGY 1 | 20 3 27555 24 |15 15 |24
CAPRO6GTAV ] | CAPBOGGTSV] | CAPRDGETOV] | CAPBOGGTEV 1 | 20 4 4.5-85 24 |17 15 |25
CAPRIGADAV] | CAPANGROSY] | CAPADGROOV] | CAPRNAROEV] (20 |5 1719 24 1o 195 [o7s

l- CAPROGGOAY 1 | CAPEOGG0SYV ] [ CAPRDGG0OV 1 | CAPBO6606Y 1 | 20 6 1016 24 |24 15 |32
CAPRO6TTAV] | CAPBOGTTSV] | CAPBDGTTOV] | CAPBOGTTEV 1 | 25 5 7-12 a0 |19 15 | 215
CAPROGTO4V 1 | CAPROGTOSV [ CAPBDGTY9V1 | CAPBOGTOGV 1 | 25 6 116 i (24 15 |32
CAPROGTOAV 1 | CAPED&TOSV] [ CAPRDGTOOV] | CAPBOGTOGV 1 | 25 7 13,5-20.5 R 15 365
CAPROGEOLV ] | CAPROGE0OSV] [ CAPBDGE0OV] | CAPBO6BOGY 1 | 32 8 18-27.5 41 |41 15 |46
CAPROGOO4V 1 | CAPRDGS0SV | CAPRDG90SV 1 | CAPBDGRIGV 1 | 40 a 2334 48 | 48 15 |50
CAPROTOO4V ] | CAPEOTO0SV] [ CAPROT009V] | CAPEO7006Y 1 | 50 10 12941 55 [ 55 16 |52
CAPROTORAV ] | CAPBOTORSV1 | CAPBOTO89V 1 | CAPBO7086V 1 | 50 11 35-45 6d |64 16 |56.5
CAPROT204V 1 | CAPROT205V1 | CAPBOT200V1 | CAPBOT206V 1 | 63 12 | 42-56 72 |72 17 |60
CAPROTI04V ] | CAPBOT305V1 | CAPBOTI0OV] | CAPBO7306V 1 | 75 13 | 50L65 85 |85 18 | 615
CAPROTS94V ] | CAPBOTSO5V] [ CAPBOTS99V] | CAPBO7596V 1 | 90 14 | 5874 095 |95 22 |69
CAPROTS04V 1 | CAPROTS05V1 [ CAPBOTS09V1 | CAPBO7506V 1 | 90 15 | 66-83 1ofnn | 22 [&80
CAPROTE04V ] | CAPBOT60SV] [ CAPROT609V] | CAPBOT606V ] | 110 16 | 75-93 120120 | 22 |80
CAPROTTOAV 1 | CAPROTTOSVL [ CAPBOTT0OV1 | CAPBOTTOEW 1 | 110 17 | 8514 135135 | 22 |90

#Mon UL

4.3.4.2. Couples de serrage

Presse-étoupes M16 ADE N°5:
Couple de serrage du chapeau = 12,5 N.m
Couple de serrage des vis sur le collier d’amarrage = 0,5 N.m

Presse-étoupes M20 ADE N°6 :

Couple de serrage du chapeau = 20 N.m
Couple de serrage des vis sur le collier d’amarrage = 0,5 N.m
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4.3.5.

Instructions complémentaires pour moteurs UL

Les cébles (commande et puissance) sont le choix d’utilisateur final et
doivent étre en conformité avec les réglementations locales en vigeur.

L’utilisateur final doit respecter les réglementations locales pour son
installation et doit réaliser une certification UL de son installation.

L’utilisateur final dertermine le type de connection et/ou le type de conduits
qu’il utilisera.

ATTENTION : Les installateurs utilise tout autre type de raccordement
autre que ceux expliqués chapitre §4.3.3. “Schémas de raccordement” a
leur propre risque; Parker ne sera pas tenu responsible de tout type de
raccordement non autorise.

Assurez-vous que les informations des contacteurs montrées sur ces
schémas sont strictement respectés suivant le courant du variateur.

ATTENTION : Les variateurs associés avec le moteur sont en dehors de la
zone explosible (hazardous area).

o dld d da

Mention : les joints des conduits (conduit seal) doivent étre placés a une
distance maximale de 18 inches du moteur.

CERTIFIEI5
SAFETY US-CA
E302760

Connection des moteurs UL :

Cables in metal conduit

\ g |, max 18 inches
o [ T conouitsa Drive Controller
Y e TR 11 !
- | . e [ L\ } __ Encoder cable
fea i SR £ e :E ! 1 Gl b L i
E 3 = ‘ _ el
B o Metal conduit
Terminal box listed for
Class |, Groups C & D
Hazardous Locations
Power
Hazardous area ower cable

" allowed Ex cable glands

Cable glands, metal pipes and terminal box not delivered
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4.4. Maintenance

4.4.1.

Maintenance générale

Généralités

Danger : L'installation, la mise en service et la maintenance doivent étre
effectuées par du personnel qualifié, en liaison avec la présente
documentation.

Le personnel qualifié doit connaitre la sécurité (autorisation C18510,
norme VDE 0105 ou IEC 0364) et les réglements locaux.

llIs doivent étre autorisés a installer, mettre en service et utiliser
conformément aux pratiques et aux normes établies.

Merci de contacter PARKER pour l'assistance technique.

A
A

Danger : avant tout type d’intervention, le moteur doit étre déconnecté
de l'alimentation.

En raison de l'utilisation d’aimants permanents dans le moteur, une
tension est générée sur les bornes d’alimentation lorsque l'arbre est en
rotation.

Exigences spéciales pour servomoteurs ATEX

Si le remplacement d’'une vis d’assemblage de I'enveloppe du moteur
est nécessaire, veillez & utiliser une vis de qualité 8.8 ou supérieure
pour les EX3-EX4-EX6 et 12.9 ou supérieure pour les EX8.

Pour les EX8 en version UL les vis arrieres doivent étre de qualité 14.9
Ou Supérieure.

&
&

Si le moteur est destiné a une utilisation dans les atmospheres
explosives poussiéreuses, ne pas oublier d’effectuer un nettoyage
régulier du moteur pour éviter les dépots de poussieres.

Opération Périodicité
Contréle de I'alignement Chaque année
Nettoyer le moteur Chaque année

Inspection moteur (évolution des
vibrations et de la température, Tout les ans
serrage au couple de toute les vis)

Remplacement des roulements Toutes les 20 000H
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4.4.2.

Informations sur les composants de I’enveloppe antidéflagrante

Les servomoteurs série EX font I'objet d’'une tragabilité sur les composants constitutifs de
I'enveloppe antidéflagrante. Il est par conséquent strictement interdit de remplacer un de

ces composants sans consulter PARKER.

Si une interversion de capots entre deux moteurs identiques est nécessaire, le client doit
a son tour mettre en ceuvre la tragabilité associée en se référant aux numeéros inscrits sur

les capots.
4.4.3.

Informations sur les joints antidéflagrants ATEX/IECEx

Conformément aux normes sur les enveloppes antidéflagrantes, voici les valeurs des

joints antidéflagrants en version ATEX/IECEXx. Ces valeurs représentent leurs longueurs

minimales ainsi que leurs interstices maximaux.

Taille EXS3 :
Emplacement du joint Longueur du joint Interstice du joint
Jeu entre I'arbre et le flasque avant 9,5 mm mini 0,245 mm Maxi
Emboitement entre la carcasse et le flasque arriére 13,4 mm mini 0,177 mm Maxi
Emboitement entre le flasque arriére et le capot 12,7 mm mini 0,087 mm Maxi
Taille EX4 .
Emplacement du joint Longueur du joint Interstice du joint
Jeu entre I'arbre et le flasque avant 12,5 mm mini 0,239 mm Maxi
Emboitement entre la carcasse et le flasque avant 14,3 mm mini 0,059 mm Maxi
Emboitement entre la carcasse et le flasque arriére 12,9 mm mini 0,069 mm Maxi
Emboitement entre le flasque arriére et le capot 12,9 mm mini 0,106 mm Maxi
Taille EX6 :
Emplacement du joint Longueur du joint Interstice du joint
Jeu entre I'arbre et le flasque avant 12,5 mm mini 0,239 mm Maxi
Emboitement entre la carcasse et le flasque avant 13,7 mm mini 0,069 mm Maxi
Emboitement entre la carcasse et le flasque arriére 13,4 mm mini 0,069 mm Maxi
Emboitement entre le flasque arriére et le capot 13,42 mm mini 0,069 mm Maxi
Taille EX8 :
Emplacement du joint Longueur du joint Interstice du joint
Jeu entre I'arbre et le flasque avant 12,5 mm mini 0,178 mm Maxi
Emboitement entre la carcasse et le flasque avant 12,7 mm mini 0,079 mm Maxi
Emboitement entre la carcasse et le flasque arriére 13,5 mm mini 0,079 mm Maxi
Emboitement entre le flasque arriére et le capot 14,1 mm mini 0,146 mm Maxi
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4.5. Aide au diagnostic

Nous indiquons ci-dessous quelques symptémes avec des causes possibles. Cette liste

n’étant pas exhaustive, il convient donc, dans tous les cas d’anomalies de
fonctionnement, de se référer a la notice de mise en service du servoamplificateur

associé (les indications de I'afficheur diagnostic vous aideront dans vos recherches), ou
nous contacter a I'adresse internet suivante : http://www.parker.com/eme/repairservice.

Vous constatez que le
moteur ne tourne pas a
la main

Vérifiez qu’il n’y a pas de blocage mécanique ou de

grippage.
Vérifier 'alimentation du frein.

Vous avez des
difficultés a faire
démarrer le moteur ou a
le faire tourner

Contrélez les fusibles, la tension aux bornes (la
charge peut étre excessive ou les roulements
grippés), ainsi que le courant de charge.

Vérifier 'alimentation du frein (+ 24 V £ 10 %) et sa
polarité.

Contrélez la protection thermique éventuelle.
Vérifiez I'isolement du servomoteur (en cas de doute,
effectuez la mesure a froid et a chaud).

La valeur minimale de la résistance d’isolement mesurée
sous 50V maxi courant continu est de 50 MQ :

Entre la phase et la carcasse

Entre le protecteur thermique et la carcasse
Entre le bobinage du frein et la carcasse

Entre les bobinages du résolveur et la carcasse.

Vous découvrez que le
moteur dérive

Réglez I'offset du servoamplificateur aprés avoir mis
une consigne nulle sur I'entrée vitesse.

Vous vous apercevez
que le moteur s’emballe

Vérifiez que la consigne de vitesse du
servoamplificateur esta 0 V.

Vérifiez que vous n’étes pas en régulation de couple
au lieu de régulation de vitesse.

Contrélez I'ordre des phases du servomoteur : U, V,

w

Vous décelez
des vibrations

Vérifiez les liaisons du résolveur, les liaisons de
masse, la mise a la terre, le réglage de la boucle de
vitesse du servoamplificateur, et le blindage.
Contrélez la stabilité des tensions auxiliaires.

Si déclenchement des
sondes thermiques

Il peut étre trop chargé : veérifiez le courant et le cycle
de fonctionnement du servomoteur.

Les frottements de la machine peuvent étre trop
importants :

Testez le courant au moteur, en charge et a vide.
Vérifiez que le moteur ne soit pas isolé
thermiquement.

Vérifiez que le frein ne frotte pas lorsqu’il est alimenté.
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Vous trouvez que le
moteur devient
anormalement chaud

e |l peut étre surchargé ou la vitesse de rotation est trop
faible: vérifier le courant et le cycle de fonctionnement
du couple du moteur

Les frottements dans la machine sont peut-étre trop

élevés

e Testez le courant du moteur avec et sans charge.

e Vcérifiez que ke moteur n’a pas d’isolation thermique.

Vous trouvez le moteur
trop bruyant

Différentes raisons possibles :

e Equilibrage mécanique non satisfaisant

Le frein frotte : grippage mécanique

Accouplement défectueux

Desserrage de différentes pieces

Réglage mal adapté du servoamplificateur ou de la
boucle de position : contrélez la rotation en boucle
ouverte.
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