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Rexroth IndraDrive —
firmware

El firmware se puede configurar de
forma que se adapte a su aplica- . BASIC . ADVANCED
cion, se disponen de los siguientes Version de un- y doble-eje Version de un-eje

. .

distintos tipos de firmware:

ampliacién servo ampliaciéon servo

Distintos paquetes de ampliacion le
ofrecen ademas las opciones de
sincronizacion electronica, servofun- Paquetes de ampliacion Paquetes de ampliacion
ciones adicionales y operacion en

modo de cabezal.

. . Funciones X Funciones
: Funciones . Funciones tecnolégicas de . tecnolégicas de
* Paquete Basic OPEN LOOP tecnolégicas -  tecnoldgicas 0l09 . .
(aplicaciones de convertidor de X Motion-Control X Motion-Control
frecuencia) . . . .
« Paquete Basic CLOSED LOOP Motion-Logic Motion-Logic
(aplicaciones servo y de converti-
dor de frecuencia) - -
 Paquetes de ampliacion (opcion) . .
« Motion-Logic (opcién IndraMotion OPEN LOOP X BASIC OPEN LOOP X ADVANCED
MLD) cabezal X cabezal cabezal X cabezal
El paquete basico es normalmente X X
suficiente para solucionar la mayoria OPEN LOOP X BASIC OPEN LOOP X ADVANCED
de las aplicaciones de accionamien- sincronizacion -  sincronizacion sincronizacion -  sincronizacion
to estandar, desde el sencillo con- X X
trol V/f hasta en el funcionamiento . .
en modo de posicionamiento. X BASIC X ADVANCED

= WeliaiEen 9 OO [ieges OPENLOOP - CLOSEDLOOP OPENLOOP - CLOSEDLOOP
mable con el PLC integrado segun . .

IEC 61131-3 y las funciones X X

tecnologicas preparadas para su Paquete basico Paquete basico

directo empleo, le permiten realizar
de forma sencilla los procesos de
maquina complejas.

Asi de simple es pedir el firmware —
IndraDrive: Opcién

FWA-INllDRV*-MPH-04VRS-D5-1 -SNC-ML

Firmware IndraDrive

PLC del accionamiento

Version de firmware ML = Con Motion-Logic y

MPH = ADVANCED funciones tecnoldgicas
MPB = BASIC un-eje TF = Preparado para funciones
MPD = BASIC doble-eje tecnoldgicas

NN = Sin Motion-Logic
Version

Version 04, ultima actualizacion Paquete de ampliacion

SRV = Ampliacién servo
- SNC = Sincronizacion electronica
Idiomas o Control MSP = Ampliacion de cabezal
Aleman, inglés, francés, italiano, 0 = OPEN LOOP ALL = Todas las ampliaciones
espariol 1 = CLOSED LOOP NNN = Ninguna ampliacién




Funcionalidad a medida
| Todas las funciones estandar estan incluidas
en el paquete basico

el sector de trabajo

| Ampliaciones de funciones individuales

| Motion-Logic conforme a IEC integrada

I Funciones tecnoldgicas especificas segun

Paquete basico BASIC ADVANCED Paquetes de ampliacion BASIC ADVANCED
OPEN |CLOSED| OPEN | CLOSED OPEN |CLOSED| OPEN | CLOSED
LOOP | LOOP | LOOP LOOP LOOP | LOOP | LOOP LOOP

Funciones basicas Ampliacion servo
Control general del motor Compensacion sencilla del _ ° B °
con caracteristica V/f, incl. compensacion juego de inversion
de deslizamiento, compensacién Correccion de error de eje - - - [
I x Ry proteccion de vuelco Correccion de error de cuadrante - - - °
Control orientado de campo, sin feedback Compensacion del par de friccion - [ - L]
Placa de tipo electrénica Palpador de medicion con parada rapida - 1 - 2
Ajuste automatico del circuito de control (] ° [ ) Mecanismo de levas dinamico - [ - [
Generador de valores nominales Cabezal
para la optimizacion de control Cambio de juegos de parametros ° ° ° °
Desplazamiento hasta el tope fijo Modo de funcionamiento B ° B .
Reaccion de error ajustable posicionado de cabezal
Control de freno Accionamiento guiado para el B _ _ °
Funcion de osciloscopio cambio del engranaje
Funciones basicas OPEN LOOP Sincronizacién
Generador de rampa de velocidad ° ° ° ° Sincronizacion de velocidad (] o o °
Funcion de potenciémetro motorizado Sincronizacion angular - ° - °
Funciones basicas CLOSED LOOP Modo de funcionamiento _ ° B °
Control de posicion, velocidad y par rueda de medicion
Referenciado guiado por accionamiento Eje maestro real y virtual [ [ L] [
Posicionamiento guiado Disco de levas _ . B .
por accionamiento (especificacion segun tabla)
Interpolacion interna del accionamiento Disco de levas (especificacion analitica) - - - °
Posicionamiento en modo de registro _ ° B ° Palpador de medicion de tiempo 1 - 1 -
Limitacion de posicion, velocidad y par Palpador de medicién con
Desplazamiento hasta tope fijo funcién de sincronizacion - ! - 2
Ajuste automatico de la conmutacion Mecanismo de levas dinamico - L] - L]
Punto de commutacion con conexion
y desconexion umbral Motion-Logic BASIC ADVANCED
Emulacion de encoder, OPEN |CLOSED| OPEN |CLOSED
incremental o absoluto (formato SSI) Loop | Loop | Loop LOOP

IndraMotion MLD

Libremente programable segun

IEC 61131-3

Sistema de programacion AWL, ST,

AS, KOP, FUP

4 tareas de usuario: periodico,

libre o controlado por evento (X X ° °

Librerias: especificas del sistema,

especificas del accionamiento, PLCopen

Soporte de librerias de cliente

Paquetes tecnologicos orientados

al proceso

1 Los elementos de control BASIC tienen unas prestaciones limitadas
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