@3) BINDER

Serie CUH SDV(C42

Controlador piezoeléctrico automatico de alta frecuencia

% )

Automatic High Frequency Piezo Controller

CUH

%6
cun® @

¥ %)

SDVC42-S - SDVC42-SD

Manual de usuario

Basado en SDVC42SSMSEN_3.01 (2026-02) - SDVC42SDSMSEN_2.01 (2025-09)



Controlador piezoeléctrico automatico de alta frecuencia Serie SDVC42 - SDVC42-S / SDVC42-SD

Presentacion de la serie e identificacion de los modelos

Este manual de usuario conjunto abarca los dos modelos del controlador piezoeléctrico automéatico de alta frecuencia de la
serie CUH SDVC42. Su contenido procede de los dos manuales de usuario originales del fabricante que se indican a
continuacion.

Denominaciéon del modelo

Modelo .. Manual original Version / fecha N.° de documento
(manuales originales)

Automatic High Frequency Piezo
SDVC42-S SDVC42SSMSEN 3.01/2026-02 IDP1000480
Controller SDVC42-S (150mA)

Automatic High Frequency Piezo
SDVC42-SD SDVC42SDSMSEN 2.01/2025-09 IDP1000448
Controller SDVC42-SD (600mA)

Como se indica la informacion especifica de cada modelo

La informacién idéntica en ambos manuales originales se muestra una sola vez y se aplica a SDVC42-S / SDVC42-SD.

Cuando los manuales originales difieren, se reproduce el texto de cada manual en paralelo:

SDVC42-S SDVC42-sD

Texto del manual del SDVC42-S Texto del manual del SDVC42-SD

En las tablas, las celdas que difieren muestran ambos valores: S: valor del manual del SDVC42-S SD: valor del manual del
SDVC42-SD.

Las figuras que difieren entre ambos manuales (por ejemplo, pantallas con valores distintos, placas de caracteristicas o dibujos) se
muestran en paralelo, cada una identificada con su modelo.

En el anexo al final de este manual se incluye un registro completo de todas las diferencias encontradas entre los dos manuales
originales.
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Controlador piezoeléctrico automatico de alta frecuencia Serie SDVC42 - SDVC42-S / SDVC42-SD

Aviso legal

Derechos de autor

Nanjing CUH Science & Technology Co., Ltd. se reserva todos los derechos sobre el contenido técnico original. Toda la
informacion contenida en este manual es propiedad de CUH y esta protegida por la legislacion aplicable en materia de
propiedad intelectual. Queda prohibido copiar, traducir, reproducir o utilizar este documento, total o parcialmente, sin el
consentimiento por escrito de CUH.

Exencion de responsabilidad

El contenido de este manual describe exclusivamente el uso de los productos fabricados por CUH, de acuerdo con la
tecnologia existente y el estado del producto en el momento de la entrega. El usuario asume los riesgos asociados al uso del
producto.

Salvo que la ley disponga otra cosa, CUH declina toda responsabilidad, expresa o implicita, por los danos derivados del uso de
este producto, incluidos, entre otros, los dafos personales, los dainos materiales, la pérdida de oportunidades o cualquier
otra pérdida directa o indirecta.

CUH se reserva el derecho de modificar los productos descritos en este manual sin previo aviso.

Traduccion

Binder Magnetism & Engineering - Traduccién y adaptaciéon conforme a las normas europeas.
Simbolos de seguridad seglin ISO 3864.
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Controlador piezoeléctrico automatico de alta frecuencia Serie SDVC42 - SDVC42-S / SDVC42-SD

Prefacio

Gracias por elegir el controlador piezoeléctrico automatico de alta frecuencia CUH SDVC42-S / SDVC42-SD (en adelante, «el
controlador»). Esta serie de controladores utiliza componentes de alta calidad, incorpora la tecnologia electrénica mas
reciente y ha sido cuidadosamente disefiada con procesadores digitales de sefial de altas prestaciones.

Este manual presenta el método basico de manejo, la descripcion técnica de las funciones y ejemplos de aplicacién tipicos de
este producto. Proporciona a los usuarios informacion sobre la instalacién y puesta en marcha, el ajuste de parametros, el
diagnostico de anomalias, la resoluciéon de problemas y el mantenimiento habitual del controlador. Para garantizar la correcta
instalacion y utilizacion de este controlador, lea atentamente este manual de usuario antes de la instalacion y consérvelo
adecuadamente.

Lea los siguientes simbolos, que le advierten de las precauciones necesarias para evitar dafios personales y dafios en el
producto.

A PELIGRO

El incumplimiento de esta indicacién provocara lesiones personales o la muerte.

A ADVERTENCIA
El incumplimiento de esta indicaciéon puede provocar lesiones personales o la muerte.

PRECAUCION

El incumplimiento de esta indicacién puede provocar lesiones leves o moderadas a las personas.

0 AVISO

El incumplimiento de esta indicacién provocara daios en el producto y daiios materiales.

n ESENCIAL

Indica precauciones y restricciones de uso que deben respetarse durante la utilizacion.

Este manual es aplicable a los siguientes modelos de controlador:

SDVC42-S SDVC42-SD

Automatic High Frequency Piezo Controller SDVC42-S (150mA) Automatic High Frequency Piezo Controller SDVC42-SD (600mA)

BINDER - Magnetism & Engineering 3 binder-es.com



Controlador piezoeléctrico automatico de alta frecuencia Serie SDVC42 - SDVC42-S / SDVC42-SD

Seguridad y precauciones

A

A

1. PELIGRO

Este producto solo se utiliza para accionar equipos de alimentacién vibratoria piezoeléctricos; no utilice este producto
con el fin de proteger el cuerpo humano o partes del cuerpo humano, etc.

2. PELIGRO

Este producto no esta concebido como producto antideflagrante; no lo utilice en zonas peligrosas ni en atmésferas
potencialmente explosivas.

3. ADVERTENCIA

Este producto se alimenta de la red de CA; no aplique una tension de CA superior a 250Vac. Una tension de entrada
excesiva, por ejemplo 300Vac, puede provocar la explosion o el incendio del producto y causar accidentes graves.

4. ADVERTENCIA

Este producto se conecta a tierra a través del cable de alimentacion. Aseglrese de que las instalaciones de distribucion
eléctrica del controlador estén correctamente conectadas a tierra; de lo contrario, la carcasa del controlador puede
quedar en tension y provocar un accidente por descarga eléctrica.

5. ADVERTENCIA

No aplique alimentacién de CA a la salida de este controlador, ya que lo danaria.

6. ADVERTENCIA

No conecte ni desconecte el cableado con tensién ni toque los contactos de los terminales del compartimento de
conexiones, para evitar descargas eléctricas.

7. AVISO

Evite controlar la salida de este producto cortando la alimentacion mediante relés u otros dispositivos, ya que ello
reduciria considerablemente la vida util del controlador.

8. AVISO

El controlador esta disefiado para funcionar en un entorno fresco y seco. No utilice nunca el controlador a la
intemperie, para evitar que se moje o quede expuesto al sol. Utilice el controlador dentro del rango de temperatura
indicado en las caracteristicas eléctricas.

9. ESENCIAL
Fije este producto sobre una base sélida, conectada a tierra de forma fiable y alejada de equipos que vibren.

10. ESENCIAL

No haga funcionar nunca el controlador en condiciones que superen sus limites de disefo.

11. ESENCIAL

Utilice el controlador siguiendo estrictamente este manual de instrucciones. No asumiremos ninguna responsabilidad
civil ni penal si los dainos en el equipo o las lesiones personales se deben a un uso incorrecto.

12. ESENCIAL

No abra nunca la carcasa del controlador, para evitar descargas eléctricas. Contacte con CUH si el controlador se averia.
No intente nunca reparar el controlador usted mismo, ya que podria anularse la garantia.
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Entorno de funcionamiento y almacenamiento

Inspeccién antes del uso

Cada controlador se somete a una rigurosa inspeccion de calidad antes de su entrega y se envia en un embalaje antichoque.
Tras desembalarlo, compruebe los siguientes puntos:

1. Si el controlador ha sufrido dafos durante el transporte.

2. Si el modelo del controlador es el que ha pedido.

Entorno de funcionamiento

Siga las indicaciones siguientes para garantizar un mejor rendimiento y una mayor vida Gtil del controlador:
Entorno bien ventilado

Mantener alejado del agua, el vapor, el polvo y, especialmente, el polvo aceitoso

Mantener alejado de gases y liquidos corrosivos o inflamables

Mantener alejado del polvo en suspension y de las particulas metalicas

Fijar firmemente para evitar vibraciones propias

Mantener alejado de interferencias electromagnéticas

Asegurar una temperatura ambiente de 0~40 °C

Para uso a una altitud de 2000m o inferior
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Controlador piezoeléctrico automatico de alta frecuencia Serie SDVC42 - SDVC42-S / SDVC42-SD

Capitulo I Instrucciones previas al uso

Este capitulo describe el contenido del embalaje del producto, el aspecto exterior del controlador y la informacion de la placa
de caracteristicas del controlador.

1.1 Comprobacion del contenido del embalaje

Antes del uso, compruebe la integridad del controlador y de los accesorios. Si observa que el producto esta defectuoso o
danado, que faltan accesorios, etc., péngase en contacto con nuestra empresa.

[any§ Yams) @ BINDER
®

Serie CUH SDVC42

®@0
@ ®
o ®

® ®
®

=)

Controladorx1 Manual de usuariox1

SDVC42-S SDVC42-SD

Q0 00

Output Cable X1 Input Power Cord X 1 Vibration SensorX 1 Output Cable X1 Input Power Cord X 1 Vibration Sensorx1
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1.2 Placa de caracteristicas del fabricante

SDVC42-S SDVC42-SD

cu“ ® Automatic High Frequency Piezo Controller cu“ ® Automatic High Frequency Piezo Controller
o Froductmodel_y, | Model: SDVC42-S wFroductmodel_y, | Model: SDVC42-SD
Input Voltage Range: 85~250VAC A Input Voltage Range: 85~250VAC g
Output Frequency Range: 40.0~999.9Hz Elgglil Output Frequency Range: 40.0~999.9Hz Eﬁ‘z [=] N
Specifications Max Output Voltage: 220VAC LR Specifications Max Output Voltage: 5S0VAC L e
== | MaxOutput Current: 150mA == »{| MaxOutput Current: 600mA e
Workload type: Piezoceramics E g8 Serial Number Workload type: Piezoceramics Serial Number
For use at altitude 2000m or lower =123 For use at altitude 2000m or lower
M:é‘“?;r‘“‘e' Nanjing CUH Science & Technology Co.,Ltd M:;“Ladc:“’e’ Nanjing CUH Science & Technology Co.,Ltd
and address Add.:Building 2, ueyan Tech Park, Tuscity, No.3 Zhineng Rd, Jiangning, Nanjing, China »-2ndaddress | pdq.:Building 2, Xueyan Tech Park, Tuscity, No.9 Zhineng Rd, Jiangning, Nanjing, China

Serial Number Description: Serial Number Description:

INS01-202111026db-010067032BF INS01-202111026db-010067032BF

Date of manufacturer Date of manufacturer

1.3 Condiciones de uso del controlador

El controlador se alimenta con CA 85V~250V y se conecta a una tierra de proteccion a través de la clavija del cable de
alimentacion. Utilice una alimentacion de red normalizada y asegurese de que el conductor de tierra de proteccion esté
correctamente conectado.

A wam No conecte nunca el controlador a una alimentacion de 380V CA, ya que causaria daios graves e irreversibles en el
controlador, con posible riesgo de explosion, incendio u otros incidentes de seguridad.

A wam Aseglrese de que el lado de la alimentacion esté conectado a tierra de forma fiable. La carcasa metalica del
controlador esta conectada directamente al conductor de tierra de proteccion. Una conexion a tierra deficiente hara que la
carcasa del controlador quede en tensién y provoque un accidente por descarga eléctrica.

IR El funcionamiento prolongado genera calor y hace que aumente la temperatura de la carcasa. Instale el controlador
en un entorno bien ventilado y fijelo correctamente, lejos de fuentes de vibracién.

[INGEEN Este producto es un controlador destinado a accionar el alimentador vibratorio piezoeléctrico.

1.4 Observaciones
@ El manual de uso tiene aproximadamente 28000 palabras y su lectura completa requiere alrededor de una hora.
@ Lea atentamente este manual antes del uso para evitar dafos en el controlador debidos a un manejo inadecuado.

® Los usuarios pueden localizar rapidamente las funciones y los métodos de manejo del controlador mediante el indice del
manual.

@ Los subtitulos de los capitulos y el texto resaltado corresponden a los elementos de parametro que se muestran
realmente en el controlador, como la tension.

@ Los usuarios pueden consultar el «Capitulo V Aplicaciones tipicas» para empezar a utilizar rapidamente este controlador.
® Los usuarios pueden buscar rapidamente los cédigos de las funciones en el apartado «7.4 Lista de pardmetros».

@ Pulsar (& y (® simultdneamente indica confirmacién.
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Controlador piezoeléctrico automatico de alta frecuencia Serie SDVC42 - SDVC42-S / SDVC42-SD

Capitulo Il Presentacion del producto

El contenido principal de este capitulo incluye una breve presentacion y las caracteristicas principales de este producto.

2.1 Presentacion del producto

El controlador piezoeléctrico automatico de alta frecuencia de la serie SDVC42-S / SDVC42-SD es un producto disefiado especialmente para
sistemas de alimentacién de gama alta. Ofrece unas prestaciones Unicas gracias al uso de la tecnologia electrénica y los métodos de
procesamiento de sefial mas recientes. Sus caracteristicas especiales incluyen:

@ Lacomunicaciéon CUHBus-DS® permite la sincronizacion, la copia de seguridad y la recuperacion de la tension, la frecuencia, la fase y
otros parametros de control remoto de cada controlador.

@ Las sefales de los puertos de otros controladores pueden utilizarse para el control l6gico mediante la comunicacién CUHBus-DS®.
@ Lafuncién de alarma por falta de material puede realizarse sin instalar sensores adicionales.

@ Elalimentador vibratorio puede emitir avisos sonoros con notas seleccionables.

@ Amplia la frecuencia de salida a 40.0Hz~999.9Hz.

@ El puerto de control analégico de velocidad admite los modos 0~5V, 1~5V, 0~10V, 4~20mA vy otros.

@ Dispone de funcion de conteo, incluidas la deceleracion por conteo y la parada por conteo.

@ La busqueda de frecuencia mejorada con amplitud constante garantiza que dos alimentadores vibratorios separados por una distancia
pequena no choquen durante el proceso de busqueda de frecuencia.

@ Admite los protocolos R5485 Modbus ASCIl y RS485 Modbus RTU.

@ El software puede actualizarse a través de la interfaz RS485.

@ Utiliza una pantalla LCD con resolucion de 128 * 128 y admite tres idiomas: chino, inglés y aleman.
@ Detecta las caracteristicas de la corriente de carga para ayudar a los usuarios a diagnosticar averias.

@ Elregistro de cédigos de error puede almacenar las 64 averias mas recientes.

2.2 Teclado y puertos de E/S

SDVC42-S SDVC42-SD

Window and Buttons Explanation Window and Buttons Explanation
| 128 * 128 dot matrix screen | 128 * 128 dot matrix screen
T Displays parameter symbols u Displays parameter symbols
and their values. and their values.
Increase & Decrease Increase & Decrease
Buttons sovcaz-s e Buttons — sovcaz-sp —
Used to modify parameter Left & Right Buttons Used to modify parameter [ Left & Right Buttons.
values. \® @ Used to switch parameter groups values. @ ® Used to switch parameter groups
@ _———and switch between different log @ _———|and switch between different log
@ (9; interfaces. @; - interfaces.
Up & Down Buttons NS Up & Down Buttons . R
Used to switch to the e T ON/OFF Button Used to switch to the 1 - ON/OFF Button
previous or next parameter - cun® < Short press to start/stop output, previous or next parameter CUH® < short press to start/stop output,
within the parameter group. r \ Long press to lock the keyboard. within the parameter group. [ Long press to lock the keyboard.

Descripcion de los elementos externos
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Power Switch

Vibration Sensor Socket

Input Power Socket Output Power Socket

2.3 Guia de instalacion del sensor de vibracion

Fije el sensor de vibracién a una superficie lisa del vibrador; la direccion de montaje es indiferente. Los métodos de instalacion del
sensor de vibracion se muestran a continuacion:

8 Método 1: Como se muestra en la Fig. 2.3.1 Ventaja: instalaciéon
sencilla

@ Método 2: Como se muestra en la Fig. 2.3.2

Nota: Evite que el sensor de vibracién quede presionado por el bol de
alimentacién.

@ Método 3: Suelde un soporte al vibrador y fije el sensor de vibracion
en el soporte. Como se muestra en la Fig. 2.3.3. Las dimensiones
recomendadas del soporte del sensor de vibracion se muestran en la
Fig. 2.3.4.

Fig.2.3.1

Fig. 2.3.2
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Controlador piezoeléctrico automatico de alta frecuencia Serie SDVC42 - SDVC42-S / SDVC42-SD

Fig.2.3.4

@ Método de instalacidon no recomendado, como se muestra en la Fig. 2.3.5 y la Fig. 2.3.6. Si la ubicacion de la instalacién no es
adecuada, el sensor de vibracién no puede transmitir con precision la frecuencia de resonancia y el controlador estara buscando
continuamente la frecuencia de resonancia.

2.4 Descripcion de los parametros de la pantalla principal

El controlador puede mostrar en la pantalla principal el estado de la salida principal, el estado de blogueo del teclado, el estado de los
puertos, los parametros supervisados y el nombre de la pantalla. En el estado de los puertos: X resaltada indica que el puerto es valido. X
indica que el puerto es valido con nivel bajo y X indica que el puerto es valido con nivel alto.

SDVC42-S SDVC42-SD

Main output status RUN Main output status RUN
< A:Network Status, 0: Device number Port status ACDEFRGNJ AQ | <ANetworkStatus, 0: Device number

Port status ACDEFGNJ A0
—>» |4 2T AV

UserSped Monitoring parameters 1 UserSped itori 1
P2.01 200 < P2.01 50

o - “esesoketonatat Uschollg. s ;
I ion indic hat th = indi h
+\- Parameter P2.02 Vi 1 50 nverse selection indicates that the +\- Parameter P2.02 0 Inverse selection indicates that the

parameter value is adjustable and the parameter value is adjustable and the

A

A

—Ad]mb + ‘Humc - main output voltage can be changed. —Ad]m) + ‘Homc - main output voltage can be changed.
Interface name Interface name
RUN RUN
ACDEFGNJ A0 ACDEFGNJ A0
UserSped < Monitoring 1 UserSped < itori 1
P2.01 2 00 ““The check box indicates that the P2.01 50 ““"The check box indicates that the
parameter value can be adjusted, but the parameter value can be adjusted, but the
UserVoltg 150 output voltage cannot be changed UserVoltg 20 0 output voltage cannot be changed
P2.02 A% because the acceleration sensor is not P2.02 v . because the acceleration sensor is not

+ Home - connected. + Home p— connected.
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Controlador piezoeléctrico automatico de alta frecuencia

2.5 Definicién de los puertos de control de senal

Digital Sync

Remote Speed Ctrl

Sensor

Sensor I

2.6 Manejo del teclado

Tl ’: Sync+ Sync+ ;[ Tl
T2 : GND GND ; T2
(T3 ] sync sync- [~ 13|
(AT F—~_| roND onp |~ NI |
W Input Count/Pset A [JI—_‘T‘
W 5V Output Reset/Pset B [_/I—_‘T‘
W GND 24V Output W
C1 ; GND A+ ; F2
Cc2 ~_| Input GND | —1 F3
€3 | 2avoutput B-| ~—1 F4
FEE_F::iﬂ GND GND E;::TTEET
m Input Output [/I—_‘W
;_J’: 24V Qutput 24V Output L:[/:1[)2

Serie SDVC42 - SDVC42-S / SDVC42-SD

Digital Sync

Count/Speed Preset

RS485

Ctrl Out

a. Este controlador utiliza una pantalla matricial de 128 * 128 puntos para mostrar el contenido de los parametros.

b. Segln el tiempo de pulsacion, las acciones de los botones se dividen en pulsacion breve, pulsacion larga, aceleraciéon de primer nivel y

aceleracion de segundo nivel. [Pulsacion breve]: pulsar mas de 0.1 segundos y menos de 0.5 segundos. [Pulsacion larga]: pulsar mas de 2

segundos. [Aceleracion de nivel 1]: pulsar mas de 0.5 segundos y menos de 2 segundos. [Aceleracion de nivel 2]: pulsar mas de 2 segundos.

c. ® y (®: su funcion principal es modificar los valores de los parametros.

d. En la pantalla de ajuste de parametros, cambie entre el grupo de parametros anterior y el siguiente pulsando brevemente € o P> .

e. En la pantalla de ajuste de parametros, cambie entre el parametro anterior y el siguiente de este grupo pulsando brevemente A o V.

f. Pulse brevemente para activar/detener la salida principal; mantenga pulsado para bloquear/desbloquear el teclado.

g. Acceda a los distintos grupos de parametros mediante las siguientes combinaciones de botones: mantenga pulsado A + V¥ para entrar o

salir de la pantalla de busqueda de frecuencia. Mantenga pulsado A + <« para entrar o salir de la pantalla de ajuste de parametros.
Mantenga pulsado A + P para entrar o salir de la pantalla de registro.

2.7 Diagrama de rotacion de las pantallas de manejo

. Log . Main
Desde cualquier pantalla, mantenga pulsado + @@ para entrar en ; vuelva a mantenerlo pulsado para salir a

. L, . Main
Desde cualquier pantalla, mantenga pulsado + (A#¥) para entrar en % ; pulse brevemente el botén de parada para salir a|imersc

Desde cualquier pantalla, mantenga pulsado + A+« para entrar en

. Main
; vuelva a mantenerlo pulsado para salir a|ierc

. . . . . s . . Standby .
Desde cualquier pantalla, si no se realiza ninguna accion durante mas de 5 minutos, se entra en; pulse cualquier

Main
tecla para volver a|ntertce
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Controlador piezoeléctrico automatico de alta frecuencia Serie SDVC42 - SDVC42-S / SDVC42-SD

Capitulo Ill Cableado de alimentacion y manejo basico

3.1 Cableado de alimentacion

Paso uno:

Abra la caja del embalaje y compruebe el controlador y todos los accesorios.

Paso dos:

Conecte los terminales del cable de salida de potencia a los electrodos del vibrador piezoeléctrico. Alinee la muesca del

conector aeronautico del cable de salida con la marca triangular de la toma de salida del controlador y, una vez conectado

correctamente el cable de salida, apriete la tuerca.

(el am)
® ®
®ao IPEEREE -
@e®
cun® L @ .
1® @] ! .
® N Y
-' :
| ‘t "
Output Power Cable
\ Earth Wire -
(Yellow - Green Dual color Wire)
——

Aseglrese de que los electrodos del vibrador piezoeléctrico estan conectados a los dos pines de salida del cable de salida de

potencia y de que la carcasa metalica del vibrador esta conectada a tierra de forma fiable.
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Controlador piezoeléctrico automatico de alta frecuencia Serie SDVC42 - SDVC42-S / SDVC42-SD

Paso tres:

SDVC42-S

SDVC42-SD

Conecte el conector del cable de alimentacion de entrada ® a la toma de alimentacion de entrada del controlador.

Paso cuatro:
Tras comprobar que el interruptor esta en posicion de apagado, conecte la clavija del cable de alimentacion de entrada a la toma de red.

SDVC42-S SDVC42-SD
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Controlador piezoeléctrico automatico de alta frecuencia Serie SDVC42 - SDVC42-S / SDVC42-SD

3.2 Manejo basico

SDVC42-S SDVC42-SD

RUN RUN
ACDEFGNJ A0O ACDEFGNJ A0

UserSped UserSped

oot | 200] e | 50|
EffectC EffectC

PlOe.S)S uA O PIOC.SS uA O°OO
- Home — = Home —_—

Paso cinco:

Encienda el interruptor de alimentacion del controlador; el controlador muestra la pantalla principal.
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Controlador piezoeléctrico automatico de alta frecuencia Serie SDVC42 - SDVC42-S / SDVC42-SD

Paso seis:

El alimentador vibratorio empieza a funcionar. Ajuste los valores de los parametros de frecuencia y tension del grupo de parametros
"2 Common" para seleccionar la velocidad de alimentacién adecuada.

SDVC42-S SDVC42-SD

RUN RUN

ACDEFGNJ A0 ACDEFGNJ A0
01.UserSped 200 01.UserSped 50
02.UsrVoltg Vv 02.UsrVoltg Vv
03.UsrFrgnc  50.0 Hz 03.UsrFrgne  50.0 Hz
04.SoftStar 0.5 S 04.SoftStar 0.0 S
05.SoftStop 0.5 S 05.SoftStop 0.5 S

4+ 2Common — + 2Common —

@ Mantenga pulsados A y d para entrar en la pantalla de ajuste de parametros; pulse brevemente P> para cambiar al grupo de
parametros "2 Common".

@ Pulse brevemente A o 'V para situar el cursor sobre el valor del pardmetro de tension.
@ Pulse o (® para ajustar el valor del parametro.
@ Pulse brevemente A o 'V para situar el cursor sobre el valor del pardmetro de frecuencia.

@ Pulse o (® para ajustar el valor del parametro.

® Lafrecuencia a la que la vibracion alcanza su maximo es la frecuencia natural del cuerpo vibrante.

® Cada vibrador tiene su propia frecuencia de resonancia mecanica natural; ajuste la frecuencia de salida del controlador a
esta frecuencia para conseguir el mejor estado de funcionamiento.

Paso siete:

Los clientes pueden conectar ademas el sensor de aceleracion para realizar la basqueda automatica de frecuencia del controlador. (Nota:
no es necesario vaciar el material del bol vibratorio). Saque el sensor, conecte la clavija del sensor al controlador, apriete la tuerca y fije
correctamente el cuerpo del sensor en el bol vibratorio (véase el apartado 2.3).
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Controlador piezoeléctrico automatico de alta frecuencia

Paso ocho:

@ Mantenga pulsados A y ¥ para entrar en la pantalla de basqueda de
frecuencia.

@ Enese momento, la pantalla muestra la curva de amplitud del bol vibratorio
durante el proceso de busqueda de frecuencia (tres etapas) y muestra

simultaneamente los valores de tension de salida, corriente y aceleracién en ese

momento.

® Una vez finalizada la busqueda de frecuencia, el controlador muestra "Save"

para indicar que la busqueda de frecuencia se ha realizado correctamente y que

se ha guardado la frecuencia central. El controlador vuelve automaticamente a
la pantalla principal.

@ Los usuarios pueden ajustar ademas la velocidad de alimentacion del
alimentador vibratorio mediante () o (& .

Save
ACDEFGNM A0
841Hz 81V
0.84A 2.1g

+ SearchFr -_

BINDER - Magnetism & Engineering 18

Serie SDVC42 - SDVC42-S / SDVC42-SD

RUN
ACDEFGNHN A0
95Hz 4V

0.26A 1.0g

L

+ SearchFr —

RUN

ACDEFGNHN A0
442H7, 23V
0.42A 0.5g

N

+ SearchFr —

RUN
ACDEFGNHN A0
1033Hz 54V
0.46A 0.3g

L

+ SearchFr _
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Controlador piezoeléctrico automatico de alta frecuencia

Serie SDVC42 - SDVC42-S / SDVC42-SD

Capitulo IV Descripcion detallada de las funciones

Este capitulo describe en detalle las funciones y los ajustes del controlador. Desde cualquier pantalla, mantenga pulsados A

y d para entrar en la pantalla de ajuste de parametros. La pantalla de ajuste de parametros incluye los diez grupos de

parametros siguientes. Pulse brevemente € o P> para cambiar entre los distintos grupos de parametros.

Short press p

v

< 1EditHome >

|

( 2Common >
|

< 3M_output >
!

< 4Stabilize >

|

< 50n&Off )

( 10Monitor >

A

Short press p

Parameter Group Rotation Diagram

4.1 Ajustes de parametros comunes

Este capitulo describe principalmente el ajuste y la regulacion de los pardmetros comunes basicos del controlador.
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Controlador piezoeléctrico automatico de alta frecuencia Serie SDVC42 - SDVC42-S / SDVC42-SD

4.1.1 Tension

Este controlador permite ajustar directamente la tension de salida de forma digital en el panel. Como el controlador dispone de una funcién
de salida con estabilizacién de tension, este valor es el valor medio de la tensién rectificada y no se ve afectado por la tension de entrada.

La tension de salida puede mantenerse estable incluso cuando la tensién de red es inestable. Al mismo tiempo, el ajuste directo del valor de
tension proporciona datos precisos para que los usuarios conozcan el funcionamiento del equipo.

SDVC42-S SDVC42-SD

RUN RUN

ACDEFGNJ A0 ACDEFGNJ A0
01.UserSped 200 01.UserSped 50
02.UsrVoltg v 02.UsrVoltg V
03.UsrFrqnc ~ 50.0 Hz 03.UsrFrqnc  50.0 Hz
04.SoftStar 0.5 S 04.SoftStar 0.5 S
05.SoftStop 0.5 S 05.SoftStop 0.5 S

+ 2Common — + 2Common —

@ Entre en el grupo de parametros comunes y busque el parametro de ajuste de la tension.

8 Pulse ® o & para ajustar el valor del parametro.

SDVC42-S SDVC42-SD
El rango de tension es 0~220V, el valor predeterminado es 150V y El rango de tension es 0.0~50.0V, el valor predeterminado es 20.0V
la precision de ajuste es 1V. y la precision de ajuste es 0.1V.

4.1.2 Frecuencia

El controlador utiliza la tecnologia de sintesis digital directa de frecuencia (DDS), que ofrece una precision y una estabilidad de frecuencia
muy elevadas, y no varia con el tiempo ni con la temperatura.

SDVC42-S SDVC42-SD

RUN RUN

ACDEFGNJ AQ ACDEFGNJ AQ
01.UserSped 200 01.UserSped 50
02.UsrVoltg 150 V 02.UsrVoltg  20.0 V
03.UsrFrqnc IR0 1~ 03.UsrFrqnc  [E0R0] Hz
04.SoftStar 0.5 S 04.SoftStar 0.5 S
05.SoftStop 0.0 S 05.SoftStop 0.0 S

+ 2Common — + 2Common —

8 Entre en el grupo de pardmetros comunes y busque el pardmetro de ajuste de la frecuencia.

@ Pulse ® o (& para ajustar el valor del parametro.
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Controlador piezoeléctrico automatico de alta frecuencia

El rango de frecuencia es 40.0~999.9Hz, el valor predeterminado es

50.0Hz y la precisién de ajuste es 0.1Hz.

Serie SDVC42 - SDVC42-S / SDVC42-SD

Los demas parametros de este grupo pueden ajustarse siguiendo los pasos anteriores.

4.1.3 Velocidad de alimentacion

SDVC42-S SDVC42-SsD

Velocidad de alimentacién: Velocidad de avance del material en el
alimentador vibratorio. Cuando el controlador esta conectado al
sensor de aceleracion y el valor del parametro "voltage mode" es
"automatic", la velocidad de avance del material puede ajustarse
mediante el parametro de velocidad de alimentacion, y el bol
vibratorio puede funcionar de forma estable a la velocidad de
alimentacion ajustada. El rango de velocidad de alimentacion es
0~3200, el valor predeterminado es 200 y la precision de ajuste es
1.

Velocidad de alimentacidn: Velocidad de avance del material en el
alimentador vibratorio. Cuando el controlador esta conectado al
sensor de aceleracion y el valor del parametro "voltage mode" es
"automatic", la velocidad de avance del material puede ajustarse
mediante el parametro de velocidad de alimentacion, y el bol
vibratorio puede funcionar de forma estable a la velocidad de
alimentacion ajustada. El rango de velocidad de alimentacion es
0~3200, el valor predeterminado es 50 y la precision de ajuste es
1.

4.1.4 Tiempo de arranque suave/tiempo de parada suave

Tiempo de arranque suave: Tiempo que necesita el controlador para aumentar suavemente la tension de salida de OV hasta la tension de
salida ajustada al arrancar desde el estado de parada. El rango del tiempo de arranque suave es 0.0~40.0s, el valor predeterminado es 0.5

segundos y la precision de ajuste es

0.1 segundos.

Tiempo de parada suave: Cuando el controlador deja de funcionar, tiempo necesario para que la tension de salida descienda suavemente
desde la tension de salida ajustada hasta OV. El rango del tiempo de parada suave es 0.0~40.0s, el valor predeterminado es 0.5 segundos y

la precisién de ajuste es

0.1 segundos. Cuando este controlador arranca o se detiene, la tension de salida puede aumentarse o reducirse de forma gradual para

evitar que el equipo vibratorio sufra dafios por impacto.

4.1.5 Tensidon maxima/corriente maxima

SDVC42-S SDVC42-SD

Tension maxima: Valor maximo de tensién que entrega el
controlador. El rango de tension maxima es 0 ~220V, el valor
predeterminado es 220V y la precision de ajuste es 1V.

Corriente maxima: Valor maximo de corriente que entrega el
controlador. El rango de corriente maxima es 0~150mA, el valor
predeterminado es 150mAy la precisién de ajuste es 1mA. Este
controlador permite ajustar los valores limite de la tension de
salida maxima y de la corriente de salida maxima, lo que evita que
los usuarios dafien el equipo vibratorio por aplicar
accidentalmente una tensién o una corriente excesivas.

Tension maxima: Valor maximo de tensién que entrega el
controlador. El rango de tension maxima es 0.0 ~50.0V, el valor
predeterminado es 50.0V y la precision de ajuste es 0.1V.

Corriente maxima: Valor maximo de corriente que entrega el
controlador. El rango de corriente maxima es 0~600mA, el valor
predeterminado es 600mA y la precision de ajuste es 1mA. Este
controlador permite ajustar los valores limite de la tension de
salida maxima y de la corriente de salida maxima, lo que evita que
los usuarios dafien el equipo vibratorio por aplicar
accidentalmente una tension o una corriente excesivas.

4.1.6 Frecuencia de salida maxima/frecuencia de salida minima

Frecuencia de salida maxima: Limita el valor maximo del parametro "frequency". El limite superior de frecuencia durante la busqueda de
frecuencia también queda limitado por el valor de este parametro. El rango de la frecuencia de salida maxima es 40.0~999.9Hz, el valor

predeterminado es 999.9Hz y la precisién de ajuste es 0.1Hz.

Frecuencia de salida minima: Limita el valor minimo del parametro "frequency". El limite inferior de frecuencia durante la busqueda de
frecuencia también queda limitado por el valor de este parametro. El rango de la frecuencia de salida minima es 40.0~999.9Hz, el valor

predeterminado es 40.0Hz y la precision de ajuste es 0.1Hz.

Nota: La diferencia entre la frecuencia de salida maximay la frecuencia de salida minima no es inferior a 50.0Hz.

BINDER - Magnetism & Engineering

binder-es.com



Controlador piezoeléctrico automatico de alta frecuencia Serie SDVC42 - SDVC42-S / SDVC42-SD

4.1.7 Deteccion de la carga

El controlador puede detectar la capacidad y el valor de resistencia. Tras utilizar la funcién de deteccién de la carga, los usuarios pueden
consultar los valores medidos de la carga en el grupo de pardmetros de supervision. Valor predeterminado: None.

4.1.8 Alarma por falta de material

Cuando el controlador esta conectado a un acelerémetro y los valores de los parametros "voltage mode" y "frequency mode" son ambos
"automatic", se activa la funcién de alarma por falta de material. Con el alimentador vibratorio vacio o con poco material, los usuarios
pueden buscar el pardmetro "Material Shortage Alarm" en el grupo de pardmetros de supervision y, al mismo tiempo, mantener pulsados
® y (& para registrar el valor medido de "Material Shortage Alarm" en el grupo de parametros de supervision, y tomar como referencia
el valor medido para ajustar el valor de alarma de "Material Shortage Alarm". También puede ajustar con mas precision el valor de alarma
mediante (*) o (=) . Cuando el controlador detecta que el valor medido del alimentador vibratorio es inferior al valor de alarma, se activa
su funcion de alarma. El rango de la alarma por falta de material es 0~3000, el valor predeterminado es 0 y la precision de ajuste es

1.

Nota: Los usuarios pueden utilizar las sefiales de alarma como sefiales de origen de la salida principal o de la salida del puerto D para
controlar distintos estados de salida del controlador.

4.1.9 Alarma de parada

Alarma de parada: Cuando el controlador detiene la salida, emite distintos efectos sonoros de alarma accionando el
alimentador vibratorio, lo que sirve para avisar de la parada al usuario en entornos ruidosos. Pueden seleccionarse tres
efectos sonoros o "invalid" (sin sonido). Valor predeterminado: None.

Parametro Significado

None Invalid

Sound 1 Hace que el bol vibratorio emita el sonido de alarma del efecto sonoro 1
Sound 2 Hace que el bol vibratorio emita el sonido de alarma del efecto sonoro 2
Sound 3 Hace que el bol vibratorio emita el sonido de alarma del efecto sonoro 3

4.1.10 Brillo de la retroiluminacion

Brillo de la retroiluminacion: Brillo de la retroiluminacion de la pantalla del controlador. El brillo de la retroiluminacion de la pantalla puede
ajustarse a las distintas condiciones de iluminacién ambiental. El rango de brillo de la retroiluminacién es 20~100, el valor predeterminado
es 100y la precision de ajuste es 1.

4.1.11 Apagado de la retroiluminacién

Apagado de la retroiluminacién: Tiempo de apagado de la retroiluminacion. Cuando no se realiza ninguna operacion en el controlador
durante un periodo de tiempo, el controlador apaga la retroiluminacién de la pantalla. La retroiluminacién puede volver a encenderse
pulsando cualquier botén. El rango del tiempo de apagado es 1-30min, el valor predeterminado es 5miny la precision de ajuste es 1min. El
valor 31 significa retroiluminacion siempre encendida.

4.1.12 Idioma

Idioma: Idioma que se muestra en el panel de manejo del controlador. El controlador incorpora tres idiomas: chino, inglés y aleman, para
que los usuarios de distintas regiones puedan cambiar facilmente. Valor predeterminado: Englis.

Parametro Significado

Englis Pantalla en inglés
Chines Pantalla en chino
German Pantalla en aleman
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Controlador piezoeléctrico automatico de alta frecuencia Serie SDVC42 - SDVC42-S / SDVC42-SD

4.2 Busqueda automatica de la frecuencia de resonancia

Este capitulo explica cémo localizar rapidamente la frecuencia de resonancia del bol vibratorio en la pantalla de bisqueda de frecuencia de
este producto y poner en funcionamiento el bol vibratorio.

4.2.1 Pantalla de bisqueda de frecuencia

Cuando el sensor de aceleracién esta correctamente conectado al bol vibratorio, "voltage mode" y "frequency mode" estan
ajustados en "Auto". Puede localizar rapidamente el valor de la frecuencia de resonancia del alimentador vibratorio entrando
en la pantalla de busqueda de frecuencia.

Para el procedimiento, consulte el paso ocho del apartado 3.2.

4.3 Velocidad de alimentacion constante

Este capitulo explica principalmente como ajustar los parametros correspondientes del controlador para mantener un funcionamiento
estable de sus funciones.

4.3.1 Frecuencia central

El rango de frecuencia que el controlador puede ajustar automaticamente es "frecuencia central" + "desviacion de frecuencia". La
frecuencia central debe ajustarse cerca del punto de resonancia del equipo vibratorio, para que el controlador pueda alcanzar lo antes
posible el mejor punto de trabajo al ajustar automaticamente la frecuencia.

@ Mantenga pulsados A y d para entrar en la pantalla de ajuste de pardmetros;

pulse brevemente P> para cambiar al grupo de parametros "4 Stabilize". RUN

@ Pulse brevemente A o ¥ para pasar al parametro de frecuencia central. A C D E F G N J A O
@ Pulse ® o (@ para ajustar el valor del parametro. 01 AutFCent 100 0 HZ
El rango de la frecuencia central es 40.0~999.9Hz, con un valor predeterminado de 02 .AutFRang 3 O 0 H 7
100.0Hz y una precisién de ajuste de 0.1Hz.

03.AutFIntg 20
Los demas parametros de este grupo pueden ajustarse siguiendo los pasos anteriores. 04 AutAIntg 3 OO
4.3.2 Desviacion de frecuencia 05.AutAProp 500
El rango de frecuencia que el controlador puede ajustar automaticamente es + 4 Stablllze -

"frecuencia central" + "desviacion de frecuencia". Se utiliza para definir un rango de
busqueda automatica de frecuencia relativamente pequeiio. El valor habitual de la
desviacion de frecuencia es de aproximadamente 30.0Hz. Si es demasiado grande, el equipo vibratorio puede trabajar en un punto de
trabajo inadecuadoy, si es demasiado pequeiio, puede reducir la adaptabilidad del equipo vibratorio. El rango de la desviacion de
frecuencia es 0.0~180.0Hz, el valor predeterminado es 30.0Hz y la precisién de ajuste es

0.1Hz.

4.3.3 Integral de frecuencia

El controlador ajusta automaticamente la frecuencia de salida mediante un algoritmo PID. Cuanto mayor es este valor, mas rapido puede
ajustar el controlador la frecuencia de salida, pero si es demasiado grande puede provocar oscilaciones de la frecuencia de salida. El rango
de la integral de frecuencia es 0-2000, el valor predeterminado es 20y la precision de ajuste es 1.

4.3.4 Integral de amplitud

El controlador ajusta automaticamente la tensién de salida mediante un control PID. Cuanto mayor es este valor, mas rapido puede ajustar
el controlador la tension de salida y reducir la amplitud y la frecuencia de oscilacion de la tension de salida. Sin embargo, si es demasiado
grande, aumentara la amplitud de oscilacion de la tension de salida. El rango de la integral de amplitud es 0~9999, el valor predeterminado
es 300y la precision de ajuste es 1.
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4.3.5 Proporciéon de amplitud

El controlador ajusta automaticamente la tensién de salida mediante un control PID. Cuanto mayor es este valor, mas rapido puede ajustar
el controlador la tension de salida, pero si es demasiado grande provocara oscilaciones frecuentes de la tension de salida. El rango de la
proporcion de amplitud es 0~9999, el valor predeterminado es 500 y la precision de ajuste es 1.

4.3.6 Fase automatica

Este parametro permite modificar la diferencia de fase entre la forma de onda de la corriente de salida y la seial de aceleracién del sensor

de aceleracion. El rango de la fase automatica es -180 °~180 °, el valor predeterminado es 0 °y la precisién de ajuste es 1 °.

4.3.7 Tension durante el proceso de busqueda de frecuencia

SDVC42-S SDVC42-SD

Ajusta la tension de salida maxima del controlador durante la Ajusta la tensién de salida maxima del controlador durante la
blasqueda automatica de frecuencia, de modo que la tension de busqueda automatica de frecuencia, de modo que la tension de
salida real del bol vibratorio no supere la tension de busqueda de salida real del bol vibratorio no supere la tension de busqueda de
frecuencia ajustada. El rango de la tensién de busqueda de frecuencia ajustada. El rango de la tension de busqueda de
frecuencia es 20~220V, el valor predeterminado es 100V y la frecuencia es 0.0~30.0V, el valor predeterminado es 20.0V y la
precision de ajuste es 1V. precision de ajuste es 0.1V.

4.3.8 Amplitud durante el proceso de busqueda de frecuencia

Durante la busqueda automatica de frecuencia, la amplitud maxima del controlador no superara este valor, para proteger la seguridad del
equipo vibratorio. El rango de la amplitud de busqueda de frecuencia es 0~3200, el valor predeterminado es 200 y la precision de ajuste es
1.

4.3.9 Velocidad de alimentacién maxima

Ajuste este parametro para limitar la velocidad de alimentacion maxima ajustable y evitar que los usuarios apliquen accidentalmente una
tension excesiva y dafien el equipo vibratorio. Al utilizar el control remoto de velocidad, el limite superior de la velocidad de alimentacion
también depende de este parametro. El rango maximo de la velocidad del material es 0-4000, el valor predeterminado es 3200y la
precision de ajuste es 1.

4.3.10 Desfase del controlador esclavo

La fase manual significa que la fase de la forma de onda de salida del controlador esclavo puede ajustarse manualmente para que tenga una
desviacion de fase fija respecto a la sefial de sincronizacion emitida por el controlador maestro. El rango de la fase manual es -180 °~180 °,
el valor predeterminado es 0 °y la precision de ajuste es 1 °.

4.3.11 Modo de control de la tension de salida

Este parametro se utiliza para cambiar el modo de salida de tensién del controlador y obtener distintas formas de control de
la salida. Valor predeterminado: Auto.

Parametro Significado

La tensién de salida se controla mediante el valor del parametro "voltage" o mediante la entrada analégica de CC del

Manuel .
control remoto de velocidad.
Cuando el sensor de aceleracion esta correctamente conectado al controlador, el controlador ajusta
Auto automaticamente la tension de salida segln los datos de realimentacion del sensor de vibracién, de modo que la

velocidad de alimentacion del equipo vibratorio se mantenga estable en el valor de "feeding speed".

4.3.12 Modo de control de la frecuencia de salida

Este parametro se utiliza para cambiar el modo de salida de frecuencia del controlador. Valor predeterminado: Auto.
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Parametro Significado

Manuel La frecuencia de salida se controla mediante el valor del parametro "frequency"

Cuando el sensor de aceleracion esta correctamente conectado al controlador, el controlador ajusta
Auto automaticamente la frecuencia de salida segln los datos de realimentacion del sensor de vibracion, de modo que
la frecuencia de vibracion sea la frecuencia de trabajo éptima del equipo vibratorio

SynV Sincronizacion de frecuencia, sincronizacion de fase con el sensor de vibracion

SynE Sincronizacién de frecuencia, sincronizacion de fase con la corriente de la salida principal

4.3.13 Fuente de sincronizacion

Cuando el usuario selecciona el modo de frecuencia manual o automatico, este parametro se utiliza para seleccionar la fuente de la senal
de sincronizacion del equipo. Valor predeterminado: None.

Parametro Significado

None Sin sincronizacién
PhaseV Fase sincronizada con el sensor de vibracion
PhaseE Fase sincronizada con la corriente de la salida principal

4.3.14 Tipo de sensor de vibracion

El controlador admite sensores de vibracion con distintos rangos. Para una misma velocidad de alimentacion, la tension de salida del
controlador varia segun el rango del sensor de vibracion. Los usuarios deben ajustar este parametro segiin el modelo real del sensor de
vibracion. Valor predeterminado: 205.

Parametro Modelo correspondiente Especificacion de aceleracion en los ejes X/Y/Z

20-1 16g 16g/ 16g / 16g
20-2 35g 35g/ 35g /——
20-3 50g 50g/ 508/ ——
20-4 70g 70g/70g/ ——
203 8g 8g/8g/8g

204 16g 16g/ 16g / 16g
205 32g 32g/32g/32g
206 64g 64g/ 64g / 64g

4.3.15 Velocidad de la busqueda automatica de la frecuencia de resonancia

El controlador admite 6 velocidades de busqueda de frecuencia, de lenta a rapida, de 0 a 5. La velocidad de busqueda predeterminada es 3.

4.4 Parametros de salida

Este capitulo describe el ajuste y el uso de los parametros de la salida principal y de los parametros de las salidas de control del controlador,
para obtener la funcion de salida deseada.

4.4.1 Parametros de la salida principal

Este apartado describe principalmente los ajustes de los pardmetros de la salida principal del controlador.
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@ Mantenga pulsados A y d para entrar en la pantalla de ajuste de parametros;
pulse brevemente P> para cambiar al grupo de parametros "3 M_output".

@ Pulse brevemente A o V¥ para cambiar de pardmetro dentro del grupo de
parametros de la salida principal.

@ Pulse ® o & para ajustar el valor del parametro.

Los demas parametros de este grupo pueden ajustarse siguiendo los pasos
anteriores.

4.4.1.1 Fuente principal 1/fuente principal 2

"Main source 1"y "Main source 2" se refieren a la "sefal de la fuente logica
principal 1"y a la "sefial de la fuente légica principal 2"; mediante estos dos
pardmetros puede ajustarse la sefial de la fuente légica de la salida principal. La
sefal pasa primero por la evaluacién del tipo de sefial del puerto, después por la
evaluacion de la direccién logica y, por Gltimo, tras el retardo de activacion y el

Serie SDVC42 - SDVC42-S / SDVC42-SD

RUN

ACDEFGNJ A0
01.MainLogc | ER
02.MainSorl  In PtC
03.MainSorl  In PtE
04.MainUpDy 0.2 S
05.MainDnDy 0.2 S

+ 3M output —

retardo de desactivacion, se convierte en la seiial resultante de la fuente logica principal 1/2.

El diagrama de flujo de sefial es el siguiente:
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Port C2

Auto

Serie SDVC42 - SDVC42-S / SDVC42-SD

0
1
SpeedA

NPN
PNP 0

L >

Atol

SpeedB
In_PtC

A/gu=ean

Port Type C

N e

In_PtE

Port C Logic Direction

Port E2

Auto

FCntSi
DCntSi
Bus_S
Ctr_O
Warn

Port C On Delay Port C Off Delay

Main
-SpedA
-SpedB

-I_PtC
-|_PtE
D -FCtSi
-DCtSi
-Bus_S

L -Ctr_O

D -Warn
D -Main

Main Output Logic
Source 1 Result

outTH >

I S

Main source 1

0
1]
SpeedA
SpeedB

NPN 0

L >—

PNP
Atol 1
I B

In_PtC
In_PtE

I e

FCntSi

Port Type C

Port E Logic Direction

DCntSi
Bus_S
Ctr_O
Warn

Port E On Delay Port E Off Delay

Main
-SpedA
-SpedB

-I_PtC

> -I_PtE
> -FCtSi

D> -DCtSi
-Bus_S

L -Ctr_O

D -Warn
[ -Main

Main Output Logic
Source 2 Result

ot >

S S S

Para las opciones de fuente de sefal de la fuente principal %, consulte el apartado 7.4.11 del anexo.

Figura 4.4.1.1 Fuente principal 2

Nota: El estado de la salida principal también depende del boton de marcha/parada y de si el propio controlador esta en estado de averia.

El nivel de control del botén de marcha/parada o de la averia del propio controlador es superior al de la sefal logica de la salida principal. Es

decir: cuando el boton de marcha/parada se pone en parada, el controlador pasa inmediatamente al estado de parada; cuando se produce

una averia, como un cortocircuito, una sobretemperatura, una sobrecorriente, etc., el controlador también pasa inmediatamente al estado

de parada. En ese caso, la sefal légica de la salida principal no puede activar la salida principal del controlador.
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4.4.1.2 Légica principal

Tras la operacién légica de la salida principal entre el resultado de la fuente logica 1y el resultado de la fuente légica 2 de la salida principal,
la sefial pasa por la direccion de la salida principal, después por el retardo de activacion y el retardo de desactivacion de la salida principal y,
por ultimo, por el modo de la salida principal, y se utiliza para controlar el estado de marcha/parada de la salida principal. El diagrama de
flujo de seial es el siguiente:

Fault

Main Output Logic

Start/stop button signal
Source 1 Result /stop g

——

And

0 Main output off delay Main output
e EE
B L
C

‘ C

\ :
_r\:) Main logical Main output Main output on delay

Or OR

w N e o

relationship i divact
Xor logic direction Main output holds
Main Output Logic Main output mode
Source 2 Result L_N\_[Reset
[ Set oyt
Rs trigger

Figura4.4.1.2

Este controlador permite ajustar la tabla de relacion logica entre la fuente (l6gica) principal 1y la fuente principal 2 como se indica a
continuacién. Valor predeterminado: Or.

Parametro Significado

And Y légico: salida valida cuando la fuente principal 1y la fuente principal 2 son ambas validas
Or O légico: salida valida cuando al menos una de las fuentes principales 1 o 2 es valida

O exclusivo logico: valida cuando la fuente principal 1y la fuente principal 2 estan en estados diferentes; en caso
contrario, no valida

RS Biestable RS

4.4.1.3 Direccioén principal

Es la direccion légica de la salida principal; la direccion de salida concreta puede ajustarse después de la combinacion logica de las seiales.
Para el diagrama de flujo de senal, consulte la Figura 4.4.1.2. Valor predeterminado: Const.

Parametro Significado

Const El estado tras la operacién légica de la salida principal no se invierte y corresponde por defecto al estado normal
Inv El estado se invierte tras la operacion logica de la salida principal

On El estado permanece en marcha tras la operacion légica de la salida principal

Off El estado permanece siempre en parada tras la operacion logica de la salida principal

4.4.1.4 Retardo de activaciéon/desactivacién principal

Cuando se utilizan otras sefales externas, como sensores, para controlar el estado de la salida principal del equipo, en la mayoria de los
casos es necesario un retardo después de aplicar o retirar la sefal antes de que se ejecute la accion. Para estas aplicaciones, basta con
ajustar los tiempos del retardo de activacion y del retardo de desactivacion. Para el diagrama de flujo de sefial, consulte la Figura 4.4.1.2.
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Retardo de activacion principal: Es el retardo de activacion de la salida principal, es decir, el tiempo que transcurre desde que se aplica la
sefal de control que hace que el controlador pase al estado de marcha hasta que comienza realmente la salida del controlador. Este tiempo
de retardo se denomina retardo de activacion.

Retardo de desactivacion principal: Es el retardo de desactivacion de la salida principal, es decir, el tiempo que transcurre desde que se
aplica la senal de control que hace que el controlador pase al estado de parada hasta que se detiene realmente la salida del controlador.
Este tiempo de retardo se denomina retardo de desactivacion. El rango del retardo de activacion/desactivacion principal es 0.0~99.9s, el
valor predeterminado es 0.2s y la precision de ajuste es 0.1s.

4.4.1.5 Modo principal

Existen 2 modos de salida principal: modo de retardo y modo de mantenimiento. Para el diagrama de flujo de sefal, consulte el diagrama
4.4.1.2. Valor predeterminado: Delay.

Parametro Significado

Se refiere al estado de la salida principal tras la operacion légica; el estado que controla la salida principal tras el

Dela
Y retardo de activacién y el retardo de desactivacion
Se refiere al estado tras la operacion légica de la salida principal. Tras el retardo de activacion, el estado de marcha se
Hold mantiene durante el tiempo de retardo de desactivaciéon y después pasa inmediatamente al estado de parada de la

salida

La diferencia entre los dos modos se representa a continuacién mediante un diagrama de tiempos, en el que la sefial de entrada es la
seleccion de la relacion logica.

The signal output after the logic relationship selector

Hold mode output ':T1=4 T2

|
|
DY MR N |
L " |
| \ \\‘ |
Y . I
T o
Delay mode output :J&_, ' . :‘_T‘Z_’
I \‘ \‘ i‘\ \‘
W . A
. |‘ \\ \‘
\~‘ \‘ *
T1: Output signal rising edge delay T2: Output signal falling edge delay

4.4.1.6 Estado al encender

Ajusta el estado de funcionamiento del controlador después del encendido. Valor predeterminado: On.

Parametro Significado

On Tras encender el equipo, el estado de la tecla de marcha/parada es en marcha
Off Tras encender el equipo, el estado de la tecla de marcha/parada es en parada
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Parametro Significado

Keep Tras encender el equipo, el estado de la tecla de marcha/parada es el mismo que antes del tltimo apagado

4.4.1.7 Fuente del control remoto

La tension de salida y la velocidad de alimentacion del controlador pueden modificarse mediante los parametros del panel o controlarse
directamente mediante el valor de la senal de entrada de la fuente de control remoto. Los métodos de control seleccionables son: panel,
entrada de CC 0-20mA, entrada de CC 1-5V, entrada de CC 0-5V, entrada de CC 0-10V y seial del bus de sincronizacion digital. Valor
predeterminado: Panel.

Conexion de control mediante potenciémetro

Suggest:

Please use a 1K linear potentiometer

1430 paads  duAs jendig

losuas
G8¥SY  39s3.d/3uno) duks|ensiq

|| Josuas
no U

Remote speed control power supply+5V

Remote speed control input

Remote speed control resistive ground

Conexion de control mediante PLC (entrada de CC 1~5V/0~5V/0~10V)
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ole[e/e[ee

PLC

ele[o[e[0]®

PLC control connection (4~20mA DC Input)

slejeje[ee

PLC

SO SSS

Senal de "
Senal de control
control
remoto
remoto
Panel
20mA

<2mA
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Remote speed control resistive ground

4~20mA DC Input

Tension de salida/velocidad de alimentacion

La tensidn de salida y la velocidad de alimentacién no se controlan mediante la sefial de control remoto

Cuando el modo de tension es manual, tensidn de salida = 0. Cuando el modo de tension es automatico,
velocidad de alimentacion = 0. La pantalla LCD muestra el mensaje de error "Remote control
undervoltage"
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Senal de "
Senal de control

control Tension de salida/velocidad de alimentacion
remoto

remoto

2mA~4mA Tension de salida = 0, velocidad de alimentacion =0

Control proporcional mediante la sefial de control remoto (0%~100%). Cuando el modo de tension es
manual, tension de salida = (corriente de entrada - 4mA)/16 x tensién de salida maxima. Cuando el
modo de tensidn es automatico, velocidad de alimentacién = (corriente de entrada - 4mA)/16 x
velocidad de alimentacién maxima

4mA~20mA

Tension de salida = 0, velocidad de alimentacion = 0. La pantalla LCD muestra el mensaje de error

/INF50V
"Remote control undervoltage"

0.5V~1V Tension de salida = 0, velocidad de alimentacion =0

1~5V
Control proporcional mediante la sefial de control remoto (0%~100%). Cuando el modo de tension es

manual, tension de salida = (tensién de entrada - 1V)/4 x tension de salida maxima. Cuando el modo de
tension es automatico, velocidad de alimentacion = (tension de entrada - 1V)/4 x velocidad de
alimentacion maxima

1V~5V

Control proporcional mediante la sefial de control remoto (0%~100%). Cuando el modo de tension es
oy OV~5V manual, tensién de salida = tension de entrada/5 x tension de salida maxima. Cuando el modo de
tensién es automatico, velocidad de alimentacion = tension de entrada/5 x velocidad de alimentacion

maxima

Control proporcional mediante la sefial de control remoto (0%~100%). Cuando el modo de tensién es
0~10V OV~10V manual, tension de salida = tension de entrada/10 x tension de salida maxima. Cuando el modo de
tensién es automatico, velocidad de alimentacion = tension de entrada/10 x velocidad de alimentacion

maxima

La tensidn de la sefial de control remoto es la tensién de entrada de control remoto de un equipo
determinado del bus (especificado mediante los parametros de sincronizacion del control remoto).
X X o Control proporcional mediante la seial de tensién de entrada de control remoto de un equipo
DigSym Sincronizacion digital . .. L.
determinado del bus, con un rango de tensién del 0% al 100%. Cuando el modo de tensién es manual,
tension de salida = tension de entrada/10 x tension de salida maxima. Cuando el modo de tensién es
automatico, velocidad de alimentacion = tension de entrada/10 x velocidad de alimentacion maxima

4.4.1.8 Coeficiente del control remoto

Cuando la fuente de control remoto seleccionada no es "panel" ni "sync", el coeficiente del control remoto puede utilizarse para amplificar
o reducir la magnitud de control de la sefal de entrada de control remoto. El rango del coeficiente del control remoto es 0.5~2.0, el valor
predeterminado es 1.0 y la precision de ajuste es 0.1. Ejemplo: si el coeficiente del control remoto es 0.5 y la senal de entrada de control
remoto es 2V, la tension de entrada de control remoto equivalente que obtiene el controlador es 2V * 0.5=1V.

4.4.2 Parametros de las salidas de control de CC

Este apartado describe principalmente los ajustes de los parametros de las salidas de control del controlador. El esquema del flujo de sefal
de las salidas de control es el siguiente:
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Port Logic
ource 1 Result

E—— W

And

-

or OR
NOR
RS

@

D S H R

[FRENEICY

— — PNP

C
C

relationshi
Xor P direction
Port Logic
ource 2 Result LA ot
| Set oyl
Rs trigger

El método de ajuste de los parametros de las salidas de control es el siguiente:

Serie SDVC42 - SDVC42-S / SDVC42-SD

=N

D Port off delay

PN D Port output

push-pull|

\ o
_r\:> D Port logical D Port‘ logic D Portondelay D Port off delay D Port type

D Port holds

D Port mode

@ Mantenga pulsados A y d para entrar en la pantalla de ajuste de parametros;
pulse brevemente P> para cambiar al grupo de parametros "6 DC output".

@ Pulse brevemente A o V¥ para cambiar de pardmetro dentro del grupo de
parametros de las salidas de control.

8 Pulse ® o (& para ajustar el valor del parametro.

Los demas parametros de este grupo pueden ajustarse siguiendo los pasos
anteriores.

"D port source 1", "D port source 2", "D port logic", "D port direction", "D open
delay", "D off delay" y "D port mode": para estos parametros, consulte los ajustes de
los parametros de la salida principal.

4.4.2.1 Tipo de puerto D

RUN

ACDEFGNJ TO
01.PotDLogc e
02.PotDSorl  In PtC
03.PotDSor2  In PtE
04.PortDDir Const
05.PtDUpDly 0.2 S

+ 6DCoutput —

La salida del puerto D admite tres tipos: salida NPN, salida PNP y salida push-pull.
Valor predeterminado: Ou_P&P (Push-Pull).

Parametro Significado

Cuando la sefal de salida del puerto D es vélida, el puerto D entrega una sefal de nivel bajo (0V); cuando no es

Ou_NPN L. . .
valida, queda en alta impedancia

Cuando la sefal de salida del puerto D es valida, el puerto D entrega una sefal de nivel alto (24V); cuando no es

Ou_PNP L. X R
vélida, queda en alta impedancia

Cuando la sefal de salida del puerto D es valida, el puerto D entrega una sefal de nivel alto (24V). Cuando la sefal

Ou_P&P (Push Pull)

El diagrama es el siguiente:
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de salida del puerto D no es vélida, el puerto D entrega una sefal de nivel bajo (0V)
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Effective i
2 e e —— ___Effective
High ~ __ __nvalid o dnvalid oy
sedence
VAR I R Effective o Invalid

Tipo NPN Tipo PNP Tipo push-pull

4.5 Control por seiial

El controlador puede determinar el estado del material en el alimentador vibratorio mediante un sensor externo y realizar la funcién de
«parada con material lleno» o «parada con material vacio». El diagrama de flujo de sefal de los puertos es el siguiente:

Port C2 NPN 0
C————>—— N J:{;l el e | o [

Atol
| T
Port t
ort type C Port logic CPortondelay C Port off delay
direction
Port E2 NPN 0
C >— b Q ; ! s e ] e =
Atol
| C
Port type E Port logic E Porton delay E Port off delay Flgu re4.5
direction

El método de ajuste de los parametros de entrada de senal es el siguiente:

@ Mantenga pulsados A y d para entrar en la pantalla de ajuste de parametros;
pulse brevemente P> para cambiar al grupo de parametros "50n&Off". RUN

@ Pulse brevemente A o V¥ para cambiar de pardmetro dentro del grupo de A C D E F G N J A O

parametros de entrada de sefal.
Ol.PortType FaXilfe
Los demas parametros de este grupo pueden ajustarse siguiendo los pasos 02 -PortCDlr ConSt
03.PtCUpDly 0.2 S
04.PtCDnDly 0.2 S
El tipo de sensor de conmutacion del controlador puede ajustarse en "Auto", O 5 'PortEDlr ConSt

"NPN", "PNP" o "Ato1", o bien de forma manual segun el tipo de sensor. + SOn&Off —

8 Pulse ® o (& para ajustar el valor del parametro.

4.5.1 Tipo de sensor
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Parametro Significado

Independientemente del tipo de sensor, se detecta siempre si la entrada del puerto es valida mediante el cambio de

Auto nivel alto y bajo de la sefial; el valor de fabrica es el reconocimiento automatico

NPN Sensor de tipo NPN

PNP Sensor de tipo PNP

el Antes de que la sefial del sensor sea valida, se detecta si el puerto es valido mediante el cambio de nivel alto y bajo.

Una vez detectada una seial valida, el tipo de sensor del puerto queda determinado y ya no se vuelve a explorar

4.5.2 Logica del puerto C/puerto E

Este parametro se utiliza para cambiar el comportamiento de los puertos de entrada C y E del controlador entre «parada con material
lleno» y «parada con material vacio». Con los ajustes de fabrica, cuando el puerto de entrada C/puerto E no recibe ninguna sefal, el
controlador esta en estado de marcha (es decir, parada con material lleno). Algunas aplicaciones especiales requieren que el controlador
esté en estado de parada (es decir, parada con material vacio) cuando el puerto C/puerto E no recibe ninguna sefial. Esto puede conseguirse
modificando este parametro. Para el diagrama de flujo de sefal, consulte la Figura 4.5.

Parametro Significado

Const Sin sefal de control, el controlador estd en estado de marcha (parada con material lleno)

Inv Sin sefal de control, el controlador esta en estado de parada (parada con material vacio)

4.5.3 Retardo de activaciéon/desactivacion del puerto C y del puerto E

El tiempo de retardo desde que se aplica una sefal para poner el controlador en estado de marcha hasta que el controlador considera
valida la senal se denomina retardo de activacion. El tiempo de retardo desde que se aplica una seial que hace que el controlador pase al
estado de parada hasta que el controlador considera valida la sefial se denomina retardo de desactivacion. Para el diagrama de flujo de
seial, consulte la Figura 4.5. El rango del retardo de activacion/desactivacion es 0.0~99.9s, el valor predeterminado es 0.2s y la precision de
ajuste es 0.1s.

Nota: Cuando se utilizan los puertos C y E para el control de marcha/parada, si es necesario retrasar la accién durante un tiempo después
de recibir la senal para garantizar que la sefal es estable, puede conseguirse ajustando el retardo de activacién y el retardo de
desactivacion.

4.5.4 Logica de velocidad A/velocidad B

El diagrama de flujo de sefal es el siguiente:

Speed A port NPN
[ > invld A ' B [ ey
Atol
| | T
Counting Port type SpeedlA Speed Aon delay Speed A off delay
function logic direction
Speed B port :;IZLI 0
[ > e e : 4 o]l L o L
Atol
| | T
Counting Port type SneedIB Speed Bondelay Speed B off delay

direccién légica de la funcién
Figura 4.5.4

Este parametro se utiliza para cambiar el estado de validez de los puertos de entrada de la velocidad A y la velocidad B del controlador. Este
parametro debe ajustarse en el grupo de parametros de material lleno. Valor predeterminado: Const.
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Parametro Significado

Const Sin sefal de control, las velocidades A y B del controlador no son validas

Inv Sin senal de control, las velocidades A y B del controlador son efectivas

4.5.5 Retardo de activacion/desactivacion de la velocidad A y de la velocidad B

El tiempo que transcurre desde que se aplica una sefial valida al puerto de velocidad A/B hasta que la velocidad queda activa se denomina
retardo de activacion. El tiempo que transcurre desde que se aplica una sefal no valida al puerto de velocidad A/B hasta que la velocidad
queda inactiva se denomina retardo de desactivacion. Para el diagrama de flujo de seial, consulte la Figura 4.5.4. El rango del retardo de
activacion/desactivacion de la velocidad Ay B es 0.0~99.9s, el valor predeterminado es 0.2s y la precision de ajuste es 0.1s.

4.6 Conteo de cantidad de material

Este controlador dispone de una funcién de conteo integrada que puede contar impulsos de conteo y decelerar o detenerse
automaticamente cuando el nimero de impulsos alcanza el total de conteo ajustado. También dispone de funciones especiales, como el
antirrebote avanzado y la deceleracion final, para evitar el exceso de conteo. El diagrama de flujo de seinal es el siguiente:

|POI’t G Count full signal
Count Count full
Count deceleration signal

Reset Count slowdown

Count error Count error signal

Countvalue

i

urrent count value

Count clear time ‘ .
Counttotal terminal number quantity

Figura 4.6

@ Mantenga pulsados A y € para entrar en la pantalla de ajuste de
parametros; pulse brevemente P> para cambiar al grupo de parametros

"7Counter". RUN
@ Pulse brevemente A o ¥ para cambiar de pardmetro dentro del grupo A C D E F G N J A O

de parametros de conteo.

| , 01.TotaCout

8 Pulse ® o (& para ajustar el valor del parametro. 0
Los demas parametros de este grupo pueden ajustarse siguiendo los pasos 02 ¢ PrcntTrm 5 0 /0
anteriores. 03.CotAhead 3
4.6.1 Conteo de cantidad de material (o velocidad A/B) 04 . COtRStTm O . 0 S

Este parametro se utiliza para activar y desactivar la funcién de conteo. El 05 . COtP OtS c Non e
valor predeterminado es None, es decir, la funcion de conteo esta
desactivada y la funcion de velocidad A/B esta activa. Cuando el parametro I 7 C Ounter

de la funcion de conteo es valido (activado), las velocidades Ay B acttian
como control de velocidad A/B y el controlador puede realizar mas
operaciones con la funcién de conteo. Para el diagrama de flujo de sefal,

consulte la Figura 4.6.

Parametro Significado

None Desactiva la funcion de conteo y activa la funcién de velocidad A/B
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Parametro Significado

Utiliza el puerto de velocidad A como puerto de conteo y el puerto de velocidad B como puerto de puesta a cero

Valid
del conteo

4.6.2 Cantidad objetivo

Cuando el «valor de conteo actual» alcanza el limite, la sefial de conteo completo es valida hasta que se reinicia el contador. Tras entrar en
el estado de conteo completo, si se siguen enviando impulsos de conteo, el conteo continla, pero la sefal de conteo completo sigue siendo
valida. Para el diagrama de flujo de sefal, consulte la Figura 4.6. El rango del total de conteo es 0~9999, el valor predeterminado es 10y la
precision de ajuste es 1.

4.6.3 Velocidad final

Velocidad final: significa que, cuando el conteo entra en el estado de deceleracion final, la velocidad de alimentacion y la tension del
controlador descienden al porcentaje de la velocidad y la tensién iniciales; véase la Figura 4.6.3. Cuando el nimero contado se aproxima al
total, el proceso de conteo estd a punto de terminar. Para evitar que el movimiento rapido del material no pueda detenerse a tiempo y
provoque un exceso de conteo, el controlador reduce automaticamente la velocidad a la velocidad final ajustada por el usuario (la sefal de
deceleracién de conteo es valida) cuando el nimero restante es inferior al nimero final. Cuando el valor de conteo alcanza el total (la sefial
de conteo completo es valida), el controlador detiene inmediatamente la salida y el alimentador consigue un control de conteo preciso. El
rango de la velocidad final es 0~100%, el valor predeterminado es 50% y la precision de ajuste es 1%.

Feeding Speed

100% T End

y_

50%

Terminal Speed

0%

> Count Num
End Count

—_——— Y e -

Total de conteo

Figura 4.6.3

4.6.4 Cantidad del tramo final

NuUmero de piezas del tramo final: Se refiere al nimero total de piezas del tramo de conteo final. Tras alcanzar el «nimero final», el
controlador pasa al modo de deceleracion del conteo. En este estado, la velocidad de alimentacién y la tension descienden a la velocidad
final y la tension final. Cuando el valor de «End Segment Quantity» es 0, significa que no se utiliza la funcion de deceleracién final. Para el
diagrama de flujo de sefal, consulte la Figura 4.6. El nimero de piezas del tramo final va de 0 a 9999, el valor predeterminado es 3y la
precision de ajuste es 1.

4.6.5 Puesta a cero del valor de conteo

Cuando el conteo esta completo, el controlador pone a cero automaticamente el valor de conteo tras el retardo de «count clear». Cuando
el valor de «Count Clear» es 0.0s, la funcién de puesta a cero automatica del conteo por retardo estd desactivada. El rango del tiempo de
puesta a cero del conteo es 0.0~999.9s, el valor predeterminado es 0.0s y la precisién de ajuste es 0.1s.

4.6.6 Prioridad RS

Se utiliza para ajustar la prioridad de los puertos del biestable RS. Valor predeterminado: Same.
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Parametro Significado

Los puertos Ry S tienen la misma prioridad. Cuando hay sefial en los puertos Ry S, el controlador emite la

Same . .
advertencia "main RS error" o "control RS error"
et Prioridad de reinicio. Cuando hay sefial en los puertos Ry S, prevalece la seial del puerto R, es decir, prevalece la
ese . .
sefal de reinicio
set Prioridad de activacion. Cuando hay sefal en los puertos Ry S, prevalece la seial del puerto S, es decir, prevalece
e . .
la senal de activacion
Revers Cuando hay seial en los puertos Ry S, se invierte el resultado actual de la salida légica

4.7 Ajustes de guardado

Este capitulo describe principalmente cdémo utilizar las funciones de almacenamiento y recuperacién de parametros del controlador.

4.7.1 Ajustes de recuperacion

Ademas del grupo de trabajo, el controlador puede leer 3 juegos distintos de parametros preestablecidos, denominados "User 1", "User 2"
y "User 3". Cuando el usuario modifica los parametros, los parametros del controlador se guardan por defecto en el grupo de trabajo. Al
volver a encender el controlador, los parametros se leen automaticamente del grupo de trabajo y se restauran los valores de los pardmetros
anteriores al Gltimo apagado. Al mismo tiempo, los usuarios pueden seleccionar manualmente "UsrD1", "UsrD2" o "UsrD3" para leer otro
archivo guardado manualmente en estos tres grupos. Los datos se envian al grupo de trabajo del controlador, lo que permite que el
controlador cambie inmediatamente de estado de trabajo.

Parametro Significado

None Invalid

UsrD1 Pardmetros de usuario 1
UsrD2 Parametros de usuario 2
UsrD3 Parametros de usuario 3

4.7.2 Ajustes de guardado

El controlador puede guardar 4 juegos distintos de parametros preestablecidos, denominados "Work", "UsrD1", "UsrD2" y "UsrD3". Cuando
el usuario modifica los parametros, los pardmetros del controlador se guardan automaticamente por defecto en "Work". Al volver a
encender el controlador, los parametros se leen automaticamente del grupo de trabajo y se restauran los valores de los parametros
anteriores al Gltimo apagado. Los usuarios pueden guardar manualmente los parametros del grupo de trabajo en "UsrD1", "UsrD2" o
"UsrD3".

Parametro Significado

None Invalid

Work Grupo de trabajo predeterminado
UsrD1 Pardmetros de usuario 1

UsrD2 Pardmetros de usuario 2

UsrD3 Parametros de usuario 3

4.7.3 Restauracion de los valores de fabrica

Utilice el restablecimiento de parametros para restaurar todos los parametros del grupo de trabajo a los valores de fabrica. Tras seleccionar
"RWork" en "Reset Parameters", mantenga pulsados (+) y (=) al mismo tiempo; transcurridos mas de dos segundos, la pantalla pasa a la
pantalla de espera y los parametros quedan restaurados.
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Parametro Significado

None invalid
Rwork Restaura los parametros del grupo de trabajo a los valores de fabrica. (User 1, User 2 y User 3 no se restauran)
4.7.4 Ajustes de copia

El controlador puede sustituir su grupo de parametros por los datos de los dos controladores de la red de los que ha hecho copia de
seguridad, para copiar rapidamente los pardmetros de esos dos controladores. Seleccione el niUmero de identificacion del controlador que
desea copiar para realizar la funcion de copia de datos del controlador. El rango de seleccion de la copia de parametros es 1~8.

4.7.5 Contrasena de usuario

Los usuarios pueden establecer la contrasefia de parametros. Tras el bloqueo, el usuario solo puede operar en el "Monitoring Parameter
Group"y en la "Home Page". Cuando la "user password" ajustada por el usuario es distinta de 0, se activa la funcién de bloqueo de los
pardmetros avanzados. En ese caso, es necesario introducir la contrasefia al entrar en los grupos de parametros desde la pantalla principal.
Después de que el usuario introduzca la contrasefia ("enter password") y pulse P> + A , si "enter password" y "user password" son distintas,
el usuario solo puede entrar en el grupo de parametros de supervision. Solo con la contrasefa correcta puede el usuario entrar en los
demas grupos de parametros. El rango de seleccién de la contrasefia de usuario es 0~9999.

4.7.6 Introduccion de la contrasefia

Si "Enter Password" y "User Password" son distintas, el usuario solo puede operar en la "Home Page" y en el "Monitoring Parameter
Group". Solo con la contrasefa correcta puede el usuario entrar en los demas grupos de parametros. El rango de seleccién para introducir la
contrasena es 0~9999.

4.8 Comunicacion RS485

Este controlador admite la comunicacion RS485. Mediante el protocolo Modbus en modo ASCIl y RTU, todos los pardmetros y estados del
controlador pueden modificarse y leerse a distancia. El protocolo local de comunicacién RS485 "SDVC42-S / SDVC42-SD Series 485 Register
Address Table" puede descargarse en la zona de descargas del sitio web de nuestra empresa: www.cuhnj.com.

@ Mantenga pulsados A y d para entrar en la pantalla de ajuste de
parametros; pulse brevemente P> para cambiar al grupo de parametros

"8Comm". RUN
@ Pulse brevemente A o V¥ para cambiar de pardmetro dentro del grupo A C D E F G N J A O

de parametros de comunicacion.

. , 01.485type

@ Pulse ® o (& para ajustar el valor del parametro.
e demte o N 02.BaudRate 115.2K
os demas parametros de este grupo pueden ajustarse siguiendo los pasos
anteriores. 03.485S1IvID 1
4.8.1 Tipo de comunicacién 04.Enab4&85R None

Seleccion del tipo de comunicacion RS485: tipo Modbus ASCII y tipo Modbus O 5 . Dlg SynAd 1
RTU. Valor predeterminado: RTU. I

EComm —_

Parametro Significado

ASCII Tipo Modbus ASCII

RTU Tipo Modbus RTU
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4.8.2 Velocidad de transmision

Opciones de velocidad de transmisién de la comunicacion RS485. Valor predeterminado: 115.2K.

Parametro Significado

0.3K 0.3 Kbps
1.2K 1.2 Kbps
2.4K 2.4 Kbps
9.6K 9.6 Kbps
19.2K 19.2 Kbps
57.6K 57.6 Kbps
115.2K 115.2 Kbps

4.8.3 Direccion del controlador esclavo

Ajusta el nimero de direccién del esclavo en la comunicacién RS485. El niUmero de esclavo va de 1 a 31. Valor predeterminado: 1.

4.8.4 Resistencia del puerto/resistencia de sincronizacion

El puerto de comunicacion RS485/puerto de sincronizacion digital incorpora una funcion de resistencia de adaptacion (120Q). Valor
predeterminado: None.

Parametro Significado

None No utilizar la resistencia de adaptacion (120Q)

Valid Utilizar la resistencia de adaptacién (120Q)

4.9 Red CUHBus-DS®

El controlador SDVC42-S / SDVC42-SD utiliza el protocolo de bus de comunicacién serie de red local (CUHBus-DS®). Permite conectar en red
hasta 8 equipos en la misma red. Tras la conexién en red, entre los controladores pueden realizarse las siguientes funciones:

Funciones de sincronizacion: La frecuencia, la fase, el ajuste de velocidad por control remoto y otros parametros de cualquier controlador
de la red pueden coincidir con la salida de cualquier otro controlador de la red o presentar una desviacion respecto a ella.

Comparticion de senales: Cualquier sefal de estado de cualquier controlador de la red puede compartirse como fuente de entrada de sefal
de cualquier otro controlador. Esto permite que cualquier controlador de la red disponga de mas fuentes de sefal ademas de la unidad local
y las emita tras operaciones légicas, para implementar una légica de funcionamiento mas compleja en la instalacion del usuario.

Copia de seguridad de datos: Los datos de cualquier controlador de la red se copian en otros dos controladores de la red. Cualquier
controlador de la red puede sustituirse perfectamente mediante sustitucion e incorporacion, y los datos del controlador sustituido pueden
utilizarse para seguir funcionando.

Este sistema de red tiene las siguientes caracteristicas:
@ Esfacil de ampliar y pueden anadirse rapidamente nuevos equipos a la red.

8 Lared es equivalente, con un juego de terminales de comunicacion CUHBus-DS® equivalentes a izquierda y derecha para facilitar
la conexion por parte del usuario.

8 El equipo admite la conexion en caliente: pueden afadirse o eliminarse controladores sin cortar la alimentacion durante el
funcionamiento estable del sistema de controladores.
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4.9.1 Conexion en red de equipos

Serie SDVC42 - SDVC42-S / SDVC42-SD

Este apartado describe principalmente la conexion rapida en red de varios controladores, como anadir un nuevo controlador a la red ya

establecida y como eliminar un controlador de la red.

4.9.1.1 Conexion en red de equipos

Un controlador por si solo constituye una red. Cuando las lineas de sefial CUHBus-DS® de los controladores estan correctamente
conectadas y se realizan unas sencillas operaciones, varios equipos pueden formar una nueva red de comunicacién sincrona digital.

Address 1
=11 11
T3] (13

Address 2
=11 T1™§

D113 (13

Address 3
P ™y
P13 [N

Address 4
=11 11

Pasos:
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1. Conecte entre si todas las sefales T1 de los controladores y entre si todas las sefiales T3, como se muestra en la figura anterior.
2. Al encender el nuevo equipo, el nuevo controlador entra automaticamente en el «grupo de pardmetros de comunicacién».

3. En el grupo de pardmetros de comunicacion, ajuste el nUmero de equipo local de comunicacion sincrona digital; "DigSynAd" puede tomar
cualquier valor [1~8]. No es necesario ajustarlo: el programa genera un nimero automaticamente.

4. En el grupo de parametros de comunicacion, ajuste el valor del parametro "EnNetwok " en "Expand" y, a continuacién, mantenga
pulsados (*) y (= al mismo tiempo para confirmar.

5. Una vez realizada la incorporacion, el valor del parametro "EnNetwok " del nuevo equipo cambia automaticamente a "Online", lo que
indica que el nuevo equipo se ha afadido correctamente. Los usuarios pueden comprobar si la red se ha formado correctamente
consultando los parametros de estado de la red de equipos, asi como el niUmero total de equipos de la red y el nimero de equipos en linea.

Nota: Conectar Unicamente la linea de sefial CUHBus-DS® sin realizar los ajustes no equivale a incorporarse a la red.
Método de comprobacion y confirmacion:
1. En el grupo de parametros de supervision, el valor del parametro "DevicNum" es [1~8] e indica el nimero total de equipos de la red.

2. En el grupo de parametros de supervision, el valor del parametro "OnlinNum" es [1~8] e indica cuantos controladores estan actualmente
en linea en lared.

Resistencia de sincronizacion: El puerto de comunicacion CUHBuUs-DS® incorpora una funcién de resistencia de adaptacion (120Q), que
puede estar desactivada o activada.

Parametro Significado

None No utilizar la resistencia de adaptacion (120Q)

Valid Utilizar la resistencia de adaptacion (120Q)

4.9.1.2 Incorporacion de equipos

Los usuarios pueden seguir los siguientes pasos de ampliacion para afadir un nuevo controlador a la red existente. Tras incorporarse, el
nuevo controlador puede utilizar la senal de cualquier controlador de la red y actuar como fuente de sefal para cualquier otro controlador
de lared, lo que amplia las fuentes de sefal del sistema.

Pasos:
1. Conecte las interfaces CUHBus-DS® T1y T3 del nuevo equipo a la red completa original; los puertos admiten la conexion en caliente.
2. Al encender el nuevo equipo, el nuevo controlador entra automaticamente en el «grupo de pardmetros de comunicacién».

3. En el grupo de parametros de comunicacion, ajuste el nUmero de equipo local de comunicacion sincrona digital; "DigSynAd" puede tomar
cualquier valor [1~8]. No es necesario ajustarlo: el programa genera un nimero automaticamente.

4. En el grupo de parametros de comunicacion, ajuste el valor del parametro "EnNetwok " en "Expand" y, a continuacién, mantenga
pulsados (*) y (= al mismo tiempo para confirmar.

5. Una vez realizada la incorporacion, el valor del parametro "EnNetwok " del nuevo equipo cambia automaticamente a "Online", lo que
indica que el nuevo equipo se ha afladido correctamente. Los usuarios pueden comprobar si la red se ha formado correctamente
consultando los parametros de estado de la red de equipos, asi como el niUmero total de equipos de la red y el nimero de equipos en linea.

Nota: Conectar Unicamente la linea de sefial CUHBus-DS® sin realizar los ajustes no equivale a incorporarse a la red.
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 — T —
Address 1 Address 1
I——"Tl T I—-'-Ll RFIRN
l =13 (13 l i3] 13—
Operate:
Address 2 1. Connect the signal cable Address 2

and power on

2. Set the parameter value of

i T —l "EnNetwok" to "Expand" and = T —I
T TR confirm T3 T3
l I 3. Join successfully I |
T — T —
Address 3
New
controller New
controller
11 M 11 1™
73 Tsﬁl T3 Tsﬁl

4.9.1.3 Eliminacion de equipos

Cuando necesite retirar definitivamente un controlador de la red, utilice la funcién de eliminacion del controlador de la red. La eliminacién
de un controlador de la red puede iniciarse desde cualquier controlador de la red. Tras la eliminacién, los controladores restantes se
reorganizan en una nueva red completa. Sin embargo, si el controlador se retira directamente (incluido un corte de alimentacion) sin
eliminarlo, sus datos se siguen conservando en la red. En ese caso, la red queda en estado degradado y no pueden anadirse nuevos
controladores. Es necesario eliminarlo manualmente mediante el controlador para mantener la integridad de la red y poder ampliarla con
nuevos controladores.

Pasos para eliminar un controlador:

1. Entre en el «grupo de parametros de comunicacion» desde cualquier controlador de la red.

2. Cambie el valor del parametro "DeltDevi" por la direccién del equipo de la red que desea eliminar.
3. Tras modificar el valor, mantenga pulsados (*) y (=) para confirmar la eliminacién del equipo.

4. Una vez finalizada la eliminacion, el valor del parametro "DeltDevi" pasa a un valor no seleccionable, lo que indica que el equipo se ha
eliminado correctamente.

5. A continuacioén, compruebe el nuevo estado de la red en el equipo desde el que se ha operado y confirme el nUmero de controladores de
la nueva red.

Ejemplo: eliminacion del controlador con direccién 3 de la red.
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 CEE—
Address 1 Address 1 Address 1
=11 T1 =71 T1 After the deletion operation == 11
I I is successful, even if the I
3] 13 /18] (13 communication line is not /o130 (13
l— Through the address 1 or l— remov_eq, there is no data of l—
the original address 3
address 2 controller, follow controller in the network,
the above steps to delete and a new network has been
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4.9.2 Funcion de sincronizacion

La frecuencia, la fase o la velocidad controlada a distancia de cualquier controlador de la red pueden seguir a otro controlador maestro, de
forma idéntica o con una determinada desviacion. Sin embargo, varios controladores no pueden seguirse mutuamente; de lo contrario, sus
salidas se vuelven inestables. Ejemplo 1: el controlador con direccién 3 sigue la frecuencia de salida del controlador con direcciéon 1, de
modo que los dos alimentadores vibratorios que accionan funcionan a la misma frecuencia. Ejemplo 2: si el controlador con direccién 3 ya
sigue la frecuencia de salida del controlador con direccién 1, el controlador con direccion 1 no puede ajustarse para seguir la frecuencia de
salida del controlador con direccion 3. Es decir, los controladores no pueden seguirse mutuamente.

Sincronizacion de frecuencia El método de ajuste de la sincronizacién de frecuencia es el siguiente:

1. Forme con los dos o mas controladores que deben sincronizar su frecuencia una misma red de comunicacién sincrona digital; consulte el
apartado «Conexioén en red de equipos».

2. En el grupo de parametros de comunicacién del controlador que debe sincronizar su frecuencia, ajuste el valor del pardmetro "FrgncSyn"
en el numero de direccién "Digital Sync" del controlador cuya frecuencia se va a seguir.

3. Pase en el controlador que sincroniza su frecuencia al grupo de parametros de velocidad estable y ajuste "FrgncMod" en "SynV" o "SynE".
Sincronizacion de la velocidad por control remoto El método de ajuste de la sincronizacién del control remoto de velocidad es el siguiente:

1. Forme con los dos o mas equipos que deben sincronizar su control remoto una misma red de comunicacion sincrona digital; consulte el
apartado «Conexion en red de equipos».

2. En el grupo de pardmetros de comunicacién del controlador que debe sincronizar su control remoto, ajuste el valor del parametro
"RemotSyn" en el nimero de direccion "Digital Sync" del controlador cuyo control remoto se va a seguir.

3. En el grupo de pardmetros de la salida principal, ajuste el valor del parametro "CtrlSour" en "DigSym".

Modo de trabajo maestro/esclavo Segun las necesidades de la aplicacion, los usuarios pueden ajustar el controlador para que funcione en
uno de los dos modos siguientes: Modo principal: un controlador controla de forma independiente un bol vibratorio de carga. Modo
esclavo: cuando dos o mas controladores deben trabajar de forma sincronizada, uno de ellos se utiliza como controlador maestro y
funciona en modo maestro como referencia de frecuencia. Todos los demas controladores funcionan en modo esclavo, como controladores
esclavos sincronizados con el controlador maestro.

Modo principal

El controlador que trabaja en modo principal, en adelante controlador principal, modifica los pardmetros del grupo de parametros de
velocidad estable. Los parametros "Voltage mode" y "frequency mode" permiten ajustar el controlador en el modo de trabajo
correspondiente. Los modos de tension y de frecuencia admiten las siguientes combinaciones:
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) Método de control de la Método de control de la ) .. .
Modo de trabajo .. A Sensor de vibracion necesario
tension frecuencia
Totalmente manual Manuel Manuel No
Totalmente automatico Auto Auto Si
Tensién automatica Auto Manuel Si
Frecuencia automatica Manuel Auto Si

Modo totalmente manual En este modo, la tensién de salida y la frecuencia de salida del controlador se ajustan manualmente.

Nota: Aunque el pardmetro "Voltage Mode" o "Frequency Mode" esté ajustado en "Auto", el controlador seguira funcionando en modo
totalmente manual si el sensor de vibracion no esta conectado.

Modo totalmente automatico El controlador ajusta automaticamente la tension de salida y la frecuencia de salida segln los datos de
realimentacién del sensor de vibracion, para que la velocidad de alimentacion del equipo vibratorio se mantenga estable cerca del valor
ajustado de "feeding speed" y la frecuencia de vibracion sea la frecuencia de trabajo 6ptima del equipo vibratorio. La tension de saliday la
frecuencia de salida no se controlan mediante los parametros "voltage" y "frequency".

Nota: El ajuste de fabrica del controlador es el modo totalmente automatico, pero si el sensor de vibracién no esta correctamente
conectado, el controlador permanecera en el estado totalmente manual. El controlador no pasara al estado totalmente automatico hasta
que el sensor de vibracién esté correctamente conectado.

Modo de tensién automatica En este modo, el controlador ajusta automaticamente la tension de salida segln los datos de realimentacion
del sensor de vibracién para que la velocidad de alimentacion del equipo vibratorio se mantenga estable en el valor ajustado. La frecuencia
de salida la ajusta manualmente el usuario. Para que este modo funcione correctamente, el controlador debe estar conectado a un sensor
de vibracion.

Modo de frecuencia automatica En este modo, el controlador ajusta automaticamente la frecuencia de salida seglin los datos de
realimentacién del sensor de vibracion para que la frecuencia de vibracion sea la frecuencia de trabajo 6ptima del equipo vibratorio; la
tension de salida se ajusta manualmente. Para que este modo funcione correctamente, el controlador debe estar conectado a un sensor de
vibracion.

Modo esclavo

Cuando varios controladores estan conectados en red, cualquiera de ellos puede seleccionar el modo esclavo. En este modo, la frecuencia
de salida del controlador esclavo coincide siempre exactamente con la frecuencia de salida del controlador maestro. El controlador que
trabaja en modo esclavo se denomina en adelante controlador esclavo. El modo de sincronizacion de frecuencia se utiliza cuando en un
sistema de alimentacion hay varios controladores cuyas frecuencias y fases de salida deben sincronizarse. Mediante el modo sincrono, los
controladores maestro y esclavo pueden emitir formas de onda totalmente sincronizadas, eliminando asi las interferencias mutuas entre las
salidas de los controladores.

Cuando el controlador M trabaja en modo maestro y el controlador S trabaja en modo esclavo (modo sincrono), las formas de onda de
salida de los dos controladores estan totalmente sincronizadas. Como se muestra a continuacion:

Controller M /\ A /\ /\ »
IRVAYAY,

U A AN AN AN
URVAVIY
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El controlador S esta ajustado en modo de sincronizacion y las formas de onda de salida de los dos controladores estan totalmente

sincronizadas.

Si el controlador S no esta ajustado en modo esclavo (modo SynV o SynE), las formas de onda de salida de los dos controladores no estan
sincronizadas. Como se muestra a continuacion:

Controller M /\ /\ /\ /\ >
VAV,
Controller S A /\ /\ >

v

\/ \/

El controlador S no esta ajustado en modo de sincronizacion y las formas de onda de salida de los dos controladores no estan sincronizadas.

En equipos mecanicos que requieren una alineacion precisa, puede ser necesario que dos 0 mas equipos vibratorios tengan fases
fisicamente coincidentes, aunque cada equipo tenga una frecuencia de resonancia distinta. Ajustando el modo de frecuencia en "SynV", el
controlador puede ajustar automaticamente las fases de cada equipo segun las condiciones de vibracién para que coincidan. Si el modo de
frecuencia es "SynE", el usuario ajusta manualmente el valor de compensacion de fase. Modifique los parametros "voltage mode" y
"frequency mode" del grupo de parametros de velocidad estable para que el controlador trabaje en el «modo de trabajo» correspondiente.
Los modos de tensién y de frecuencia admiten las siguientes combinaciones:

Modo de trabajo Método de tension Método de frecuencia Control de fase Sensor de vibracion necesario

Tensién automatica Fase

automtica Auto SynVv Auto Si
Tension automatica Fase manual Auto SynE Ajuste manual Si
Tension manual Fase automatica Manuel SynVv Auto Si
Tension manual Fase manual Manuel SynE Ajuste manual No
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&
Note:
1. Even if the parameters "Voltage Mode" and "Frequency Mode" are set to "Auto" and

"SynV", if the vibration sensor is not connected, the controller will still work in the manual
voltage and manual phase state.

2. Automatic voltage refers to a slave controller connected to a vibration sensor that
automatically adjusts the output voltage to stabilize the feeding speed near the user-set
value.

3. Automatic phase means that the slave controller connected to the vibration sensor
automatically corrects the phase of the output waveform based on the sensor's feedback
signal, so that the synchronization signal output by the slave controller and the master
controller are in phase.

4. Manual phase refers to the phase of the slave controller's output waveform, which can
be manually set to have a fixed phase deviation from the master controller's output
waveform.

Método de conexidn del cable de seial de sincronizacién entre los controladores maestro y esclavo Basta con conectar los
controladores maestro y esclavo a la misma red de comunicacién sincrona digital y realizar la conexion en red. En el grupo de
parametros de comunicacion del controlador esclavo, ajuste el valor del parametro "frequency synchronization" en el
namero de direccion "digital synchronization" del controlador maestro. A continuacién, cambie el "frequency mode" del
grupo de parametros de velocidad estable a "synchronous vibration" o "synchronous electric".

Escenarios de aplicacion en los que tanto el controlador maestro como el esclavo estan conectados a sensores de vibracion

Master Slave
Controller Controller
=Y oo
® ® ® ®

Vibration
Sensor

Vibration
Sensor

Vibration Sensor of
Slave Controller

\Output Power Cable of Slave Controller

Sync Signal
Wire

Vibration Sensor of Master Controller

Output Power Cable of Master Controller

1. Si el controlador esclavo trabaja en modo de tensidén manual y fase manual, no es necesario conectarlo a un sensor de vibracion.

2. Si el controlador principal trabaja en modo totalmente manual, no es necesario conectarlo a un sensor de vibracion.
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Modo de tension automatica y fase automatica En este modo, el controlador debe estar conectado a un sensor de vibracion. El
controlador ajusta automaticamente la tensién de salida segln los datos de realimentacion del sensor de vibracion para que la velocidad de
alimentacion del equipo vibratorio se mantenga estable en el valor ajustado. La frecuencia y la fase de la forma de onda de salida coinciden
con las del controlador principal, o presentan una diferencia de fase ajustada mediante el parametro "Auto Phase".

Modo de tension automatica y fase manual En este modo, el controlador debe estar conectado a un sensor de vibracién. El controlador
ajusta automaticamente la tensién de salida segun los datos de realimentacion del sensor de vibracion para que la velocidad de
alimentacién del equipo vibratorio se mantenga estable en el valor ajustado. La frecuencia de salida coincide con la del controlador
principal. La forma de onda de salida difiere de la del controlador principal en un valor de diferencia de fase fijo, ajustado mediante el
pardmetro "Manual Phase".

Modo de tensién manual y fase automatica En este modo, el controlador debe estar conectado a un sensor de vibracion. La tension de
salida del controlador se ajusta manualmente. La frecuencia y la fase de la forma de onda de salida coinciden con las del controlador
principal, o presentan una diferencia de fase ajustada mediante el parametro "Auto Phase".

Modo de tensién manual y fase manual En este modo, la tension de salida del controlador se ajusta manualmente y la frecuencia de salida
coincide con la del controlador principal. La forma de onda de salida difiere de la del controlador principal en un valor de diferencia de fase
fijo, ajustado mediante el parametro "Manual Phase".

1. El modo de fase automatica requiere ajustar el valor del parametro "frequency mode" del controlador esclavo en "SynV".

2. El modo de fase manual requiere ajustar el valor del parametro "frequency mode" del controlador esclavo en "SynE".

4.9.3 Comparticion de senales

Una vez conectado el equipo en red, el controlador puede utilizar cualquier sefal de cualquier otro controlador de la red, lo que amplia los
puertos de sefial disponibles. La fuente de sefial de un controlador de la red puede elegirse entre cualquier puerto de cualquier controlador
de lared, y puede realizarse un control l6gico complejo mediante operaciones légicas AND, OR, XOR o RS.

Pasos para utilizar otras fuentes de sefal en la salida principal del controlador:

Seleccione el controlador que debe tomar la sefial de la red, entre en el grupo de la salida principal y realice los siguientes ajustes:
1. Ajuste el parametro "MainSor1" o el parametro "MainSor2" en "Bus".

2. Ajuste el pardmetro "MainLogc" en "And", "Or", "Xor" o "RS".

3. Ajuste el parametro "MainDire" de este controlador en "Const", "Inv", "On" u "Off".

4. Ajuste los tiempos "MainUpDy" y "MainDnDy" de este controlador.

5. Ajuste el parametro "MainMode" de este controlador en "Delay" o "Hold".

Pase al grupo de comunicacion y realice los siguientes ajustes:

6. Ajuste "BSigMID1" de este controlador en la direccion del controlador al que se sigue (el nimero del controlador puede consultarse
mediante la sincronizacion digital).

7. Ajuste "BSigMID2" de este controlador en la direccion del controlador al que se sigue.

8. Ajuste el nUmero de bit de estado concreto de "BSigM_B1" de este controlador. Debe consultar el «bit de estado» del controlador al que
se sigue (1~16) y seleccionar el nimero de bit de estado que necesita la maquina.

9. Ajuste el nimero de bit de estado concreto de "BSigM_B2" de este controlador. Debe consultar el «bit de estado» del controlador al que
se sigue (1~16) y seleccionar el nimero de bit de estado que necesita la maquina.

Cualquier controlador puede enviar 16 de sus propios estados al bus, que pueden ajustarse de forma independiente mediante «status bit
1» ~ «status bit 16»; por defecto, «status bit 1» ~ «status bit 16» coinciden con los 16 primeros bits del apartado «7.4.11 Anexo». Cualquier
controlador puede utilizar la sefial del bus (por defecto). Para el significado y los detalles, consulte el apartado «7.4.11 Anexo».

Ejemplo: tras la conexion en red, el controlador con direccién 3 utiliza la senal del puerto C del equipo controlado por la direccién 1y la
sefal del puerto C del equipo controlado por la direccién 2, realiza con ellas una operacion OR légica y, cuando detecta que cualquiera de
las sefales es valida, se detiene la salida principal del controlador con direccién 3.
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Pasos:
1. Ajuste el grupo de pardmetros de la salida principal del controlador con direccién 3: "MainSor1" en "bus" y "MainSor2" en "bus".
2. Ajuste el parametro "MainLogc" del controlador con direccion 3 en "And".

3. Ajuste el pardmetro "MainDire" (direccion de la salida principal) del controlador con direccién 3 en "Const".

4. Ajuste los tiempos "MainUpDy" y "MainDnDy" del controlador con direccién 3 en el valor necesario. El valor predeterminado es 0.2
segundos.

5. Ajuste "MainMode" (modo de la salida principal) del controlador con direccién 3 en "Delay".

6. Ajuste "BSigMID1" en el "Communication Parameter Group" del controlador con direccion 3 en "1" (indica el controlador con direccion
1).

7. Ajuste "BSigMID2" del controlador con direccion 3 en "2" (indica el controlador con direccion 2).

8. Ajuste "BSigM_B1" del controlador con direccion 3 en "4" (indica la sefal del puerto C).

9. Ajuste "BSigM_B2" del controlador con direccion 3 en "4" (indica la sefial del puerto C).

10. El ajuste ha finalizado. Para los ajustes de la salida de control del puerto D del controlador, consulte los ajustes de la salida principal del
controlador.

4.9.4 Copia de seguridad de datos

Cuando todos los controladores estan conectados en red, todos los controladores de la red pueden hacer copia de seguridad de los datos
de los demas. Cada controlador hace copia de seguridad de otros dos controladores de la red. Cuando falla un controlador de la red
original, los usuarios pueden sustituir rapidamente el controlador averiado por uno nuevo. Todos los parametros del nuevo controlador
coincidiran con los del controlador antes de la sustitucién. Cuando fallan menos de 3 controladores con nimeros adyacentes de la red, la
sustitucion puede realizarse correctamente. Sin embargo, cuando fallan 3 o0 mas controladores con nimeros adyacentes, no pueden
recuperarse todos los datos de las maquinas. Pasos para incorporar un nuevo controlador a la red como equipo de sustitucion:

1. Desconecte la alimentacion del equipo que va a sustituir y retire el cable de comunicacién CUHBus-DS®.
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2. Conecte la interfaz CUHBus-DS® del nuevo equipo a la red original.
3. Al encender el nuevo equipo, el nuevo controlador conectado entra automaticamente en el «grupo de parametros de comunicacién».

4. Ajuste el parametro "DigSynAd" (direccion local de sincronizacion digital). Como esta red esta incompleta, el valor de este parametro solo
muestra el nimero del equipo que debe sustituirse.

5. Ajuste el valor del parametro "EnNetwok " en "Replace" y, a continuacién, mantenga pulsados () y (=) al mismo tiempo para
confirmar.

6. Una vez realizada correctamente la sustitucion, el valor del parametro "EnNetwok " del nuevo equipo cambia automaticamente a
"Online". Ejemplo 1: la red original esta formada por los controladores con direccién 1, 2 y 3. Como falla el de la direccion 3, es necesario
sustituir el equipo original por uno nuevo y restaurar todos los ajustes del equipo original.

 EEEE—  ——

 —
Address 1 Address

I——'- T1 [T
l Power off the l

address 3 controller
) and Remove ) New controller plugged
communication line in and powered on

=TT T —rﬁﬁ"——l

—|
)
-

—

=13 (1370 =113 (T3

- | [ =]

! S—
Select "Replace" for the
new controller to add
Address 3 enter, the data of the
Fault original controller backed
up in address 2 will be
i restored to the new

controller in address 3.

Ejemplo 2: en la red hay cuatro controladores con las direcciones 1, 2, 3y 4. De ellos, fallan los controladores con las direcciones 2, 3y 4.
Sin embargo, como cada equipo de la red hace copia de seguridad de los datos de hasta dos controladores, el controlador con direccién 4
no puede recuperar sus datos. Para los ajustes de sustitucion de los controladores con direccién 2 y 3, consulte el caso anterior. Ejemplo 3:
en la red hay originalmente cinco maquinas con las direcciones 1, 2, 3, 4y 5. De ellas, fallan las direcciones 1, 2 y 4 (tres unidades no
consecutivas). Pueden restaurarse los datos de los controladores con direcciéon 1y 2 desde la direccion 5, y los datos del controlador con
direccién 4 desde la direccion 3, con lo que se recuperan los datos de todos los controladores averiados. Para los ajustes de sustitucién de
los controladores, consulte el caso anterior.

4.9.5 Datos del control remoto

Los usuarios pueden elegir las fuentes de datos que se envian a la red de sincronizacién: tensiéon manual, tensién por control remoto,
velocidad manual y velocidad por control remoto.

Parametro Significado

ManVol La tensién manual es la tension ajustada en el panel por el usuario
RemVol La tensién por control remoto es la tensién ajustada mediante el puerto de control remoto de velocidad
ManSpd La velocidad manual es la velocidad de alimentacion ajustada en el panel por el usuario

R La velocidad por control remoto es la velocidad de alimentacion ajustada mediante el puerto de control remoto de
emSp .
velocidad
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4.10 Supervision del estado del controlador

Serie SDVC42 - SDVC42-S / SDVC42-SD

En el grupo de parametros de supervisién pueden leerse en tiempo real el estado de funcionamiento y los valores de los parametros del
controlador. Para los pardmetros que pueden leerse, consulte el apartado «Lista de pardmetros», grupo de parametros 10, grupo de

parametros de supervision.

SDVC42-S SDVC42-SD

RUN
ACDEFGNJ

A0

01.Voltage
02.Frequenc
03.SpeedNow
04.VoltgOut
05.EffectCu

0

150 V
50.0 Hz

19.8 V
0.00 A

+ 10Monitor

4.11 Registro de errores

RUN

ACDEFGNJ

A0

01.Voltage
02.Frequenc
03.SpeedNow
04.VoltgOut
05.EffectCu

20.0 V

50.0 Hz

0
223.8 V
0.00 A

+

10Monitor

El controlador puede registrar 64 juegos de registros de forma ciclica, para poder consultar después cuando se produjo el problemay la
informacién concreta. Desde cualquier pantalla, mantenga pulsados A y P> para entrar en el grupo de pantallas de registro, que se muestra

a continuacion:

SDVC42-S SDVC42-SD

RUN
ACDEFGNJ A0
OH OM 1S

Err CodeError 01

01.Voltage

}‘ The above two lines show the fault log
«

_,_Thefollowing three lines display the

02.Frequenc  50.0Hz
03.SpeedNow 0
+ Note

4.12 Personalizacion de la pantalla principal

monitoring parameter group

RUN
ACDEFGNJ A0
OH OM 1S

Err CodeError 01
01.Voltage

02.Frequenc  50.0Hz

}‘ The above two lines show the fault log
N

_,_Thefollowing three lines display the

03.SpeedNow 0
+ Note

monitoring parameter group

Para que los usuarios puedan utilizar el controlador de forma eficaz y rapida, pueden realizar operaciones personalizadas en el grupo de
parametros de la pantalla. Pueden extraerse como maximo 16 de todos los parametros y colocarse como elementos supervisados en el
grupo de pardmetros de la pantalla, de modo que el usuario puede realizar operaciones rapidas en la pantalla principal. Ejemplo: seleccione
1. UsrVoltg (P2.02), 2. UsrFrgnc (P2.03), 3. UserSped (P2.01), 4. SoftStar (P2.04) y SoftStop (P2.05); la pantalla principal muestra cinco

parametros. Los pasos son los siguientes:
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@ Mantenga pulsados A y d para entrar en la pantalla de ajuste de parametros;
pulse brevemente P> para cambiar al grupo de parametros "1EditHome".

@ Pulse brevemente A o ¥ para cambiar entre los distintos elementos
supervisados.

8 Pulse ® o (® para seleccionar las etiquetas de funcion que deben ajustarse
en cada caso.

Nota: Las etiquetas de funcién pueden consultarse en el apartado «Lista de
parametros». Si el valor del elemento supervisado esta en blanco, significa que no
hay ninglin elemento supervisado.

Una vez realizada la operacion, si el usuario necesita ajustar los valores de los
parametros de tensién, frecuencia, velocidad de alimentacion, tiempo de arranque
suave y tiempo de parada suave, puede seleccionar el elemento supervisado
correspondiente en el grupo de parametros de la pantalla "Home" y completar el
ajuste del parametro mediante ) o (& .
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RUN

ACDEFGNJ

AQ

01.Monit
02.Monit
03.Monit
04.Monit
05.Monit

=~ QW DD =

5

P2. 02
P2.03
P2.01
P2. 04
P2. 05

+ 1EditHome —
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Capitulo V Aplicaciones tipicas

5.1 ;:Como mantener dos alimentadores vibratorios funcionando a la misma frecuencia?

Master Slave
Controller Controller
o0o =YY=
® ® ® ®
O@® @O
Yo Yo
® ® ® ®

Vibration Sensor of
Slave Controller

M)utput Power Cable of Slave Controller

Sync Signal
Wire

Vibration Sensor of Master Controller

Output Power Cable of Master Controller

Este apartado describe la conexién en red de dos controladores SDVC42-S / SDVC42-SD para que un vibrador lineal y un vibrador circular
funcionen a la misma frecuencia y evitar que los boles choquen por funcionar a frecuencias distintas.

1. Conecte correctamente al controlador el cable de alimentacién y el cable de salida.

2. Saque el sensor del controlador seguido, conecte la clavija del sensor al controlador, apriete la tuerca y fije correctamente el cuerpo del
sensor en el bol vibratorio (para mas detalles, consulte «2.3 Guia de instalacion del sensor de vibracion»).

3. Abra la tapa del compartimento de conexiones del equipo, conecte entre si todas las sefiales T1 de los controladores y conecte entre si
todas las senales T3.

4. Tras encender los dos equipos, uno de los controladores entra automaticamente en el «grupo de parametros de comunicacion».

5. En el grupo de pardmetros de comunicacién del controlador, el programa genera automaticamente un nimero de equipo de
comunicacion sincrona digital. «Digital synchronization» puede tomar cualquier valor [1~8]. Los usuarios también pueden cambiar este
valor.

6. En el grupo de parametros de comunicacion, ajuste el parametro "EnNetwok " en "Expand" y, a continuacién, mantenga pulsados () y
(> al mismo tiempo para confirmar.

7. Una vez anadido correctamente el controlador seguidor, el valor del parametro "EnNetwok" cambia automaticamente a "Online", lo que
indica que la conexién en red se ha realizado correctamente.

8. Mantenga pulsados A y d para entrar en la pantalla de ajuste de parametros; pulsando brevemente < o B> pase al grupo de
parametros de comunicacion, consulte y anote la direccion de sincronizacion digital de cada controlador.

9. En el grupo de parametros de comunicacion del controlador seguidor, ajuste el valor del parametro "FrgncSyn" en el nimero de direccion
"DigSynAd" del controlador seguido. Una vez completados estos ajustes, un controlador puede seguir a otro y emitir a la misma frecuencia.
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5.2 ;Como encender/apagar el controlador B mediante un sensor conectado al controlador A?

o0 =YY=
® ® ®

@O @O
@ _® @ _®
clu"® ouu”®

® ®

Output Power Cable of Controller m
Q

Output Power Cable of Controller Q =)

Este apartado describe la conexion en red de dos controladores SDVC42-S / SDVC42-SD para que la salida principal del controlador
controlado se active y se detenga mediante la sefial del puerto C de otro controlador principal, de modo que, aunque el sensor no esté
conectado directamente al controlador controlado, este pueda accionarse a través de la sefal de la red. Las fuentes de sefal del
controlador se amplian considerablemente.

1. Conecte correctamente al controlador el cable de alimentacion y el cable de salida.

2. Abra la tapa del compartimento de conexiones del equipo, conecte entre si todas las sefales T1 de los controladores y conecte entre si
todas las senales T3.

3. Tras encender los dos equipos, uno de los controladores entra automaticamente en el «grupo de pardmetros de comunicacién».

4. En el grupo de parametros de comunicacién del controlador, el programa genera automaticamente un nimero de equipo de
comunicacion sincrona digital; «digital synchronization» puede tomar cualquier valor [1~8]. Los usuarios también pueden cambiar este
valor.

5. Mantenga pulsados A y d para entrar en la pantalla de ajuste de parametros; pulsando brevemente < o P> pase al grupo de
parametros de comunicacion, consulte y anote la direccion de sincronizacion digital de cada controlador.

6. En el controlador controlado, pase al grupo de parametros de la salida principal con el método anterior y ajuste los parametros como
sigue: "MainSor1" en "Bus", "MainSor2" en "Bus", "MainLogc" en "And", "MainDire" en "Const"; "MainUpDy" y "MainDnDy" en el tiempo
necesario (valor predeterminado 0.2 segundos); "MainMode" en "Delay".

7. En el controlador controlado, pase al grupo de parametros de comunicacion con el método anterior y ajuste los pardmetros como sigue:
"BSigMID1" en "X" (X es el niimero de bit de sincronizacion digital del controlador cuya sefial se va a utilizar), "BSigM_B1" en "4" (sefal del
puerto C de entrada de material) y "BSigM_B2" en "0" (0 indica sefial no valida). Una vez completados estos ajustes, la salida de un
controlador queda controlada por la sefial del puerto C de otro controlador.
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5.3 ;Como encender/apagar dos controladores simultaneamente?

Master Slave
Controller Controller

Output Power Cable of Slave Controller

Output Power Cable of Master Controller

Este apartado describe cémo un controlador de vibrador lineal (SDVC311) y un controlador de bol (SDVC42-S / SDVC42-SD) se activan y se
detienen de forma sincronizada. Los controladores de series distintas también pueden realizar la funciéon de marcha y parada sincronizadas.

1. Conecte correctamente al controlador el cable de alimentacion y el cable de salida.

2. Abra la tapa del compartimento de conexiones del equipo, conecte D1 del SDVC42-S / SDVC42-SD a C2 del SDVC311 y conecte D3 del
SDVC42-S / SDVC42-SD a C1 del SDVC311.

3. Tras encender los dos equipos, mantenga pulsados A y d para entrar en la pantalla de ajuste de parametros y, pulsando brevemente 4
o P, pase al grupo de parametros de las salidas de control.

4. En el grupo de pardmetros de las salidas de control, ajuste los pardmetros como sigue: "PotDLogc" en "Or", "PotDSor1" en "Main",
"PotDType" en "Ou_PNP"; los demas valores predeterminados no se modifican. Con estos ajustes, un controlador de vibrador lineal
(SDVC311) y un controlador de alimentador vibratorio (SDVC42-S / SDVC42-SD) mantienen la marcha y la parada sincronizadas.
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Capitulo VI Preguntas frecuentes

6.1 No hay indicacion en pantalla al encender
Solucion:
@ Compruebe sila toma de corriente tiene tension.

@ Compruebe si la clavija de alimentacion esta bien conectada a la toma.

6.2 Sin vibracién ni ruido, pantalla del controlador normal

Solucién:

@ Compruebe si el cable de salida de potencia esta correctamente conectado al controlador y al alimentador vibratorio.
@ Compruebe silos valores ajustados de tension de salida y frecuencia de salida del controlador son adecuados.

@ Compruebe si el controlador esta detenido por alguna senal de control.

@ Compruebe si el controlador esta detenido por algln ajuste légico de desactivacion de parametros.

6.3 La seial de control no funciona

Solucién:

@ Compruebe sila sefial de control esta conectada de forma fiable.

@ Compruebe si el conductor de masa de la sefal de control esta conectado al puerto GND del controlador.

@ Compruebe si la l6gica de la senal de control esta ajustada correctamente.

6.4 Sin vibracidn, ruido normal, pantalla del controlador normal

Solucion:

8 Ajuste los parametros segln este manual de usuario.

6.5 Seguimiento inestable de la frecuencia de resonancia
Solucién:

@ Aumente moderadamente el valor de la integral de frecuencia, teniendo en cuenta que un valor excesivo puede provocar oscilaciones
de la frecuencia de salida.

6.6 Correccion lenta de la velocidad en el control de velocidad de alimentacion constante
Solucién:

8 Ajuste moderadamente el valor de la integral de amplitud, teniendo en cuenta que, si es demasiado grande, aumentara la amplitud de
oscilacion de la tension de salida.

6.7 Como restablecer rapidamente el controlador a los valores de fabrica

Debido a las amplias funciones de este controlador, el usuario puede ajustar un gran nimero de pardmetros de control. Para usuarios
principiantes, es posible que no pueda recuperarse el estado de funcionamiento normal del controlador tras varias modificaciones de los
ajustes. Utilice esta funcion para restaurar rapidamente un estado de parametros desordenado a los valores de fabrica.

Solucién:
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® Mantenga pulsados A y 4 para entrar en la pantalla de ajuste de parametros; pulse brevemente € o P> para cambiar al grupo de

parametros de guardado.

@ Pase alos pardmetros de restauracion y seleccione los parametros del grupo de trabajo. Mantenga pulsados () y (&
simultdneamente durante mas de dos segundos para pasar a la pantalla de espera. En ese momento, todos los parametros del grupo de
trabajo se restauran a los valores de fabrica (los ajustes de User 1, User 2 y User 3 no cambian). Si el usuario ha guardado previamente
parametros en "User 1", "User 2" o "User 3", también puede restaurar esos ajustes de usuario.
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Capitulo VII Anexo

7.1 Dimensiones

53.6
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37 R2.5
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174
190
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Dimensions (unit: mm)

Dimensions range| tolerance
0~3 +0.05
3~10 +0.1
10~30 +0.15

30~80 +0.2
80~180 +0.3
>180 +0.5

Esta tabla de tolerancias es aplicable a todos los productos de esta serie.

7.2 Especificaciones técnicas

Dimensiones (unidad: mm) Elemento in. Tipico aX. Unidad

Tensién de entrada 85 220 250 Vv CARMS
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Dimensiones (unidad: mm) Elemento in. Tipico
S:0 S: 220
Rango de tension de salida ajustable — Y CA RMS
SD: 0.0 SD: 50.0
s . L. S:1
Precision de ajuste de la tension \Y
SD: 0.1
Precision de regulacion de la tension 0 = 10 % AVout/ A Vin
. . . S: 150
Rango de corriente de salida ajustable 0 —_ mA
SD: 600
. . S: 33
Potencia de salida 0 — VA
SD: 30
Frecuencia de salida 40.0 —_ 999.9 Hz
Precision de ajuste de la frecuencia 0.1 Hz
Forma de onda de salida Senoidal
Tiempo de arranque suave 0 —_— 40.0 s Valor predeterminado: 0.5
Rango del tiempo de retardo de activacion/desactivacion 0.0 —— 99.9 s Valor predeterminado: 0.2
Precision del tiempo de retardo de activacion/ a4l .
desactivacion ’
Temperatura de disparo de la proteccién contra
P P P 60 65 65 °C
sobretemperatura
Comunicacién de sincronizacion CUHBus-DS®
Comunicacién digital ModBUS485/sincronizacién digital
S: 350
Corriente de salida de control de CC 0 —_ mA
SD: 400
Tensioén de salida de control de CC 22 24 26 \Y
tension de control remoto de
1~5/0~5/0~10 \ .
velocidad
Sefial de control analégica
corriente de control remoto
4~20 mA K
de velocidad
Sefal de control digital 24 Vv Sefial de conmutacion
Método de ajuste 7 Boton
Consumo en reposo = = 5 W
Método de visualizacion 128%128 Pantalla matricial
Grado de proteccion 1P20
Temperatura ambiente 0 25 40 °C
Humedad ambiente 10 60 85 % . .,
Sin condensacion
. . S: 65
Temperatura ambiente de almacenamiento -20 25 <D: 85 °C

7.3 Normas de referencia

Parametros absolutos: superar la norma danara el controlador; respétela estrictamente.

Dimensiones (unidad:

) Norma GB Norma IEC Grado Requisito de lanorma  Unidad
mm
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Parametros absolutos: superar la norma daiiara el controlador; respétela estrictamente.

Descarga por

4 +8 kV
Descarga electrostdtica ~ GB/T 17626.2-2006 IEC 61000-4-2:2001 EEMEREE
4 +15 kv Descarga en el aire
Ensayo de transitorios
Lo L. GB/T 17626.4-2008 IEC 61000-4-4:2004 4 +4 kV
eléctricos rapidos
Inmunidad a ondas en
lalinea de alimentacién =~ GB/T 17626.17-2005 IEC 61000-4-17:2002 4 15% Clase A
de CC
Warning

In a residential environment, this product may cause radio interference in which case supplementary
mitigation measures may be required.

7.4 Lista de parametros

7.4.1 Grupo de parametros de la pantalla

Valor
predeterminado

Funcion Parametro Parametro Rango de valores/elementos enumerados

P1.01 Elemento supervisado 1 01.Monitl Grupo de parametros 2~grupo de parametros 10 P2.01
P1.02 Elemento supervisado 2 02.Mo nit 2 Grupo de parametros 2~grupo de parametros 10 P10.05
P1.03 Elemento supervisado 3 03.Mo nit 3 Grupo de parametros 2~grupo de parametros 10 P2.02
P1.04 Elemento supervisado 4 04.Mo nit 4 Grupo de parametros 2~grupo de parametros 10 P2.03
P1.05 Elemento supervisado 5 05.Mo nit 5 Grupo de parametros 2~grupo de pardmetros 10

P1.06 Elemento supervisado 6 06.Mo nit 6 Grupo de parametros 2~grupo de parametros 10

P1.07 Elemento supervisado 7 07.Mo nit 7 Grupo de parametros 2~grupo de parametros 10

P1.08 Elemento supervisado 8 08.Mo nit 8 Grupo de parametros 2~grupo de parametros 10

P1.09 Elemento supervisado 9 09.Mo nit 9 Grupo de parametros 2~grupo de parametros 10

P1.10 Elemento supervisado 10 10.Mo nit 10 Grupo de parametros 2~grupo de parametros 10

P1.11 Elemento supervisado 11 11.Mo nit 11 Grupo de parametros 2~grupo de parametros 10

P1.12 Elemento supervisado 12 12.Mo nit 12 Grupo de parametros 2~grupo de parametros 10

P1.13 Elemento supervisado 13 13.Mo nit 13 Grupo de pardmetros 2~grupo de parametros 10

P1.14 Elemento supervisado 14 14.Mo nit 14 Grupo de parametros 2~grupo de parametros 10

P1.15 Elemento supervisado 15 15.Mo nit 15 Grupo de parametros 2~grupo de parametros 10

P1.16 Elemento supervisado 16 16.Mo nit 16 Grupo de parametros 2~grupo de parametros 10

7.4.2 Grupo de parametros comunes

Valor
predeterminado

Funcién Parametro Parametro Rango de valores/elementos enumerados

Velocidad de alimentacion ajustada S: 200
P2.01 K 01.UserSped 0~3200
por el usuario SD: 50
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Funcién Parametro

Parametro

Serie SDVC42 - SDVC42-S / SDVC42-SD

Rango de valores/elementos enumerados

Valor
predeterminado

P2.02 Tensién ajustada por el usuario
P2.03 Frecuencia ajustada por el usuario
P2.04 Tiempo de arranque suave
P2.05 Tiempo de parada suave

P2.06 Tension de salida maxima
P2.07 Corriente de salida maxima
P2.08 Frecuencia de salida maxima
P2.09 Frecuencia de salida minima
P2.10 Deteccion de la carga

P2.11 Alarma por falta de material
P2.12 Alarma de parada

P2.13 Brillo de la retroiluminacion

Tiempo de apagado de la

P2.14 L
retroiluminacion

P2.15 Idioma

7.4.3 Grupo de parametros de la salida principal

Funcién Parametro

02.UsrVoltg

03.UsrFrgnc
04.SoftStar

05.SoftStop

06.MaxVoltg

07.MaxCurre

08.MaxFre
09.MiniFre
10.Measure
11.LowAlrm
12.AlrmShut

13.Brightne

14.0ff_time

Idioma

Parametro

S:0~220V
SD: 0.0~50.0 V

40.0~999.9 Hz
0.0~40.0 s
0.0~40.0 s

S:0~220V
SD: 0.0~50.0 V

S: 0~150 mA
SD: 0~600 mA

40.0~999.9 Hz

40.0~999.9 Hz

None, Valid

0~3000

None, Sound1, Sound2, Sound3

20~100

1~30 Mi , 31 (siempre encendida)

Englis, Chines, German

Rango de valores/elementos enumerados

S: 150
SD: 20.0

50.0
0.5
0.5

S: 220
SD: 50.0

S: 150
SD: 600

999.9
40.0

None

None

100

Englis

Valor
predeterminado

Légica del puerto de la salida

P3.01 o

principal

Fuente de entrada logica 1 del
P3.02 K L

puerto de la salida principal

Fuente de entrada logica 2 del
P3.03 . .

puerto de la salida principal

Retardo de subida de la salida
P3.04 .

principal

Retardo de bajada de la salida
P3.05 .

principal

Direccion légica de la salida
P3.06 L

principal
P3.07 Modo de la salida principal
P3.08 Estado al encender
P3.09 Fuente del control remoto
P3.10 Coeficiente del control remoto

BINDER - Magnetism & Engineering

01.MainLogc

02.MainSor1

03.MainSor2

04.MainUpDy

05.MainDnDy

06.MainDire

07.MainMode
08.PowOnSta
09.CtrlSour

10.CtrlCoef

And, Or, Xor, RS

Véase el anexo 7.4.11

Véase el anexo 7.4.11

0.0~99.9 s

0.0~99.9s

Const, Inv, On, Off

Delay, Hold
On, Off, Keep
Panel, 20mA, 1-5V, 0-5V, 0-10V, DigSym

0.5~2.0

61

In_PtC

In_PtE

0.2

0.2

Const

Delay

Panel

1.0
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7.4.4 Grupo de parametros de velocidad estable

Valor
predeterminado

Funcion Parametro Parametro Rango de valores/elementos enumerados

Frecuencia central de la frecuencia
P4.01 L. 01. AutFCent 40.0~999.9 Hz 100.0
automatica

Rango de ajuste automatico de la
P4.02 . 02. AutFRang 0.0~180.0 Hz 30.0
frecuencia

Integral del ajuste automatico de la
P4.03 Rk 03. AutFIntg 0~2000 20
frecuencia

Integral del ajuste automatico de la
P4.04 . 04. AutAlintg 0~9999 300
amplitud

Proporcion del ajuste automatico
P4.05 ) 05. AutAProp 0~9999 500
de la amplitud

P4.06 Fase automatica 06. AutoPhas -180~180° 0
Tensién maxima de la busqueda S:20~220V S: 100
P4.07 L. R 07. AutSrhvM
automatica de frecuencia SD: 0.0~30.0 V SD: 20.0

Amplitud maxima de la bausqueda
P4.08 L. ) 08. AutSrhAM 0~3200 200
automatica de frecuencia

BUsqueda automatica de

P4.09 . 09. AutSpedM 0~4000 3200
frecuencia

P4.10 Fase ajustada por el usuario 10. UserPhas -180~180 ° 0

P4.11 Modo de tension 11. VoltgMod Manuel, Auto Auto

P4.12 Modo de frecuencia 12. FrgncMod Manuel, Auto, SynV, SynE Auto

P4.13 Fuente de sincronizacion 13. SynSourc None, PhaseV, PhaseE None

P4.14 Tipo de sensor de aceleracion 14. AcSnsrTp 20-1, 20-2, 20-3, 20-4, 203, 204, 205, 206 205
Velocidad de busqueda de

P4.15 . 15. SrhSpeed 0~5 3
frecuencia

7.4.5 Grupo de parametros de entrada de senal

Valor
predeterminado

Funcién Parametro Parametro Rango de valores/elementos enumerados

P5.01 Tipo de sensor de conmutacion 01.PortType Auto, NPN, PNP, Ato1 (reconocimiento automatico una vez) Auto
P5.02 Direccion logica del puerto C 02.PortCDir Const, Inv Const
P5.03 Retardo de subida del puerto C 03.PtCUpDIly 0.0~99.9s 0.2
P5.04 Retardo de bajada del puerto C 04.PtCDNnDly 0.0~99.9s 0.2
P5.05 Direccion logica del puerto E 05.PortEDir Const, Inv Const
P5.06 Retardo de subida del puerto E 06.PtEUpDIly 0.0~99.9s 0.2
P5.07 Retardo de bajada del puerto E 07.PtEDNDIy 0.0~99.9s 0.2
P5.08 Direccion légica de la velocidad A 08.SpedADir Const, Inv Const
P5.09 Retardo de subida de la velocidad A 09.SpdAUpDy 0.0~99.9s 0.2
P5.10 Retardo de bajada de la velocidad A 10.SpdADNnDy 0.0~99.9s 0.2
P5.11 Direccion légica de la velocidad B 11 SpedBDir. Const, Inv Const
P5.12 Retardo de subida de la velocidad B 1 2 SpdBUpDy. 0.0~99.9s 0.2
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Valor

Funcién Parametro Parametro Rango de valores/elementos enumerados )
predeterminado

P5.13 Retardo de bajada de la velocidad B 1 3 SpdBDnDy. 0.0~99.9s 0.2

7.4.6 Grupo de parametros de las salidas de control de CC

Valor
predeterminado

Funcién Parametro Parametro Rango de valores/elementos enumerados

P6.01 Relacién légica del puerto D 01.PotDLogc And, Or, Xor, RS Or
Fuente de entrada logica 1 del )
P6.02 02.PotDSor1 Véase el anexo 7.4.11 In_PtC
puerto D
Fuente de entrada logica 2 del )
P6.03 03.PotDSor2 Véase el anexo 7.4.11 In_PtE
puerto D
P6.04 Direccion légica del puerto D 04.PortDDir Const, Inv, On, Off Const
P6.05 Retardo de subida del puerto D 05.PtDUpDly 0.0~99.9s 0.2
P6.06 Retardo de bajada del puerto D 06.PtDDNDly 0.0~99.9s 0.2
P6.07 Tipo de salida del puerto D 07.PotDType Ou_PNP, Ou_ NPN, Ou_ P&P (Push Pull) Ou_P&P
P6.08 Modo de salida del puerto D 08.PotDMode Delay, Hold Delay

7.4.7 Grupo de parametros de conteo

Valor
predeterminado

Funcién Parametro Parametro Rango de valores/elementos enumerados

P7.01 Total de conteo 01.TotaCout 0~9999 10

Porcentaje de la velocidad de
P7.02 . . 02.PrentTrm 0~100 % 50
alimentacion final

P7.03 Anticipacion del final del conteo 03.CotAhead 0~9999 3

Tiempo de puesta a cero
P7.04 L. 04.CotRstTm 0.0~999.9 s 0.0
automatica del conteo

P7.05 Seleccion del puerto de conteo 05.CotPotSe None, Valid None
Prioridad de los puertos del L.

P7.06 . 06.RSPriori Same, Reset, Set, Revers Same
biestable RS

7.4.8 Grupo de parametros de comunicacion

Valor
predeterminado

Funcion Parametro Parametro Rango de valores/elementos enumerados

P8.01 Tipo de comunicacion del bus 485 01.485type ASCIl , RTU RTU

Velocidad de transmision de la
P8.02 L 02.BaudRate 0.3,1.2,2.4,9.6,19.2,57.6, 115.2 Kbps 115.2
comunicacion 485

Numero de identificacion del esclavo en la
P8.03 L 03.485SIvID 1~31 1
comunicacion 485

Activacion de la resistencia del puerto de .
P8.04 L 04.Enab485R None, Valid None
comunicacién 485

P8.05 Direccion local de sincronizacion digital 05.DigSynAd 1~8

Activacién de la resistencia del puerto de R
P8.06 L . L 06.EnabSynR None, Valid None
comunicacion de sincronizacion digital
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Funcion

P8.07

P8.08

P8.09

P8.10

P8.11

P8.12

P8.13

P8.14

P8.15

P8.16

P8.17

P8.18

P8.19

P8.20

P8.21

P8.22

P8.23

P8.24

P8.25

P8.26

P8.27

P8.28

P8.29

P8.30

P8.31

P8.32

Parametro

Direccion en el bus de la sefial de la fuente
de entrada logica 1 del puerto de la salida
principal

Direccion en el bus de la sefial de la fuente
de entrada logica 2 del puerto de la salida
principal

Direccion en el bus de la sefial de la fuente
de entrada logica 1 del puerto D

Direccion en el bus de la sefial de la fuente
de entrada légica 2 del puerto D

Direccion de bit en el bus de la sefal de la
fuente de entrada légica 1 del puerto de la
salida principal

Direccion de bit en el bus de la sefial de la
fuente de entrada légica 2 del puerto de la
salida principal

Direccion de bit en el bus de la sefal de la
fuente de entrada légica 1 del puerto D

Direccion de bit en el bus de la sefial de la
fuente de entrada légica 2 del puerto D

Sefal de la direccion de bit 1 del bus local
Senal de la direccién de bit 2 del bus local
Sefial de la direccion de bit 3 del bus local
Sefal de la direccion de bit 4 del bus local
Sefal de la direccién de bit 5 del bus local
Sefal de la direccion de bit 6 del bus local
Sefal de la direccion de bit 7 del bus local
Senal de la direccion de bit 8 del bus local
Sefial de la direccion de bit 9 del bus local
Sefal de la direccion de bit 10 del bus local
Sefal de la direccion de bit 11 del bus local
Sefal de la direccion de bit 12 del bus local
Sefal de la direccion de bit 13 del bus local
Senal de la direccion de bit 14 del bus local
Senal de la direccion de bit 15 del bus local
Sefal de la direccion de bit 16 del bus local

Activacién de la funcién de incorporacion a
lared

Numero de la maquina que se elimina de la
red
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Parametro

07.BSigMID1

08.BSigMID2

09.BSgD_ID1

10.BSgD_ID2

11.BSigM_B1

12.BSigM_B2

13.BSigD_B1

14.BSigh_B2

15.LBSig_B1
16.LBSig_B2
17.LBSig_B3
18.LBSig_B4
19.LBSig_B5
20.LBSig_B6
21.LBSig_B7
22.LBSig_B8
23.LBSig_B9
24.1BSigB10
25.LBSigB11
26.LBSigB12
27.1BSigB13
28.LBSigB14
29.LBSigB15

30.LBSigB16

31.EnNetwok

32.DeltDevi

64

Rango de valores/elementos enumerados

1~8

1~8

1~16

1~16

1~16

1~16

Véase el anexo 7.4.11

Véase el anexo 7.4.11

Véase el anexo 7.4.11

Véase el anexo 7.4.11

Véase el anexo 7.4.11

Véase el anexo 7.4.11

Véase el anexo 7.4.11

Véase el anexo 7.4.11

Véase el anexo 7.4.11

Véase el anexo 7.4.11

Véase el anexo 7.4.11

Véase el anexo 7.4.11

Véase el anexo 7.4.11

Véase el anexo 7.4.11

Véase el anexo 7.4.11

Véase el anexo 7.4.11

Online, Offlin, Expand, Replace

Serie SDVC42 - SDVC42-S / SDVC42-SD

Valor
predeterminado

SpeedA
SpeedB
In_PtC
In_PtE
FCntSi
DCntSi
Ctr_O
Advertencia
Main
-SpeedA
-SpeedB
-In_PtC
-In_PtE

-FCtSi
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Valor
predeterminado

Funcion Parametro Parametro

Rango de valores/elementos enumerados

Numero de sincronizacién de frecuencia
P8.33 local 33.FrgncSyn 1~8

NUmero de sincronizacion local de la
P8.34 .. K 34.RemotSyn 1~8
regulacién de velocidad por control remoto

P8.35 Datos del control remoto 35.RemotDat ManVol, RemVol, ManSpd, RemSpd ManVol

7.4.9 Grupo de parametros de guardado

Valor
predeterminado

Funcion Parametro Parametro

Rango de valores/elementos enumerados

Leer todos los parametros del

P9.01 K 01.ReadALLF None, UsrD1, UsrD2, UsrD3 None
grupo de usuario
Guardar todos los parametros

P9.02 K 02.SaveALLT None, Work, UsrD1, UsrD2, UsrD3 None
en el grupo de usuario
Numero de identificacion del X 3

P9.03 esclavo 03.RestorAL None, RWork (grupo de trabajo predeterminado) None

Utilizar la copia de seguridad
P9.04 de los datos locales en el bus 04.RDatFrBs 1~8

para restaurar los datos locales
P9.05 Contrasefa de usuario 05.PassWord 0~9999 0

P9.06 Contrasefa establecida 06.SetWord 0~9999 0

7.4.10 Grupo de parametros de supervision

Rango de valores/elementos

Funcién Parametro Parametro
enumerados

S:0~220V

P10.01 Tension de salida 01.Voltage
SD: 0.0~50.0 V

P10.02 Frecuencia de salida 02.Frequenc 40.0~999.9 Hz

P10.03 Velocidad de alimentacion medida actual 03.SpeedNow 0~4000
P10.04 Tension de salida actual 04.VoltgOut 5:0.0~250.0V
SD: 0.0~60.0 V
P10.05 Valor eficaz de la corriente 05.EffectCu 0~999 mA
P10.06 Corriente maxima 06.CurrentM 0~999 mA
P10.07 Potencia activa 07.PowActiv 0.0~999.9 W
P10.08 Potencia reactiva 08.PowReact 0.0~999.9 Var
P10.09 Temperatura 09.Temperat -20.0~85.0 °C
P10.10 Valor de capacidad 10.Capacitance 0.0~9.999 uF
P10.11 Valor de resistencia 11.Resistan 0.0~999.9Q
P10.12 Frecuencia de sincronizacion externa 12.SynchrFr 40.0~999.9 Hz
P10.13 Numero de conteo actual 13.CoutNumb 0~9999
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Funcién Parsmetro Parsmetro Rango de valores/elementos Valor
enumerados predeterminad
P10.14 Distorsion arménica total de la tensién de salida ~ 14.VolTHD 0.0~100.0 %
P10.15 Dis.torsién armonica total de la corriente de 15.CUrTHD 0.0~100.0 %
salida
P10.16 Estado de la seial de entrada del puerto C 16.Sig-PotC 0~1
P10.17 Estado de la sefal de entrada del puerto E 17.Sig-PotE 0~1
P10.18 Estado de la salida del puerto D 18.Sig-PotD 0~1
P10.19 Estado de la seial de entrada del puerto G 19.Sig-PotG 0~1
P10.20 Estado de la sefal de entrada del puerto N 20.Sig-PotN 0~1
P10.21 Estado de la salida principal 21.Sig-Main 0~1
P10.22 Tensién de entrada del puerto C 22 Nol-PotC 0.0~26.0V
P10.23 Tensién de entrada del puerto E 23.Vol-PotE 0.0~26.0V
P10.24 Tension de salida del puerto D 24 Nol-PotD 0.0~26.0V
P10.25 Tensién de entrada del puerto G 25.\Vol-PotG 0.0~26.0V
P10.26 Tensién de entrada del puerto N 26 .Vol-PotN 0.0~26.0V
P10.27 Tensién de entrada del control remoto 27 NVol-Remo 0.0~10.0V
P10.28 Tension de alimentacion de 24V 28.Vol-24V 0.0~26.0V
P10.29 Tensién de alimentacién de 5V 29.Vol-5V 0.0~6.0V
P10.30 Tensién del bus de CC 30.Vol-Bus 0.0~28.0V
P10.31 Tensién de salida media 31.0UT-avg 5:0~220V
SD: 0.0~86.0V
P10.32 Valor eficaz de la tension de entrada 32.Vol-Inpt 0.0~280.0V
P10.33 Fase automatica residual 33.PhaseRem -180~180 °
P10.34 Sobrecarga del sensor automatico 34.0verload 0~1
P10.35 Aceleraciéon 35.Accelera 0~64g
P10.36 NUmero de equipos 36.DevictNum 1~8 unidades
P10.37 Numero de equipos en linea 37.0nlinNum 1~8 unidades
P10.38 Alarma por falta de material 38.LowAlarm 0~3000
P10.39 Horas de funcionamiento 39 WorkHour 0~9999 (unidades: 8h)

Rango de valores/elementos

Funcién Parametro Parametro
enumerados

P10.40 Amplitud X 40.Amp-X 0~9999 um
P10.41 Amplitud Y 41.Amp-Y 0~9999 um
P10.42 Amplitud Z 42.Amp-Z 0~9999 um
P10.43 Amplitud total 43.Amp-Sum 0~9999 um
P10.44 Numero de version del firmware principal 44 Nr-Main 0~9999
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Funcion Parametro Parametro

Serie SDVC42 - SDVC42-S / SDVC42-SD

Rango de valores/elementos Valor

predeterminad

P10.45 Numero de versién del firmware secundario 45.Vr-Slave

7.4.11 Lista adjunta

La lista de definicion de las fuentes de sefial es la siguiente:

Numero de serie Significado
0 0
1 1
2 Puerto de velocidad A
3 Puerto de velocidad B
4 Puerto de entrada C
5 Puerto de entrada E
6 Sefal de conteo completo
7 Sefal de deceleracion de conteo
8 Sefial del bus
9 Salida de control
10 Advertencia
11 Salida principal
12 Puerto de velocidad A invertido
13 Puerto de velocidad B invertido
14 Puerto de entrada C invertido
15 Puerto de entrada E invertido
16 Sefal de conteo completo invertida
17 Senal de deceleracién de conteo invertida
18 Sefial del bus invertida
19 Salida de control invertida
20 Advertencia invertida
21 Salida principal invertida

La tabla de correspondencia de los estados de la red de equipos es la siguiente:

Parametro

SpeedA
SpeedB
In_PtC
In_PtE
FCntSi
DCntSi
Bus_S
Ctr_O
Advertencia
Main
-SpedA
-SpedB
-I_PtC
-I_PtE
-FCtSi
-DCtSi
-Bus_S
-Ctr_O
-Warn

-Main

Tabla de correspondencia de los estados de la red de equipos

Parametro Estado de la red de equipos

A Todos los equipos de la red estan en linea

B Al menos un equipo de la red esta fuera de linea
C Este equipo no pertenece a esta red

D Eliminando equipo

E Ampliando para incorporar equipos

F Control de red en competencia
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Tabla de correspondencia de los estados de la red de equipos

R Sustituyendo el equipo incorporado

S Este equipo esta desconectado de la red

BINDER - Magnetism & Engineering 68 binder-es.com



Controlador piezoeléctrico automatico de alta frecuencia Serie SDVC42 - SDVC42-S / SDVC42-SD

7.5 Esquemas de los circuitos de entrada y salida
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Serie SDVC42 - SDVC42-S / SDVC42-SD

5VOutput — A3 +5V
10KQ
10uF 100KQ A2 InPUt
2490
|F=— a1 ReND
Remote Speed Control Port A
C3 24V Output
C2 Input
Cl GND
Switch Sensor Port C
E3 24V Output
E2 Input
El GND
Switch Sensor Port E
24V
T D2 24V Output
D1  Output
D3 GND
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Serie SDVC42 - SDVC42-S / SDVC42-SD

< K F2 A+
: GND
120Q IlI_ F3
< F4 B-
485 Communication PortF
0V (NPN)
1| N1 GND
2.4KQ
< G  Count/Speed A
24V (PNP)
2.4KQ Ij]
<t N  Count/SpeedB
24vOutput — N4 24V Output

Count/Speed Preset Port N

Sync+ T1 - L‘ Tl Synct

GND T2 I — T2 GND
1200

Sync- T3 - T3  Sync-

BINDER - Magnetism & Engineering

Digital Sync Port T

binder-es.com



Controlador piezoeléctrico automatico de alta frecuencia Serie SDVC42 - SDVC42-S / SDVC42-SD

7.6 Codigos de error

El diagnostico de averias de este controlador se divide en codigos de error y cddigos de advertencia, que se muestran sucesivamente.
Cadigo de error: Es necesario detener la maquina inmediatamente y esperar a que desaparezca la averia antes de anular la indicacion.

Cadigo de advertencia: No es necesario detener la maquina. Espere a que desaparezca el indicador de advertencia antes de anular la
indicacion.

Tabla de cédigos de error

Parametro Método de eliminacion

Cédigo de error

Compruebe si la linea de la salida principal esta en cortocircuito y vuelva a

Indicacién Significado Cortocircuito
cablearla
Er ror 02 OvrCurrt Sobrecorriente Reduzca la tensién de salida o aumente la frecuencia de salida
Coloque el controlador en una zona bien ventilada y con buena disipacion del
Er ror 03 OverHot Sobretemperatura
calor
. . Coloque el controlador en un lugar con una temperatura ambiente superior a
Er ror 04 UndrCool Temperatura demasiado baja 20°C
Er ror 05 CommeErr Error de comunicacion Contacte con el servicio técnico de la empresa
Er ror 06 TSnerErr Error del sensor de temperatura Contacte con el servicio técnico de la empresa
Error 07 OverVolt Sobretension La tension de red de entrada no puede superar 250V eficaces
Er ror 08 UndrVolt Subtension La tension de red de entrada no puede ser inferior a 85V eficaces
Er ror 09 LoadErr Desconexion de la carga Compruebe si la linea de salida esta correctamente conectada al bol vibratorio
Error 10 Send_Seed Error al enviar la semilla Contacte con el servicio técnico de la empresa
. Error al ejecutar el comando de L
Error 11 Send_Exit : Contacte con el servicio técnico de la empresa
salida del arranque
1. Si se produce una alarma, ponga el equipo fuera de linea y vuelva a ponerlo en
El bus CUHBuUs-DS® tiene 2 o mas linea.
Error 14 SynchEr0 . ., . s
maestros 2. Tras cortar la alimentacion del equipo recién afadido, conecte el cable CUHBus-
DS® al equipo de la red.
Compruebe si la linea de comunicacién CUHBuUs-DS® esta correctamente
Error 15 SynchErl Error del bus
conectada y forme correctamente la red
El equipo de sincronizacion no esta La red de comunicacién de sincronizacion, el equipo de sincronizacion de
Error 16 SynchEr2

en linea

7.7 Cédigos de advertencia

Tabla de cédigos de advertencia

Cédigo de
advertencia

Parametro

Significado

frecuencia o el equipo de sincronizacion del control remoto no estan en linea

Método de eliminacién

WarnO1 Saturate Saturacion de la salida Reduzca la tension de salida

W ar n02 decline deceleracion del conteo Estado de deceleracion del conteo

W ar n03 CND Fin del conteo Estado de fin del conteo

W ar n04 FrgncylLo Frecuencia de salida demasiado baja Aumente el valor del parametro de desviacion de frecuencia

W ar n05 FrgncyHi Frecuencia de salida demasiado alta Aumente el valor del parametro de desviacion de frecuencia

T % v a— Falta de material Reduzca el valor del parametro de alarma por falta de material o afiada
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Cédigo de

. Método de eliminacion
advertencia

Parametro

Significado

Sobrecorriente en la salida del puerto

W ar n07 PortDErr b Reduzca la carga controlada por el puerto de salida
Tensién/corriente de entrada del .. X
W ar n08 RemotLow A ) Aumente la tension o la corriente de entrada del control remoto
control remoto demasiado baja
L. X L. Cuando la légica de salida es un biestable RS, las sefales de la fuente principal
W ar n09 MRSErr Error légico RS de la salida principal . L i A
1y de la fuente principal 2 no pueden ser validas al mismo tiempo
No conecte una alimentacion externa de 24V al puerto de salida del
W ar n10 24VErr Error de 24V
controlador
W arnil1 5VErr Error de 5V No conecte una alimentacion externa de 5V al puerto de salida del controlador
L. i Cuando la légica del puerto D es un biestable RS, las sefiales de la fuente 1y de
W ar n12 CtrIRSErr Error logico RS de la salida de control L. ) 3
la fuente 2 del puerto D no pueden ser validas al mismo tiempo
W arni13 OverlLoad Sobrecarga del sensor de aceleracion Sustituya el sensor de aceleracion por uno con el rango adecuado
W ar n14 AcceleEr Averia del sensor de aceleracion El sensor esta dafiado; sustittyalo por uno nuevo
) Compruebe que la linea de comunicacion CUHBuUs-DS® esta correctamente
W ar n15 EEPErr Error al guardar los parametros
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Capitulo VIII Informacion sobre la garantia del producto

8.1 Periodo de garantia

El periodo de garantia que ofrece la empresa para este producto es de 3 afios a partir de la fecha de entrega del producto en
el lugar indicado por el comprador.

8.2 Cobertura de la garantia

(1) Si durante el periodo de garantia anterior se produce una averia imputable a nuestra empresa, repararemos el producto
de forma gratuita. No obstante, la garantia no cubre las siguientes situaciones:

a. Incumplimiento de las condiciones indicadas en el manual simplificado, el manual de usuario o los requisitos técnicos
acordados especificamente entre el comprador y la empresa, manejo inadecuado o averias causadas por un uso inadecuado.

b. Averias que no se deben a un defecto del producto, sino al disefio del equipo o del software del comprador.
c. Fallos de funcionamiento causados por modificaciones o reparaciones no realizadas por el personal de la empresa.

d. Averias que podrian haberse evitado por completo con un mantenimiento correcto o con la sustitucion de las piezas de
desgaste conforme a la guia de manejo simplificada o al manual de usuario.

e. Averias causadas, tras el envio del producto desde nuestra empresa, por factores como cambios imprevisibles en el nivel
de la ciencia y la tecnologia.

f. Averias debidas a catastrofes naturales, como incendios, terremotos o inundaciones, o a factores externos, como tensiones
andémalas; la empresa no es responsable de la garantia.

(2) El alcance de la garantia se limita a las situaciones estipuladas en (1). La empresa no asume ninguna responsabilidad por
las pérdidas indirectas (como dafios en los equipos, pérdida de oportunidades, lucro cesante, etc.) ni por otras pérdidas.

8.3 Idoneidad del producto

El controlador de nuestra empresa esta disefiado y fabricado para un uso general en el sector de la alimentacion vibratoria.
Por lo tanto, este controlador de nuestra empresa no debe utilizarse en las siguientes aplicaciones y no es adecuado para
ellas.

(1) Instalaciones con una repercusion grave en la vida y los bienes, como centrales nucleares, aeropuertos, ferrocarriles,
buques, dispositivos motorizados y equipos médicos.

(2) Servicios publicos, como electricidad, gas, suministro de agua, etc.

(3) Uso en exteriores en condiciones o entornos similares.
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Anexo - Registro de diferencias entre los manuales del SDVC42-S y
del SDVC42-SD

Los dos manuales originales se han comparado pagina por pagina (92 paginas cada uno). A continuacion se indican todos los

puntos en los que difieren su texto, sus tablas o sus figuras; el nimero de pagina se refiere a los manuales originales (con la
misma numeracion en ambos). Los propios nombres de modelo SDVC42-S / SDVC42-SD no se indican como diferencias. Los
fragmentos de texto se citan en inglés, tal como figuran en los manuales originales.

Pag. orig. Apartado SDVC42-S SDVC42-SD
1 3 Este manual es aplicable a los Texto (...High Frequency SDVC42-S (150mA) SDVC42-SD (600mA)
siguientes modelos de Piezo Controller)

controlador:

2 11 1.1 Comprobacién del contenido Figura La figura difiere entre los dos manuales; ambas versiones se
del embalaje reproducen en este apartado.

3 12 1.2 Placa de caracteristicas del Figura La figura difiere entre los dos manuales; ambas versiones se
fabricante reproducen en este apartado.

4 15 2.2 Teclado y puertos de E/S Figura La figura difiere entre los dos manuales; ambas versiones se

reproducen en este apartado.

5 17 2.4 Descripcién de los parametros Figura La figura difiere entre los dos manuales; ambas versiones se
de la pantalla principal reproducen en este apartado.
6 20 Paso tres: Figura La figura difiere entre los dos manuales; ambas versiones se

reproducen en este apartado.

7 20 Paso cuatro: Figura La figura difiere entre los dos manuales; ambas versiones se
reproducen en este apartado.

8 21 3.2 Manejo basico Figura La figura difiere entre los dos manuales; ambas versiones se
reproducen en este apartado.

9 21 Paso seis: Figura La figura difiere entre los dos manuales; ambas versiones se
reproducen en este apartado.

10 24 4.1.1 Tensién Figura La figura difiere entre los dos manuales; ambas versiones se
reproducen en este apartado.

11 24 4.1.1 Tension Texto (...The Voltage 0~220V, 0.0~50.0V,
range is)
12 24 4.1.1 Tensién Texto (...0~220V, the 150V 20.0V
default is)
13 24 4.1.1 Tension Texto (...the adjustment 1v. 0.1V.
accuracy is)
14 24 4.1.2 Frecuencia Figura La figura difiere entre los dos manuales; ambas versiones se

reproducen en este apartado.

15 25 4.1.3 Velocidad de alimentacion Texto (...0~3200, the 200 50
default is)

16 25 4.1.5 Tensién maxima/corriente Texto (...maximum 0 ~220V, 0.0 ~50.0V,
maxima voltage range is)

17 25 4.1.5 Tensién maxima/corriente Texto (...~220V, the 220V 50.0V
maxima default is)

18 25 4.1.5 Tensién maxima/corriente Texto (...the adjustment 1Vv. 0.1V.
maxima accuracy is)

19 25 4.1.5 Tensién maxima/corriente Texto (...maximum 0~150mA, 0~600mA,
maxima current range is)
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Pag. orig. Apartado SDVC42-S SDVC42-SD
20 25 4.1.5 Tension maxima/corriente Texto (...0~150mA, the 150mA 600mA
maxima default is)
21 29 4.3.7 Tension durante el proceso Texto (...frequency 20~220V, 0.0~30.0V,
de busqueda de frecuencia voltage range is)
22 29 4.3.7 Tension durante el proceso Texto (...20~220V, the 100V 20.0V
de busqueda de frecuencia default is)
23 29 4.3.7 Tension durante el proceso Texto (...the adjustment 1v. 0.1V.
de busqueda de frecuencia accuracy is)
24 64 4.10 Supervision del estado del Figura La figura difiere entre los dos manuales; ambas versiones se
controlador reproducen en este apartado.
25 65 4.11 Registro de errores Figura La figura difiere entre los dos manuales; ambas versiones se

reproducen en este apartado.

26 72 7.2 Especificaciones técnicas Celda de tabla 0 0.0

27 72 7.2 Especificaciones técnicas Celda de tabla 220 50.0

28 72 7.2 Especificaciones técnicas Celda de tabla 1 0.1

29 72 7.2 Especificaciones técnicas Celda de tabla 150 600

30 72 7.2 Especificaciones técnicas Celda de tabla 83 30

31 72 7.2 Especificaciones técnicas Celda de tabla 350 400

32 72 7.2 Especificaciones técnicas Celda de tabla 65 85

33 75 7.4.2 Grupo de parametros Celda de tabla 200 50
comunes

34 75 7.4.2 Grupo de parametros Celda de tabla 0~220V 0.0~50.0 V
comunes

35 75 7.4.2 Grupo de parametros Celda de tabla 150 20.0
comunes

36 75 7.4.2 Grupo de parametros Celda de tabla 0~220V 0.0~50.0 V
comunes

37 75 7.4.2 Grupo de parametros Celda de tabla 220 50.0
comunes

38 75 7.4.2 Grupo de parametros Celda de tabla 0~150 mA 0~600 mA
comunes

39 75 7.4.2 Grupo de parametros Celda de tabla 150 600
comunes

40 77 7.4.4 Grupo de parametros de Celda de tabla 20~220V 0.0~30.0V

velocidad estable

41 77 7.4.4 Grupo de parametros de Celda de tabla 100 20.0
velocidad estable

42 83 7.4.10 Grupo de parametros de Celda de tabla 0~220V 0.0~50.0 V
supervision

43 83 7.4.10 Grupo de parametros de Celda de tabla 0.0~250.0V 0.0~60.0 V
supervision

44 83 7.4.10 Grupo de parametros de Celda de tabla 0~220V 0.0~86.0V

supervision

45 2-92 Identificacion del documento Versién / fecha / n.° de SDVC42SSMSEN_3.01 - 2026-02 =~ SDVC42SDSMSEN_2.01 -
documento - IDP1000480 2025-09 - IDP1000448
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Controlador piezoeléctrico automatico de alta frecuencia

Serie SDVC42 - SDVC42-S / SDVC42-SD

Apartados con informacion especifica de cada modelo

Apartado

Este manual es aplicable a los siguientes modelos de controlador:

1.1 Comprobacion del contenido del embalaje

1.2 Placa de caracteristicas del fabricante

2.2 Teclado y puertos de E/S

2.4 Descripcién de los parametros de la pantalla principal
Paso tres:

Paso cuatro:

3.2 Manejo basico

Paso seis:

4.1.1 Tension

4.1.2 Frecuencia

4.1.3 Velocidad de alimentacién

4.1.5 Tensién maxima/corriente maxima

4.3.7 Tension durante el proceso de basqueda de frecuencia
4.10 Supervision del estado del controlador

4.11 Registro de errores

7.2 Especificaciones técnicas

7.4.2 Grupo de parametros comunes

7.4.4 Grupo de parametros de velocidad estable

7.4.10 Grupo de parametros de supervision

Notas para la revision técnica

Las figuras del cable de alimentacion de entrada (1.1 Comprobacién del contenido del embalaje) y de la conexién a la red (3.1

Cableado de alimentacién, pasos tres y cuatro) son distintas en los dos manuales originales: la clavija y la toma dibujadas no
son del mismo tipo. Se reproducen ambos dibujos tal como aparecen en cada manual; esta diferencia no se ha resuelto en

este documento.
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Controlador piezoeléctrico automatico de alta frecuencia

Serie SDVC42 - SDVC42-S / SDVC42-SD

CUH® Science & Technology - Compromisos del fabricante

TIPOS DE SERVICIO PRINCIPALES COMPROMISOS

- Servicio de informacién: Actualizaciones en tiempo real sobre la
demanda del mercado para los clientes.

- Servicio técnico: Asesoramiento teorico y soluciones
personalizadas para la alimentacién vibratoria.

- Apoyo comercial: Ayuda a los clientes a desarrollar mercados de
forma eficiente y a mejorar su competitividad.

- Atencion al cliente: Devoluciones y cambios de productos sin
condiciones en un plazo de 30 dias.

- Servicios de garantia: Asistencia en tiempo real 24/7 y asistencia
técnica in situ.

Teléfono de atencion al cliente: (+86) 025-84730416

= (€ RoHS A 10 IS0 IS0

- Compromiso de calidad: Si un controlador adquirido en el tltimo
ano presenta un problema de calidad imputable a nosotros, CUH
ofrece la reparacion gratuita y una unidad adicional del mismo
modelo.

- Compromiso de servicio: «Soporte técnico 1-1-2 disponible en
los paises con distribuidores globales» — Nos desplazamos in situ
en 1 semana, resolvemos el problema en 1 dia e impartimos 2
horas de formacion in situ.

- Compromiso posventa: Garantia de por vida para todos los
productos.

- Compromiso de rendimiento: Las especificaciones de
rendimiento no se exageran en modo alguno.

- Compromiso de cooperacion: Suministro estable de producto
garantizado durante un maximo de 10 afnos.

BINDER Magnetism & Engineering - Compromisos del distribuidor

TIPOS DE SERVICIO PRINCIPALES COMPROMISOS

- Informacién de producto: Acceso a documentacion técnica
actualizada, fichas de producto y novedades de la gama CUH en
espanol, francés, inglés y portugués.

- Asesoramiento técnico: Orientacion en la seleccion del
controlador méas adecuado para cada aplicacion de alimentacion
vibratoria.

- Apoyo comercial: Asistencia en la integracion de los productos
CUH en proyectos y lineas de produccion.

- Servicio posventa: Gestién rapida y directa de devoluciones,
sustituciones y reclamaciones de garantia.

- Asistencia de campo: Asistencia técnica para la puesta en
marcha, la resolucion de problemas y las incidencias de
instalacion.

BINDER - Magnetism & Engineering 78

- Calidad certificada: Todos los productos del catalogo cuentan
con certificacién CE y cumplen las directivas europeas aplicables.
- Documentacion en espanol, francés, inglés y portugués:
Manuales completos, adaptados a la normativa europea y listos
para el expediente técnico.
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Binder Magnetism & Engineering, S.L.
C/ dels Flequers, 11 - 43304 Reus (Tarragona)
Tel: +34 977 20 69 37
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