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1 Notas Importantes

Instrucdes de
segurancae de
adverténcia

L]

Uso apropriado

Sigasempre as instrucdes de seguranca e de adverténcia contidas neste manual!

Acidente eléctrico
Possiveis consequéncias: morte ou danos graves.

Acidente mecanico
Possiveis consequéncias: morte ou danos graves.

Situagdes perigosas
Possiveis consequéncias: danos ligeiros ou pequenos.

Situacfes de avaria
Possiveis consequéncias: avaria da unidade e dos
equipamentos associados.

Notas de utilizacéo e informacgdes Uteis.

CRON-E: B

Para se obter um funcionamento sem falhas e para manter o direito a reclamacéo da
garantia devem-se cumprir as instrugdes indicadas neste manual. Leia atentamente
estas instru¢cdes antes de colocar a unidade em funcionamento!

O manual de instru¢gdes contém informagdo importante sobre os servigos de
manutengao; por isso, devera ser guardado na proximidade da unidade.

Os conversores de frequéncia MOVIDRIVE® MD_60A sdo apropriados para a
utilizacdo em sistemas industriais e comerciais para a operacdo de motores
assincronos CA ou de motores sincronos CA de campo permanente. Estes motores
devem ser adequados para funcionarem com conversores de frequéncia. Nenhum
outro tipo de carga deve ser ligado a unidade.

Os conversores de frequéncia MOVIDRIVE® MD_60A devem ser instalados em qua-
dros eléctricos. Todas as instru¢des referentes a informacédo técnica e as condi¢des
admissiveis de funcionamento da unidade devem ser rigorosamente cumpridas.

N&o coloque a unidade em funcionamento (coloque-a em funcionamento da forma
explicitada) até ter garantido que o equipamento esta em conformidade com a Directiva
EMC 89/336/EEC e que o produto final estd em conformidade com a Directiva Maquina
89/392/EEC (com referéncia a norma EN 60204).
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Ambiente de Séo proibidos os seguintes usos excepto se tiverem sido tomadas as medidas
utilizacao apropriadas para os tornar possiveis:

» Uso em é&reas sujeitas a explosfes

* Uso em éareas expostas a derrames de Oleo, acidos, gases, vapores, poeiras,
radiacdes, etc.

« Uso em aplicacdes ndo estacionarias em que estejam sujeitas a vibracbes
mecanicas e a cargas repentinas que ultrapassem as exigéncias da norma
EN 50178

Funcdes de segu-

ranca
Os conversores de frequéncia MOVIDRIVE® MD_60A ndo devem ser usados em
fungBes de seguranca sem um sistema de alto nivel de prevencao de seguranca.
Para garantir a segurancga de pessoas e de sistemas, um sistema de alto nivel de pre-
vengdo de seguranca devera estar em funcionamento .
Reciclagem Siga, por favor, as seguintes instrugdes: A reciclagem deve ser efectuada de acordo

com o tipo de material e dos regulamentos aplicaveis, por exemplo:
» Circuitos electrénicos (placas de circuito impresso)

» Plastico (involucro)

» Folhas metalicas

* Cobre

etc.
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2 Informacédo de Seguranca

Instalacéo e
colocacéo em
funcionamento

Operacéao e
assisténcia

Nuncainstale ou coloque em funcionamento produtos danificados. Em caso de
danos causados pelo transporte, informe imediatamente a empresa transportadora.

A instalacdo, a colocagcdo em funcionamento e a assisténcia s6 podem ser
efectuadas por pessoal qualificado e de acordo com o0s regulamentos de
prevencéo de acidentes e as instrugcfes de operacéo! As regulamentacdes em vigor
(p.ex. EN 60204, VBG 4, DIN-VDE 0100/0113/0160) também devem ser
respeitadas.

Siga as instrucdes especificas durante a instalacdo e a colocacdo em
funcionamento do motor e do freio!

Garanta as medidas de prevencao e os dispositivos de proteccdo adequados as
regulamentacgdes aplicaveis (p.ex. EN 60204 ou EN 50178).

Medidas de prevencao requeridas: Ligacdo da unidade a terra

Dispositivos de proteccao requeridos:Dispositivos de protec¢do contra sobrecor-
rentes

A unidade cumpre todas as exigéncias de eficiéncia de isolamento das ligacbes
de poténcia e electrénicas em conformidade com EN 50178. Todos 0s circuitos
ligados devem, também, satisfazer as exigéncias de eficiéncia de isolamento
afim de garantir um isolamento eficaz.

Tome as medidas adequadas (p.ex. desligando a régua de terminais electrénicos)
para garantir que o motor acoplado ndo entra em funcionamento involuntario
guando o conversor de frequéncia for ligado.

Desligue a unidade da alimentagcdo antes de remover a tampa de protecc¢éo.
Podem estar presentes tensées perigosas até 10 minutos apoés ter desligado a
alimentagéo.

Com atampa de protec¢ao removida a unidade possui indice de proteccao IP 00.
Estdo presentes tensdes perigosas em todos os sub-sistemas, excepto no de
controlo electrénico. A unidade deve estar fechada quando em operacéo.

Quando a unidade é ligada estéo presentes tensfes perigosas nos terminais de
saida, nos cabos e nos terminais do motor acoplado. Este facto também se
verifica mesmo que a unidade esteja inibida e o motor bloqueado.

O facto de o LED de operagdo e os outros elementos de visualizagéo
permanecerem apagados ndo significa que a unidade esteja desligada da
alimentacéo e, por isso, esteja sem energia.

As funcdes de seguranca internas da unidade ou o bloqueio mecanico podem
causar a paragem do motor. A eliminacdo da causa de mau funcionamento ou
um reset podem originar o arranque automatico do accionamento. Se, por razdes
de segurancga, tal ndo for admissivel para a maquina accionada, a unidade deve
ser desligada da alimentacédo antes de corrigir a falha. Nestes casos, também é
proibido activar a funcédo "Auto reset" (P841).

A saida do conversor s6 pode serligada quando o andar de saida estiver inibido.
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Designacéo da unidade, chapa sinalética e fornecimento

3 Estrutura da Unidade
3.1 Designacao da unidade, chapa sinalética e fornecimento

Exemplo de
designacéo da
unidade

Exemplo de

chapa sinalética

Fornecimento

MOVIDRIVE" MDV 60 A 0055-5A3-4-00

L'— Versao 00 = Standard / OT = Aplicacdes
Quadrantes 4 = 4Q (com chopper de frenagem)

Tipo de alimentacdo 3 = 3 fases

Filtro de entrada A = implementado / 0 = ndo implem.

— Tens&o de alim. nominal 5 =380..500V_ /2 =200..240V

—Pot. do motor recomendada 0055 = 5.5 kW

— Versao A

— Série

— Tipo: MDF = modo de controlo de fluxo sem encoder para motores assincronos

apenas modos de operacao VFC (VFC = “Voltage Flux Control”)

MDV= modo de controlo de campo sem e com encoder para motores as-
sincronos
modos de oper. VFC e CFC (CFC = “Current Flux Control”)

MDS= modo de controlo de fluxo para motores sincronos com resolver
para modos de operagdo SERVO

MDR = unidade de alimentagao de poténcia regenerativa

00880BP
Fig. 1: Designacéo da unidade

A chapa sinalética esta fixada na parte lateral da unidade.

EN 55011 B
SEw Typ MDFEOAQ370-503-4-00
Sach. Nr. 8264775 Serien Nr. 03352
EURODRIVE
D-76646 Bruchsal
UMRICHTER
HMOVIDRIVE c (
Made in Germany
01318AXX

Fig. 2: Chapa sinalética

Além disso, esta fixada uma etiqueta de modelo na parte frontal da unidade de controlo
(sobre o slot de opcdo TERMINAL).

rve: MDF60A0370-503 -4 - 00
SACH.-NR.: 8264775 SERIEN-NR: 03352

01322AXX
Fig. 3: Etiqueta de modelo

» Todos os tamanhos: Conector para os terminais de sinal (X10 — X13), ligada.

e Ainda, com o tamanho 1: Ficha para os terminais de poténcia (X1 — X4), ligada.
» Ainda, com os tamanhos 1 e 2: Grampo de blindagem de poténcia.

» Ainda, com os tamanhos 4 e 5: Protec¢do dos terminais de poténcia.
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Estrutura da unidade, tamanho 1

3.2 Estrutura da unidade, tamanho 1

MD_60A-5A3 (unidades de 400/500 V): 0015 — 0040
MD_60A-2A3 (unidades de 230 V): 0015 — 0037

1 MDFBIARI - 50— - 00
nacs. - SEBATTE o (113D

01245BXX

Fig. 4: Estrutura da unidade MOVIDRIVE® tamanho 1

© N o o~ wbdRE

9.

X1: Ligacdo da alimentacéo L1 (1) / L2 (2) / L3 (3), separavel

X4: Ligacéo do andar intermédio -U, / +U, e ligac&o de terra PE, separéavel

X2: Ligacdo do motor U (4) / V (5) / W (6), separavel

Grampo para ligagéo da blindagem de poténcia (ndo visivel)

X3: Ligacéo da resisténcia de frenagem R+ (8) / R- (9) e de terra PE, separavel
TERMINAL: Slot para consola DBG11A ou interface série USS21A

Carta de controlo no slot CONTROL

X11: Régua de terminais electrénicos (entrada de referéncia All e tensado de
referéncia 10 V)

Interruptor S11 (tipo de sinal All) e inter. S12 (resist. de terminagdo do bus do sist.)

10.X12: Régua de terminais electronicos do bus do sistema (SBus)

11.Display de 7 segmentos

12.X10: Régua de terminais electronicos das saidas binarias e entrada TF/T

13.X13: Régua de terminais electrénicos das entradas binarias e interface RS-485

14.Apenas em MDV/MDS, X14: Simulador de encoder incremental ou entrada de

encoder externo (ficha sub D de 9 pinos)

15.Apenas em MDV/MDS, X15: Entrada do encoder do motor (ficha sub D de 9 pinos)
16.0OPTION1 e OPTION2: Slots das opgdes 1 e 2
17.Grampos para ligacao da blindagem electrénica
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Estrutura da unidade, tamanho 2

3.3 Estrutura da unidade, tamanho 2

MD_60A-5A3 (unidades de 400/500 V): 0055 — 0110
MD_60A-2A3 (unidades de 230 V): 0055/ 0075

00895BXX
Fig. 5: Estrutura da unidade MOVIDRIVE® tamanho 2

X1: Ligacéo da alimentacéo L1 (1) / L2 (2) / L3 (3)

X4: Ligacéo do andar intermédio -U5 / +U e ligagao de terra PE

X2: Ligacao do motor U (4) / V (5) / W (6) (nao visivel)

Grampo para ligagédo da blindagem de poténcia (n&o visivel)

X3: Ligacéo da resisténcia de frenagem R+ (8) / R- (9) e de terra PE (ndo visivel)
TERMINAL: Slot para consola DBG11A ou interface série USS21A

Carta de controlo no slot CONTROL

X11: Régua de terminais electrénicos (entrada de ref. All e tenséo de ref. 10 V)

© © N A~ DD

Interruptor S11 (tipo de sinal All) e inter. S12 (resist. de terminagdo do bus do sist.)
10.X12: Régua de terminais electrénicos do bus do sistema (SBus)

11.Display de 7 segmentos

12.X10: Régua de terminais electronicos das saidas binarias e entrada TF/T

13.X13: Régua de terminais electrénicos das entradas binarias e interface RS-485

14.Apenas em MDV/MDS, X14: Simulador de encoder incremental ou entrada de
encoder externo (ficha sub D de 9 pinos)

15.Apenas em MDV/MDS, X15: Entrada do encoder do motor (ficha sub D de 9 pinos)
16.0OPTION1 e OPTION2: Slots das opgdes 1 e 2
17.Grampos para ligagao da blindagem electrénica
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Estrutura da unidade, tamanho 3

34 Estrutura da unidade, tamanho 3

MD_60A-503 (unidades de 400/500 V): 0150 — 0300
MD_60A-203 (unidades de 230 V): 0110/ 0150

01248BXX
Fig. 6: Estrutura da unidade, MOVIDRIVE® tamanho 3

LigacBes de terra PE

X1: Ligacéo da alimentacéo L1 (1) / L2 (2) / L3 (3)

X4: Ligacéo do andar intermédio -Uz / +U5

LigacBes de terra PE (néo visivel)

X2: Ligacéo do motor U (4) /V (5) / W (6)

X3: Ligacéo da resisténcia de frenagem R+ (8) / R- (9)

TERMINAL: Slot para consola DBG11A ou interface série USS21A

Placa de controlo no slot CONTROL

X11: Régua de terminais electrénicos (entrada de ref. All e tenséo de ref. 10 V)

© © N oA~ DR

10.Interruptor S11 (tipo de sinal All) e inter. S12 (resist. de terminacéo do bus do sist.)
11.X12: Régua de terminais electrénicos do bus do sistema (SBus)

12.Display de 7 segmentos

13.X10: Régua de terminais electronicos das saidas binarias e entrada TF/T

14.X13: Régua de terminais electrénicos das entradas binarias e interface RS-485

15.Apenas em MDV/MDS, X14: Simulador de encoder incremental ou entrada de
encoder externo (ficha sub D de 9 pinos)

16.Apenas em MDV/MDS, X15: Entrada do encoder do motor (ficha sub D de 9 pinos)
17.0PTION1 e OPTIONZ2: Slots das opgbes 1 e 2
18.Grampos para ligagao da blindagem electrénica
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Estrutura da unidade, tamanho 4

3.5

Estrutura da unidade, tamanho 4

MD_60A-503 (unidades de 400/500 V): 0370 / 0450
MD_60A-203 (unidades de 230 V): 0220 / 0300

01249BXX
Fig. 7: Estrutura da unidade MOVIDRIVE® tamanho 4

X2: Ligagéo de terra PE

X1: Ligacao da alimentacédo L1 (1) /L2 (2) / L3 (3)

X4: Ligacéo do andar intermédio -U5 / +U; e ligagao de terra PE

X2: Ligagéo de terra PE

X2: Ligacdo do motor U (4) / V (5) / W (6)

X3: Ligacdo da resisténcia de frenagem R+ (8) / R- (9) e ligacao de terra PE
TERMINAL: Slot para consola DBG11A ou interface série USS21A

Placa de controlo no slot CONTROL

X11: Régua de terminais electrénicos (entrada de ref. All e tensdo de ref. 10 V)
10.Interruptor S11 (tipo de sinal All) e inter. S12 (resist. de terminacéo do bus do sist.)

© © NG A~ DR

11.X12: Régua de terminais electronicos do bus do sistema (SBus)

12.Display de 7 segmentos

13.X10: Régua de terminais electronicos das saidas binarias e entrada TF/T
14.X13: Régua de terminais electrénicos das entradas binarias e interface RS-485

15.Apenas em MDV/MDS, X14: Simulador de encoder incremental ou entrada de
encoder externo (ficha sub D de 9 pinos)

16.Apenas em MDV/MDS, X15: Entrada do encoder do motor (ficha sub D de 9 pinos)
17.0PTION1 e OPTIONZ2: Slots das opgbes 1 e 2
18.Grampos para ligagdo da blindagem electrénica
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3.6

Estrutura da unidade, tamanho 5

Estrutura da unidade, tamanho 5

MD_60A-503 (unidades de 400/500 V): 0550/ 0750

01249BXX
Fig. 8: Estrutura da unidade MOVIDRIVE® tamanho 5

X2: Ligacéo de terra PE

X1: Ligacéo da alimentacéo L1 (1) / L2 (2) / L3 (3)

X4: Ligacéo do andar intermédio -Uz / +U7 e ligagao de terra PE

X2: Ligacéo de terra PE

X2: Ligagéo do motor U (4) /V (5) / W (6)

X3: Ligacao da resisténcia de frenagem R+ (8) / R- (9) e ligacao de terra PE
TERMINAL: Slot para consola DBG11A ou interface série USS21A

Placa de controlo no slot CONTROL

. X11: Régua de terminais electrénicos (entrada de ref. All e tenséo de ref. 10 V)

© © N o g A~

10.Interruptor S11 (tipo de sinal All) e inter. S12 (resist. de terminac¢éo do bus do sist.)
11.X12: Régua de terminais electronicos do bus do sistema (SBus)

12.Display de 7 segmentos

13.X10: Régua de terminais electrénicos das saidas binérias e entrada TF/T

14.X13: Régua de terminais electronicos das entradas binarias e interface RS-485

15.Apenas em MDV/MDS, X14: Simulador de encoder incremental ou entrada de
encoder externo (ficha sub D de 9 pinos)

16.Apenas em MDV/MDS, X15: Entrada do encoder do motor (ficha sub D de 9 pinos)
17.0PTION1 e OPTIONZ2: Slots das opgbes 1 e 2
18.Grampos para ligacéo da blindagem electrénica
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Instrucdes de instalacéo para a unidade base 4

4 Instalacao
4.1 Instrucdes de instalacdo para a unidade base

E essencial respeitar a informac&o de seguranca durante a instalag&o!

Binarios de » Use apenas elementos de ligagcdo genuinos. Tenha em atencéo os binarios de
aperto aperto permitidos para os terminais de poténcia do MOVIDRIV ®

— Tamanho 1 - 0.6 Nm (5.3 Ib.in)

— Tamanho 2 - 1.5 Nm (13.3 Ib.in)

— Tamanho 3 - 3.5 Nm (31 Ib.in)

— Tamanhos4eb5 - 14 Nm (124 Ib.in)

Nm (Ib.in)! @

02475AXX
Fig. 9: Tenha em atencéo os binarios de aperto

Espacamento » Deixe 100 mm (4 in) de folga no topo e na base para um éptimo arrefecimento.
minimo e posic¢éo N&o é necessario espagcamento lateral; as unidades podem ser alinhadas lado a
de montagem lado. Com os tamanhos 4 e 5, ndo instale nenhum componente que seja sensivel a

temperaturas elevadas, a menos de 300 mm (11.81 in) do cimo da unidade. Instale
as unidades s6 na vertical. Nunca as instale na horizontal, inclinadas ou invertidas.

100 mm
(4in)

2
100 mm

(4in)
v

02474AXX
Fig. 10: Espagcamento minimo e posi¢ao de instalacédo das unidades

Instrucdes de Operagdo do MOVIDRIVE® MD_60 13
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Instrucdes de instalagéo para a unidade base

Condutas de
cabos separadas

Fusiveis de
entrada e

disjuntores
diferenciais

Contactores do
sistema de
alimentacéo e do
freio

Ligagdo daterra
PE (-~ EN 50178)

Sistemas IT

Seccdes rectas

Cargas
admissiveis

Passe os cabos de poténcia e os cabos de sinal em condutas de cabos
separadas.

Instale os fusiveis de entrada no inicio dos condutores do sistemade
alimentacao antes da juncéo do bus de alimentagcédo (- Esquema de ligacdes para
a unidade base, secc¢édo de poténcia e freio).

Ndo é permitido usar um disjuntor diferencial como Unico dispositico de
proteccéo. Durante o funcionamento normal do conversor podem surgir correntes
de fuga paraaterra>3.5m

Utilize apenas contactores da categoria AC-3 (IEC 158-1) como contactores de
alimentacédo e do freio.

Com condutores de alimentagdo < 10 mm 2 (AWG 8): Utilize um segundo
condutor de terra PE com seccdo rectaigual a dos condutores de alimentacao
em paralelo a terra de proteccéo através de terminais separados ou use uma terra
de proteccdo em cobre com a seccédo recta de 10 mm? (AWG 8).

Com condutores de alimentagcdo = 10 mm? (AWG 8): Utilize uma terra de
proteccdo em cobre com a secc¢do recta dos condutores de alimentacao.

A SEW recomenda a utilizacdo de monitores de fuga para a terra com processo
de medicdo por pulsos codificados em sistemas de alimentacdo sem o ponto
estrela (neutro) ligado a terra (Sistemas IT). Isto evita erros na monitorizagdo das
fugas para a terra devidas a capacidade para a terra do conversor.

Condutores de alimentacdo: Seccdo recta em conformidade com a corrente
nominal de entrada |;, para a carga nominal.

Condutores do motor: Secc¢éo recta em conformidade com a corrente nominal
de saida Iy.

Cabos de sinal:

— Um condutor por terminal 0.20 — 2.5 mm? (AWG 24 — 12)
— Dois condutores por terminal 0.20 — 1 mm? (AWG 24 — 17)

Ligue apenas cargas Ohmicas/inductivas (motores). Nunca ligue cargas
capacitivas!

I
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E
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Fig. 11: Ligue apenas cargas 6hmicas/inductivas; ndo ligue cargas capacitivas
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Instrucdes de instalacéo para a unidade base

Ligacdo de
resisténcias de
frenagem

Operacédo das
resisténcias de
frenagem

Entradas binarias
/ saidas binarias

Blindagem e
ligacéo aterra

Use dois condutores torcidos ou um cabo blindado de dois condutores de
poténcia. A seccao recta deve estar de acordo com a corrente nominal de saida do
conversor.

Proteja a resist. de frenagem com um relé bi-metalico (- Esquema de ligacdes da
unidade base, seccao de poténcia e freio). Ajuste a corrente de funcionamento de
acordo com a informacéo técnica da resisténcia de frenagem.

Os condutores de ligacdo das resisténcias de frenagem conduzem tensdo CC
elevada (aprox. 900 V) durante o funcionamento nominal.

As superficies das resisténcias de frenagem ficam muito quentes quando as
resisténcias de frenagem dissipam a poténcia P . Seleccione uma posi¢do de
instalacdo adequada. Regra geral, as resisténcias de frenagem sdo montadas na
parte de cima do quadro eléctrico.

Instale as resisténcias de frenagem do tipo plano em conjunto com as
proteccdes apropriadas.

As entradas binarias sdo isoladas electricamente com opto-acopladores.

As saidas binarias sdo a prova de curto-circuito, no entanto, ndo sdo imunes a
interferéncias de tensdo (excepcdo: saida em relé DO@1). Tensdes externas
podem causar danos irreparaveis nas saidas binarias.

Use apenas cabos de controlo blindados.

Ligue a blindagem pelo caminho mais curto e garanta que estéa ligada a terra
através de uma boa area nas duas extremidades. Poderd ligar a terra uma das
extremidades através de um condensador de supressao (220 nF / 50 V) para evitar
retornos pela terra. Se usar cabos com blindagem dupla, ligue a blindagem externa
no conversor e a blindagem interna na outra extremidade.

N
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Fig. 12: Exemplo correcto da ligacéo da blindagem com grampo metélico (grampo de

blindagem) ou com bucim metalico

A blindagem também pode ser obtida passando os condutores pelo interior de
condutas metélicas ou tubos metalicos ligados aterra . Nesta situacdo, os
cabos de poténciae os cabos de controlo devem serpassados separadamente.

Garantaumaligacédo aterra compativel com altas frequéncias para o conversor
e em todas as unidades adicionais (com uma ampla area de contacto metal/metal
entre a caixa da unidade e a terra, p.ex. um painel sem pintura do quadro eléctrico).

Instrucdes de Operagdo do MOVIDRIVE® MD_60
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Instrucdes de instalacéo para a unidade base

Filtro de entrada

Emisséo de
interferéncias

Anel de ferrite
HD...

Os tamanhos 1 e 2 sdo fornecidos com um filtro de entrada como standard. Este
filtro de entrada garante que o valor limite classe A é mantido do lado da

alimentacdo. Use um filtro de entrada NF...-... como opc¢ao para manter o limite
classe B.
A opcéo de filtro de entrada NF...-... é necesséria para os tamanhos 3 a 5 para

manter os limites classes A e B.

Instale o filtro de entrada proximo do conversor, mas fora do espago minimo para
arrefecimento.

Restrinja o comprimento do cabo entre o filtro de entrada e o conversor ao
minimo necesséario, e nunca mais de 400 mm (15.8 in). E suficiente usar
condutores ndo blindados em par torcido. Use também condutores ndo blindados
para a alimentacéo.

Este filtro de entrada deve ser montado, quer directamento no ponto de entrada
do quadro eléctrico, quer na proximidade do conversor, no caso de estarem
varios conversores ligados ao mesmo filtro de entrada. O filtro de entrada deve
ser escolhido com base na corrente total dos conversores a ele ligados.

N&o sdo escpecificados limites EMC para a emissdo de interferéncias em
sistemas de alimentacdo sem o ponto estrela (neutro) ligado a terra (sistemas
IT). Nos sitemas IT a eficacia dos filtros de entrada é muito limitada.

A SEW recomenda as seguintes medidas EMC do lado do motor para garantir os
limites das classes A e B:

Cabo do motor blindado
Opcao da ferrite de saida HD...

Instale o anel de ferrite préximo do conversor, mas fora do espago minimo para
arrefecimento.

Passe todas as trés fases através do anel de ferrite. Ndo passe a condutor de
terra PE por dentro do anel de ferrite!

EURODRIVE

05003AXX

Fig. 13: Ligacéo do anel de ferrite HD...

(1) = Cabo do motor
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Instalagdo em conformidade UL

4.2 Instalagcdo em conformidade UL

Unidades de 400/
500 V

Unidades de 230
\%

Instrucdes de Operagdo do MOVIDRIVE® MD_60

Para uma instalacdo em conformidade UL, considere, por favor, 0s seguintes pontos:

Para as ligagdes, use apenas condutores em cobre com as seguintes gamas de
temperatura:

« Para o MOVIDRIVE® MD_60A0015 — 0300 gama de temperatura 60/75 °C
« Para o MOVIDRIVE® MD_60A0370 — 0750 gama de temperatura 75/90 °C

Os binérios de aperto permitidos para os terminais de poténcia do MOVIDRIVE®
séo:

— Tamanho 1 - 0.6 Nm (5.3 Ib.in)
— Tamanho 2 - 1.5 Nm (13.3 Ib.in)
— Tamanho 3 - 3.5 Nm (31 Ib.in)
— Tamanhos4eb5 - 14 Nm (124 Ib.in)

Os conversores de frequéncia MOVIDRIVE® so apropriados para funcionar em
sistemas de alimentagdo com o ponto estrelaligado a terra (sistemas TN e TT)
gue possam fornecer uma corrente maxima de acordo com as seguintes tabelas e
gue possuam uma tensdo méaxima de 500 Vp para o MOVIDRIVE® MD_60A...-5_3
(unidades 400/500 V) e 240 Vp para o MOVIDRIV ®MD_60A...2_3 (unidades 230
V). Os dados de desempenho dos fusiveis ndo devem exceder os valores fornecidos
nas tabelas.

MOVIDRIVE® Corrente de Tensao de alimentagdo | Fusiveis
MD_60A...5 3 alimentacdo maxima maxima

0015/0022/0030/0040 10000 Aca 500 Vca 30 A/600V
0055/0075/0110 10000 Aca 500 Vca 30 A/600V
0150/0220 5000 Aca 500 Vca 175 A/ 600V
0300 5000 Aca 500 Vca 225 A/ 600 V
0370/0450 10000 Aca 500 Vca 350 A/ 600V
0550/0750 10000 Aca 500 Vca 500 A /600 V
MOVIDRIVE® Corrente de Tensao de alimentacdo | Fusiveis
MD_60A...2_3 alimentacdo maxima maxima

0015/0022/0037 5000 Aca 240 Vca 30A/250V
0055/0075 5000 Aca 240 Vcp 30A/250V
0110 5000 Aca 240 Vep 175 A/ 250 V
0150 5000 Aca 240 Vca 225 A/ 250V
0220/0300 10000 Aca 240 Vea 350 A/250V

+ Use apenas unidades testadas com tensdo de saida limitada (Vyax = 30 V) €
com corrente de saida limitada (I < 8 A) como fonte de alimentacdo externa de

24 Vec.

A certificacdo UL néo é aplicada no funcionamento em sistemas de alimentacéo

sem o ponto estrela (neutro) ligado a terra (sistemas IT).
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Grampo de blindagem de poténcia

4.3 Grampo de blindagem de poténcia

Para tamanho 1 O grampo de blindagem de poténcia é fornecido juntamente com o MOVIDRIVE ®
tamanho 1. Instale este grampo de blindagem com os parafusos de fixacdo da unidade.

02012BXX
Fig. 14: Grampo de blindagem de poténcia para o MOVIDRIVE® tamanho 1

1. Grampo de blindagem
2. Ligacdo de terra PE (®)

Para tamanho 2 O grampo de blindagem de poténcia com dois parafusos de fixagdo € fornecido
juntamente com o MOVIDRIVE® tamanho 2. Instale este grampo de blindagem de
poténcia com os dois parafusos de fixacdo em X6.

& e 23]

|
2

01469BXX
Fig. 15: Grampo de blindagem de poténcia para o MOVIDRIVE® tamanho 2

1. Grampo de blindagem
2. Ligacdo de terra PE (®)

Os grampos de blindagem de poténcia proporcionam uma forma conveniente para
instalar a blindagem dos condutores do motor e do freio. Fixe a blindagem e o condutor
de terra PE como mostram as figuras.
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Proteccéao

4.4  Proteccgao

Juntamente com o MOVIDRIVE® tamanho 4 (unidades de 500 V: MD_60A0370/0450;
unidades de 230 V: MD_60A0220/0300) e tamanho 5 (MD_60A0550/0750) sé&o
fornecidas duas proteccdes e oito parafusos de fixacao.

01470BXX

Fig. 16: Protecgdo para o MOVIDRIVE® tamanhos 4 e 5

Com a protecgao instalada, as unidades MOVIDRIVE® tamanhos 4 e 5 obtém o indice
de protec¢éo IP10, e sem a proteccao obtém o indice de proteccao IP0O.

Instrucdes de Operagdo do MOVIDRIVE® MD_60
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4 Esquema de liga¢cdes da unidade base

45 Esquemade ligacdes da unidade base

Ligacdo da seccéo de poténcia e do freio

L1
L2
L3
PE-*¢ - -|-—"-—"—-————————-— o—-—-
L m m mm 1/F12/F13 !
| | |
I 1 1
% Terra de proteccéo (blindagem) [ K11 I
i i (AC-3) i
[ L |
U §] U ; Opcéao NF-filtro de entradal i
re o o | L1 L2 L3 Ligacdoandar ,
l-—. intermédio 1+
F14/F15 F14/F15 F14/F15 @ a E @
] ] Il 02 Lo 0, U, PE
X1: X4:
K11 = A
(AC-3) Seccéo de poténcia
X2: X3:
u v w +R -R PE
X10:3 X10:3 X10:3
DBOQ DBOQ DBOQ
X10:2 r
DGND K12 K12
(AC-3) (AC-3)
X10:2 X10:2
DGND DGND
5 ranco 3 ranco| r | afecta
BG 2 ermelho  |BG |2 vermelho BW..!| |1 K11
BGE | BGE | ILd,
5 azu 5 azu
CT/CV/DT/DV/D: CT/CV/DT/DV/D:
desligar simultaneo nos desligar no circuito CA
circuitos CA e CC
CM/DFY71...112: desligar simultaneo dos circuitos CA e CC
DFS56: alimentacdo de 24 V do freio sem rectificador do freio
05229APT
Fig. 17: Esquema de liga¢gGes da seccao de poténcia e do freio
* Nos tamanhos 1 e 2, ndo existe ligagcdo de terra PE proxima dos terminais de alimentacéo. Nesta situacao,
utilize o terminal de terra PE proximo da liga¢@o do andar intermédio.
*x Importante: E fundamental respeitar a sequéncia das ligagdes. Uma ligagéo incorrecta podera causar danos

irreparaveis no freio.

A ligacdo do rectificador do freio exige um cabo de alimentacéo separado. Nao é
permitido usar a alimentacdo do motor!

Desligue sempre o freio nos lados CA e CC nas seguintes condic¢des:
— todas as aplicacdes de elevacéo de cargas,

— accionamentos que requerem uma rapida reaccao do freio e

— nos modos de operagdo SERVO e CFC.

Rectificador do Quando instalar o rectificador do freio no quadro eléctrico, passe os cabos de ligacédo
freio no quadro entre o rectificador e o freio separados dos outros cabos de alimentagéo. A instalacéo
eléctrico junta com outros cabos s é permitida se os cabos de poténcia forem blindados.
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Esquema de liga¢cdes da unidade base

Ligacdo da unidade de controlo

Unidade de controlo X11: | R11
: L m— -10V..+10V  0(4)...20mA
CONTROLO +10V —» REF1 | 1 N LV L1
n1(0...10V*;+/-10V; <]: A1 |2 §——®1 ———@1
0...20mA;4...20mA) Al12 |3 5 z ! !
Pot.ref.parasinaisanalogicos | AGND | 4 T
-ov — REF2 |5 x
Opg:éo Opgéo Selecgao: sinal | < sinal V* S 11
USS21A DBG11A | resisténcia de terminacéo de bus [ Il s12
ON|OFF*
. Yo 4
interface série consola § X12: Controlo de
> E Pot.ref.dobusdesistema — DGND | 1 alto nivel
E Busdesistemaalto =% 5C11 |2
| = Busdesistemabaixo <% gc{o |3
Display de 7 segmentos Display 7 segmentos X13: 0 > Entrada
[P 3 - inaria
Condic&o de operagéo /Controladorinibido ~<-—] DIg@ | 1 -
0 |Conversor n&o pronto SentHOR/parado® -+— DIO1 | 2
1 |Controlador inibido SentA-HOR/parado* -a—— DI@2 | 3 Saidas
2 |Nao habilitado Habilitado/Pargemrépida® <€—— DI@3 | 4 binarias
3 |Corrente em bloqueio ngng;i‘* 8:84 5
4 |Operacdo VFC n12/n22" 5 | 6
perag = Referéncia X13:DI@d...DIJ5 DCOM**| 7 Referéncia das
5 |Controlo de rotagéo
o |Controlo do bin $ Saida+24V — | VO24 | 8 | saidas bindrias
ontrolo aé binario Pot.ref. para sinais binarios ~ —— DGND | 9~ | DGND
7 Cor?tr.olg de sqstgntagao RS-485+ <«—» ST11 10 .
8 |Definicao de fabrica RS-485- <a—» ST12 |11 !
9 |Fim de curso alcangado X14: A !
A |Opgao tecnoldgica : !
b |Nao usado Slmulagao_de encoder i
¢ |Referéncia percurso IPOS o ”gagéo'gg'::l%rg:: !
(é Q[ranqu% em andamento externo |
ao usado (n@o em MDF) | ' N .
F |Indica irregularid. (a piscar) | Nota! Definico dos pinos para
H |Operagao manual 7 ! | os conectores X14 e X15.
. |
t |Timeout activo X15: } Nem to,d0§ 0s conectores
1| disponiveis possuem esta
Ligagao i | definicdo de pinos.
Encoder (MDV) ° |
ou resolver (MDS) |
|
|
TERMINAL ! )
= !
|
Entrada TF/THe®— TF{*** 1 ‘ —
Pot.ref. para sinais binarios F-_DGND | 2 T |
Contact do relFreio 1 DBOG | 3=+ S K12
ontacto comum de rele
Pronto para Lé)pera(;éno* DO@1-C | 4 | — (AC-3)
N | ContactoNA DO@1-NO| § | *
olo o~ ContactoNF DOG1-NC| 6 !
SIS le) firegularidade* —» pog2 | 7 !
518 '& Saida +24V —m vO24 | 8 ! 124V _
o Entrada+24V -e— |24 9 ! I
Slotsde L © Potencial de ref. para sinais binarios [— DGND |10 !
opcionais | v~ ® | Dependendo da opgao,
‘9: § g 4\‘ | ligar alimentagdo externa 24V
Q90 | ®
8« 3 g ¢ R (— inform. electronica MOVIDRIVE )
S
Qo §3 g
| [$ % N
_ _ _ 03975APT
Fig. 18: Esquema de liga¢des da unidade de controlo

Definicao de fabrica

Se as entradas binarias estiverem ligadas a alimentagéo de 24 V¢ X13:8 "VO24", entdo deve ligar X13:7 a
X13:9 (DCOM a DGND) no MOVIDRIVE®.

Definicdo de fabrica: X10:1 (TF1) est4 ligado a X10:2 (DGND). Esta ligacéo deve ser removida caso TF ou TH

esteja ligado a X10:1 e X10:2.

Instrucdes de Operagdo do MOVIDRIVE® MD_60
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Esquema de liga¢cdes da unidade base

Descricado funcional dos terminais da unidade base (sec¢éo de poténcia e unidade de controlo)

Terminal Funcéo
X1:1/2/3 | L1/L2/L3 | Ligacdo da alimentagéo
X2:4/5/6 | UIVIW Ligagédo do motor
X3:8/9 +R/-R Ligacéo da resisténcia de frenagem
X4: +Uz/-Uz Ligacdo do andar intermédio
X11:1 REF1 +10 V (max. 3 mA) para potenciémetro de referéncia
X11:2/3 | Al1V/12 Entrada de referéncia nl (entrada diferencial ou com potencial de ref. AGND), tipo de sinal - P11_/S11
X11:4 AGND Potencial de referéncia para sinais analégicos (REF1, REF2, Al.., AO..)
X11:5 REF2 -10 V (méax. 3 mA) para potenciémetro de referéncia
S11: Interruptor do modo sinal | (0(4) — 20 mA) « sinal V (-10 V —0- 10V, 0 — 10 V), defini¢cdo de fabrica: sinal V
S12: Interruptor da resisténcia de terminagdo do bus de sistema, definicdo de fabrica: desligad
X12:1 DGND Potencial de referéncia do bus do sistema
X12:2/3 | SC11/12 Bus do sistema alto/baixo
X13:1 DI@D Entrada binéria 1, defini¢éo fixa "/Controlador inibido" * As entradas binérias sdo isoladas
X13:2 DIg1 Entrada binaria 2, defini¢cdo de fabrica "S.H./paragem" electricamente por optoacopladores.
X13:3 DI@2 Entrada binéaria 3, def. de fabrica "S.A-H./paragem" e Opcoes de selecgdo para entradas binarias 2 a
X13:4 DIg3 Entrada binaria 4, def. de fabrica "Habilitado/par.rapida” 6 (DIZ1 — DI@5) - Menu de parametros P60_
X13:5 DIg4 Entrada binéria 5, definicdo de fabrica "n11/n12"
X13:6 DIg5 Entrada binéria 6, defini¢cdo de fabrica "n12/n22"
X13:7 DCOM Referéncia para entradas binarias X13:1 a X13:6 (DIZJ — DIJ5)
» Ligacdo de entradas binarias com alimentacéo externa +24 V: X13:7 (DCOM) deve ser ligada ao potencial
de referéncia da alimentacgao externa.
— Sem ligagdo X13:7 — X13:9 (DCOM — DGND) - Entradas binarias isoladas
— Com ligagéor X13:7 — X13:9 (DCOM — DGND) - Entradas binarias ndo isoladas
» Ligacdo das entradas binarias com a fonte interna de +24 V de X13:8 ou X10:8 (VO24) - Ligacéo
requerida X13:7 — X13:9 (DCOM — DGND).
X13:8 V024 Saida de alimentagéo auxiliar +24 V (max. 200 mA) para interruptores de comando externos
X13:9 DGND Potencial de referéncia para sinais binarios
X13:10 | ST11 RS-485+
X13:11 | ST12 RS-485 -
X14:1 N&o com | Sinal do canal A (K1) Saida de simulagdo de encoder incremental ou entrada de encoder externo.
X14:2 MDF60A | Sinal do canal B (K2) Apenas encoders com niveis de sinais compativeis com RS-422 (5 V TTL) séo
X14:3 Sinal do canal C (KO) admissiveis como encoders externos.
X14:4 Comutador Se X14: for usado como saida de simulagdo de encoder incremental, X14:4 deve
X14:5 Potencial de ref. DGND ser ligado com X14:5 (comutador — DGND).
X14:6 Sinal do canal A (K1) Nivel do sinal de simulagdo de encoder incremental tipo RS-422 (5 V TTL).
X14:7 Sinal do canal B (K2) Pulso de contagem da simulag&o de encoder incremental:
X14:8 Sinal do canal C (KO) * Com MDV60A tal como em X15: Entrada do encoder do motor
X14:9 +24 V (méx. 180 mA) ¢ Com MDS60A 1024 pulsos/revolucao
X15:1 N&o com | Sinal do canal A (K1) Ent. encoder do motor | sin+ (S2) Entrada resolver
X15:2 MDF60A | Sinal do canal B (K2) Com MDV60A cos+ (S1) Com MDS60A
X15:3 Sinal do canal C (KO) Encoders admissiveis: | Ref.+ (R1) Resolver admissivel:
X15:4 NC - encoder sin/cos 1Vgg | NC 2-polos, 7 Vea rms 7 kHz
X15:5 Potencial de ref. DGND -Encoder5V TTL DGND B
X15:6 Sinal do canal A (K1) - Encoder 24 V HTL sin- (S4
X15:7 Sinal do canal B (K2) cos- (S3)
X15:8 Sinal do canal C (K0) Ref.- (R2)
X15:9 +24 V (méax. 180 mA) Ligacédo TF/TH (ligacédo a X15:5 através de TF/TH)
X10:1 TF Ligacédo de TF/TH (ligar a X10:2 através de TF/TH), definicdo de fabrica: "Sem resposta" (- P835)
X10:2 DGND Potencial de referéncia para sinais binarios
X10:3 DBO@ Saida binéria 0, com defini¢éo fixa "/Freio", carga max. 150 mA (a prova de curto-circuito)
X10:4 DO@1-C | Contacto comum da saida binéria 1, definicdo de fabrica: "Pronto”
X10:5 DO@1-NO | Saida binaria por contacto normalmente aberto 1, carga méax. admissivel dos contactos do relé: 30 Voc € 0.8 A
X10:6 DO@1-NC | Saida binaria por contacto NF 1
X10:7 DO@2 Saida binaria 2, definicdo de fabrica: /Falha", carga max. 50 mA (a prova de curto-circuito)
Selecgédo das opgdes para as saidas binarias 1 e 2 (DOZ1 e DO@2) -~ Menl de parametros P62_
N&o aplique tensdes externas as saidas binarias X10:3 (DB@J) e X10:7 (DO@2)!
X10:8 V024 Saida de alimentagéo auxiliar +24 V (max. 200 mA) para interruptores de comando externos
X10:9 Vi24 Ent. de alim. +24 V (tens&o de backup dependendo das op¢des, diagnostico em caso de falha da alimentagao)
X10:10 | DGND Potencial de referéncia para sinais binarios
TERMINAL Slot para as opgoes: consola DBG11A ou porta série USS21A (RS-232 e RS-485)
OPCAO1/OPCAO2 | 2 slots para cartas opcionais
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Seleccdao das resisténcias de frenagem, induténcias, ferrites e filtros

4.6 Seleccdo das resisténcias de frenagem, indutancias, ferrites e filtros

Unidades de 400/500 V , tamanhos 1 e 2

MOVIDRIVE® MD_60A...-5A3 0015 | 0022 | 0030 | 0040 | 0055 |007 |o0110
Tamanho 1 2
Resisténcia de Corrente de Referéncia
frenagem funcionamento
BW100-00 I =0.8 ARms 826 269 1
BW100-00 I = 1.8 ARms 8217017
BW168 I = 2.5 Arms 820 604 X
BW268 IF = 3.4 ARmis 8207151
BW147 I = 3.5 ARms 8207135
BW247 IF = 4.9 Aguis 8207143
BW347 I = 7.8 ARms 820 798 4
BWO039-01 I = 4.2 ARms 821 689 4
BW039-02 e =7.8 ARms 821690 8
BW039-05 Il =11 Arums 8216916
Induténcias de entrada Referéncia
ND020-013 Zlsistema = 20 Aca 826 0125
ND045-013 Slsistema = 45 Aca 826 013 3
Filtros de entrad Referéncia
NF009-503 827 4126
NF014-503 827 116 X B
NF018-503 Vmax = 550 Vea 827413 4 B
NF035-503 827 128 3
Anéis de ferrit Diadmetro interno Referéncia
HDO001 d =50 mm (1.97 in) 8133255 Para cabos de sec¢do 1.5 - 16 mm? (AWG 16 - 6)
HDO002 d =23 mm (0.91in) 813557 6 Para cabos de seccao< 1.5 mm? (AWG 16)
HDO003 d =88 mm (4.46in) 813558 4 Para cabos de secgéo > 16 mm?2 (AWG 6)
Filtros de saida (apenas no modo VFC) Referéncia
HF015-503 826 030 3
HF022-503 8260311 B
HF030-503 826 032 X B
HF040-503 826 311 6 B A
HF055-503 826 3124 B
HF075-503 826 3132 B
HF023-403 8257841 B
HF033-403 825785 X B
A Para operagdo nominal (100 %)
B Para carga variavel no modo VFC (125 %)

Instrucdes de Operagdo do MOVIDRIVE® MD_60
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Seleccgdo das resisténcias de frenagem, indutancias, ferrites e filtros

Unidades de 400/500 V, tamanhos 3 a5

MOVIDRIVE® MD_60A...-503 0150 ‘ 0220 ‘ 0300 | 0370 | 0450 | 055 | 0750
Tamanho 3 4 5
Resisténcia de Corrente de Referéncia
frenagem funcionamento
BWO018-01 e =4.0 ARms 821684 3 © ©
BWO018-03 IF = 8.1 Agmis 821685 1 C C
BWO018-07 Ir = 14 Arus 821 686 X C C
BW915 Ie =28 Arms 8212600
BW012-02 I = 6.1 ARms 8216800
BWO012-05 I =12 Arus 8216819
BWO012-10 IF = 22 Arus 8216827
BW106 IF = 38 Arus 8210500
BW206 Ir =42 Arms 8210519
Induténcia de entrada Referéncia
ND045-013 Tlgistema = 45 Aca 826 013 3
ND085-013 Zlgistema = 85 Aca 826 014 1 B
ND1503 Tlgistema = 150 Aca 825548 2 B
Filtros de entrad Referéncia
NF035-503 827 128 3
NF048-503 827 117 8 B A
NF063-503 827 414 2 B
NF085-503 Vmex =350 Vea 8274150 B
NF115-503 827 416 9 B
NF150-503 827 4177 B
Anéis de ferrit Diadmetro interno Referéncia
HDO001 d =50 mm (1.97 in) 8133255 Para cabos de seccdo 1.5 - 16 mm? (AWG 16 - 6)
HDO003 d =88 mm (4.46in) 813558 4 Para cabos de secc¢do > 16 mm? (AWG 6)
Filtros de saida (apenas no modo VFC) Referéncia
HF033-403 825785 X B/D | A/D
HF047-403 825786 8 B A
HF450-503 826 948 3 B E D D
A Para operagdo nominal (100 %)
B Para carga variavel no modo VFC (125 %)
C Ligue duas resisténcias de frenagem em paralelo e ajuste para o dobro a corrente de funcionamento em F16 (2 X Ig)
D Ligue dois filtros de saida em paralelo
E Para operacdo nominal (100 %): Um filtro de saida

Para carga variavel (125 %): Ligue dois filtros de saida em paralelo
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Seleccdao das resisténcias de frenagem, induténcias, ferrites e filtros

Unidades de 230V, tamanhos 1 a 4

MOVIDRIVE® MD_60A...-2_3 0015 ‘ 0022 ‘ 0037 | 0055 | 0075 | 0110 | 0150 | 022 | 0300
Tamanho 1 2 3
Resisténcias de Corr_ente de Referéncia
frenagem funcionamento
BW039-00 I =2.0 AgRms 821687 8
BWO039-00 Ir = 3.2 ARms 8216886
BW039-01 Ir = 4.2 Aruis 821689 4
BW039-02 Ie=7.8 ARms 821 690 8
BWO027-00 Ig = 2.5 ARms 8224226
BW027-01 I = 4.4 Agms 822423 4
BWO018-01 Ig = 4.0 Agms 821684 3 C C C C
BWO018-03 Ir =8.1 Agmis 8216851 c c C C
BWO018-07 I = 14 Aruis 821 686 X C C C C
BW915 I = 28 Aruis 8212600 C C C C
BW012-02 Ir =10 Aruis 8216800
BW012-05 Ie =19 Aruis 8216819
BWO012-10 I = 27 Aruis 8216827
BW106 Ig = 38 Agmis 8210500 c C
BW206 I = 42 Aruis 8210519 C C
Induténcias de entrada Referéncia
ND020-013 lgistema = 20 Aca | 826 012 5
ND045-013 Tlsistema = 45 Aca | 826 013 3 B
ND085-013 Tlgistema = 85 Aca | 826 014 1 B
ND1503 ilzftema =150 825548 2 e
Filtros de entrad Referéncia
NF009-503 827 4126
NF014-503 827116 X B
NF018-503 8274134 B
NF035-503 Vi =550V 827 128 3
NF048-503 x A lg271178 A
NF063-503 827414 2 B
NF085-503 8274150
NF115-503 827 4169 B
Anéis de ferrit Diametro interno | Referéncia
HDOO1 ?1z??nr;1m 813 325 5 E:\Vr\?Gciléo_s g)e seccdo 1.5-16 mm?
HD0O02 ?Ozf?nrm)ﬁm 813557 6 F:&\;\?Gcilg())s de seccdo <15 mm?
HDO003 ?4125?nn)1m 813558 4 I(DA:;\\;’\?Gczék))os de secgdo > 16 mm?
A Para operagdo nominal (100 %)
B Para carga variavel em modo VFC (125 %)
C Ligue duas resisténcias de frenagem em paralelo e ajuste para o dobro a corrente de funcionamento em F16 (2 X Ig)
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Ligac&o do bus do sistema (SBus)

4.7

Ligacao do bus do sistema (SBus)

Podem ser interligadas um méaximo de 64 estacées de bus CAN usando o bus do
sistema (SBus). O SBus suporta sistemas de transmissdo em conformidade com ISO
11898.

O manual "Bus de Sistema (SBus)" contém informacdo detalhada sobre o bus do
sistema. Este manual pode ser obtido através da SEW.

Esquema de ligacBes do SBus

Unidade de
controlo

Resisténcia terminagao

Unidade de
controlo

Unidade de
controlo

Resisténcia terminagao Resisténcia terminagao

bus sistema S12 bus sistema S12 bus sistema S12
ON|OFF ON[OFF ONJOFF
Referénciabus ~ X12: Referenciabus X712 | Refernciabus X 12*
sistema DGND | 1] sistema DGND | 1|~ sistema DGND | 1/
Bus sistema Alto#—" SC11 Bus sistema Alto<#—®1 SC11 Bus sistema Alto~*—"71_SC11
Bus sistema Baixo <% gC12 Bus sistema Baixo—® gC12 Bus sistema Baixo#—® gC12

02205BPT

Fig. 19: Ligacao do bus do sistema

Especificacédo do
cabo

Contacto de
blindagem

Comprimento do
cabo

Resisténcia de
terminacédo

Use um cabo em cobre de dois condutores torcidos com blindagem (cabo de
transmissdo de dados com blindagem em entrancado de cobre). O cabo deve
possuir as seguintes especificacdes:

— Seccéo recta dos condutores 0.75 mm? (AWG 18)
Resisténcia do cabo 120 Q a 1 MH
— Capacitancia por unidade de comprimento < 40 pF/m (12 pF/ft) a 1 kHz

Cabos adequados séo, por exemplo, os cabos para bus CAN e para DeviceNet.

Ligue a blindagem em ambas as extremidades, ao grampo de blindagem electrénica
do conversor ou ao controlador mestre e garanta que a area de contacto da
blindagem é grande. Ligue também as terminac¢des da blindagem a DGND.

O comprimento maximo admissivel do cabo depende da velocidade de transmissao
definida para o SBus (P816):

— 125 kbp ~ 320 m (1056 ft)
— 250 kbp ~ 160 m (528 ft)
— 500 kbps - 80m (264 ft)
— 1000 Kbps - 40m (1321t

Ligue a resisténcia de terminacdo do bus (S12 = ON) no inicio e no fim da ligacédo
do bus do sistema. Desligue a resisténcia de terminacao nas unidades intermédias
(S12 = OFF).

Nao é admissivel existir qualquer desvio de potencial entre as unidades que estéo

ligadas pelo mesmo SBus. Tome as medidas adequadas para evitar diferencas de
potencial, p.ex. ligando os terminais de terra com um condutor separado.
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4.8 Ligacao do interface RS-485

O interface RS-485 pode serusado para ligar um maximo de 32 unidades
MOVIDRIVE®, p.ex. para operacao mestre/escravo, ou 31 unidades MOVIDRIVE® e
um controlador CAN (PLC).

Esquema de ligacBes do interface RS-485

Unidade de controlo Unidade de controlo Unidade de controlo
X13: X13: X13:
—{ DGND |9 +—{ DGND 1 DGND |9
RS-485+ <-—»= ST11 [0 RS-485+ <«—— ST11
RS-485- <a—m| ST12 i1 RS-485- <a——| ST12

RS-485+ <—— ST11 10
RS-485- -«—— ST12 |11 W

@ @
02206APT
Fig. 20: Ligacdo RS-485
Especificagéo do  Use um cabo em cobre de dois condutores torcidos com blindagem (cabo de
cabo transmissdo de dados com blindagem em entrancado de cobre). O cabo deve

possuir as seguintes especificacdes:
+ Seccdo recta dos condutores 0.5 — 0.75 mm? (AWG 20 — 18)

— Resisténcia do cabo 100 — 150 Q a 1 MH
— Capacitancia por unidade de comprimento < 40 pF/m (12 pF/ft) a 1 kHz

Por exemplo, o seguinte cabo é adequado:
— BELDEN (www.belden.com), cabo de dados tipo 3105A

Contacto de » Ligue a blindagem em ambas as extremidades, ao grampo de blindagem electrénica

blindagem do conversor ou ao controlador mestre e garanta que a area de contacto da
blindagem é grande. Ligue também as terminacdes da blindagem a DGND.

Comprimento do » O comprimento total admissivel do cabo é 200 m (660 ft).

cabo

Resisténcia de * A unidade possui resisténcia de terminacdo dindmica. Nao ligue nenhuma

terminacgéo resisténcia de terminacéo external

» Nao é admissivel existir qualquer desvio de potencial entre as unidades que estao
ligadas pelo mesmo cabo RS-485. Tome as medidas adequadas para evitar
diferencas de potencial, p.ex. ligando os terminais de terra com um condutor
separado.
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4 Ligacdo da opcdo USS21A (RS-232 e RS-485)

4.9

Ligacdo da opcéo USS21A (RS-232 e RS-485)

Referéncia da USS21A: 822 914 7

Ligagdo RS-232 .

Use um cabo de interface blindado standard para ligar ao interface RS-232.

USS21A i F-4 O PC COM 1-4
____________________ Py
r GND (Massa) s
L TxD L 1ags [
\ ! \ I (o}
N RxD N

L (|

P max. 5 m (16.5 ft) J O

Conector Sub D 9 pinos (macho) Conector Sub D 9 pinos (fémea)

02399AP

Fig. 21: Cabo de ligacdo USS21A — PC

Ligacdo RS-485

Por favor, respeite as seguintes intru¢des de ligacéo:

Use um cabo em cobre de dois condutores torcidos com blindagem (cabo de
transmissdo de dados com blindagem em entrancado de cobre). O cabo deve
possuir as seguintes especificacoes:

— Seccéo recta dos condutores 0.5 — 0.75 mm? (AWG 20 - 18)
— Resisténcia do cabo 100 - 150 Q a 1 MH
— Capacitancia por unidade de comprimento < 40 pF/m (12 pF/ft) atl kHz

Por exemplo o seguinte cabo é adequado:
— BELDEN (www.belden.com), cabo de dados tipo 3105A

Ligue a blindagem, em ambas as extremidades, ao grampo de blindagem
electrénica do conversor ou ao controlador mestre e garanta que a area de contacto
da blindagem é grande. Ligue também as terminacdes da blindagem a DGND.

USS21A

USS21A

00997CXX

Fig. 22: Interface RS-485 da USS21A

Standard EIA

28

O interface RS-485 da USS21A respeita o standard EIA:

Velocidade de transmissao max. 9600 bps

Max. 32 participantes (cada unidade com USS21A conta por 2 participantes)
Max. comprimento total do cabo 200 m (660 ft)

Instalacdo fixa da resisténcia de terminacéo dindmica
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4.10 Combinacao de opcdes

A seguinte tabela mostra as combina¢cBes possiveis das opg¢bes, tal como sao
fornecidas. O significado das entradas da tabela é o seguinte:

- A combinacéo das opgdes nédo é possivel.

Instale a opc&o da primeira coluna (1) no slot da OPCAO1.

LIR Instale a op¢éo indicada na linha (- ) no slot da OPCAO2.

RIL Instale a opgao da primeira coluna (1) no slot da OPQAOZ.

Instale a opcéo indicada na linha (-) no slot da OPCAOL1.
TERMINAL

OPCAO1 (L)
OPCAO2 (R)
CONTROLO

02714BPT
Fig. 23: Configurag&o dos slots das op¢des

MDF /MDV /MDS  Combinacdes das opcdes, aplica-se a todas as unidades MOVIDRIVE® D:

DFP11A DFI11A DFC11A 1) Sem 22
[ DIP11A S e p— DFD11A DIO11A DRS11A opcio
DIP11A - RIL RIL R|L R|L R|L? RIL R
DFP11A
DFP2IA LIR - - - - LIR LIR L
DFI11A
DFIZ1A LIR - - - - LIR LIR L
DFC11A
DFOT1A LIR - - - - LIR LIR L
DFD11A LIR - - - - LIR LIR L
DIO11A L|R? R|L R|L R|L R|L LIRY R|L R
DRS11A LIR RIL RIL RIL R|L LIR - R

1) Excepcéo para DRS11A: MOVIDRIVE® MDV ou MDS é necessario para esta opgéo.
2) Apenas os terminais binarios da DIO11A podem ser definidos usando os pardmetros P6__. Os terminais binarios da DIP11A estdo
disponiveis apenas através das variaveis de sistema IPOSPIus® (- manual IPOS).

3) Aopgco "carta de entradas e saidas DIO11A" pode ser ligada aos pares. Neste caso, quando a DIO 11A est4 ligada na"OPCAO2(R)",
deve ter em considerag@o que as entradas/saidas analdgicas podem ser usadas e os terminais binarios ndo podem ser definidos,
usando os parametros P6__. Os terminais binarios da DIO11A na "OPCAO2 (R)" s6 estdo disponiveis através das variaveis de
sistema IPOSPUS® (L, manual IPOS).

Exemplo Se um MOVIDRIVE® MDV ou MDS estiver equipado com o interface de bus de campo
tipo PROFIBUS DFP11A e a carta opcional de operagao sincrona DRS11A, entdo a
DFP11A deveré ser instalada no slot OPCAO1 (L) e a DRS11A no slot OPCAO2 (R).
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Instalacdo e remocdao de cartas opcionais

4.11 Instalacdo e remoc¢é&o de cartas opcionais

Antes de
comegar

Instalacéo da
carta opcional

Tome as devidas precaucdes para eliminar quaisquer cargas eléctricas do seu corpo
antes de tocar em qualquer carta opcional (pulseira de descarga, sapatos
condutores, etc.).

Mantenha a carta opcional na embalagem original e ndo a retire até ao momento de
a instalar.

N&o toque desnecessariamente na carta opcional. Pegue apenas pelos cantos e
nao toque em nenhum componente.

Desligue o conversor da alimentagdo, desligue o sistema de alimentagéo e os 24
Vee.

Retire a consola, o interface série ou tampa plastica.

Remova a tampa inferior da unidade de controlo.

Desaperte o grampo de blindagem electrénica.

Use uma chave de fendas adequada para levantar e remover a placa preta.

Insira a carta opcional nas guias da OPCAO1 ou OPCAO2 e empurre-a para dentro.

Apligue uma forca moderada no painel frontal para empurrar a carta opcional. Esta
carta estara correctamente inserida quando estiver alinhada com a carta de controlo.

Instale de novo o grampo de blindagem electronica e aperte os parafusos de fixagéao.
Volte a colocar a tampa da unidade de controlo no lugar.

Pode nédo ser possivel colocar a tampa, em funcdo da carta opcional e do sub-
conector D utilizados. Tal ndo deve prejudicar o fecho da unidade.

Coloque a consola, o interface série ou a tampa no sitio.

02025AXX

Fig. 24: Remocao da tampa

Instrucdes de Operagdo do MOVIDRIVE® MD_60




Instalacdo e remocdao de cartas opcionais 4

Remocdo da
carta opcional

Desligue o conversor da alimentacdo, desligue o sistema de alimentagéo e os 24
Vee.

Remova a consola, o interface série ou a tampa plastica.

Remova a tampa inferior da unidade de controlo.

Desaperte o grampo da blindagem electronica.

Use uma chave de fendas adequada para retirar a carta opcional e puxe-a para fora.
Insira outra carta opcional ou a placa preta no sitio da placa opcional.

Coloque de novo o grampo de blindagem electronico e aperte os parafusos de
fixacao.

Volte a colocar a tampa da unidade de controlo.
Coloque a consola, o interface série ou a tampa plastica no sitio.

02026AXX

Fig. 25: Remocao da carta opcional
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4 Ligacao e descricdo dos terminais daopc¢édo DIO11A

4.12 Ligacao e descricédo dos terminais daopcéo DIO11A

Referéncia Placa opcional de expancéo de terminais tipo DIO11A: 822 726 8
Vista frontal da DIO11A Terminal Funcéo
X20:1/2 Al21/22 Entrada de referéncian2,-10V-0-10Vou0-10V
S (Entrada diferencial ou entrada com potencial de referéncia AGND )
DIO X20: AGND Potencial de referéncia para sinais analdgicos (REF1, REF2, Al.., AO..)
— X21: AOV1 Saida analégica em tenséo V1, definicdo de fabrica: velocidade actual
X20 1 @)‘ Al21 X21: AOV2 Saida anal6gica em tensao V2, definicdo de fabrica: corrente de saida
2[91 | Al22 Capacidade de carga das saidas analégicas em tenséo: Iz = 10 mA
3 @)1 AGND X21: AOC1 Saida analdgica em corrente C1, definicdo de fabrica: velocidade actual
— X21: AOC2 Saida analégica em corrente C2, definicdo de fabrica: corrente de saida
X21 119 | Aovi P642/645 "Modo de operacédo AO1/2" define a fungéo das saidas: saidas
2 @)‘ AOC1 em tenséo V1/2 (-10 V — 0 — 10 V) ou saidas em corrente C1/2 (0(4) — 20
310! | AGND mA).
4 ®\ AOV2 Selecgéo das saidas binarias — Menu de parametros P640/643
| Comprimento max. admissivel do cabo: 10 m (33 ft)
Z g\ ﬁgﬁé X21:3/6  AGND Potencial de referéncia para sinais analégicos (REF1, REF2, Al.., AO..)
— X22:1-8 DI1@ - 17 | Entradas binérias 1 — 8, definicdo de fabrica: sem fungdo
X22 19! | D11 As entrada binarias s&o isoladas electricamente por opto-acopladores.
2 @)‘ DI11 Selecgao das saidas binarias — Menu de parametros P61_
3 @)\ DI12 X22: DCOM Potencial de referéncia para as entradas binarias DI1@ — 17
| 49| | b3 X22:10 DGND Potencial de referéncia para sinais binarios
— Sem ligagdo X22:9 — X22:10 (DCOM — DGND) - Entradas binarias
M) 59| | D124 isoladas
| 69 | DI15 —  Com ligagdo X22:9 — X22:10 (DCOM — DGND) — Entradas binarias
| 719/| | D116 nao isoladas
33‘ DiL7 X23:1-8 DO1@ - 17 | Saidas binarias 1 — 8, defini¢ao de fabrica: sem funca
|| | DCOM Capacidade de carga das saidas binarias: I;,5x = 50 mA (a prova de curto
1019,/ | DGND circuito)
ﬁ Nao aplique tensdes externas as saidas binérias!
X23 1 DO1g X23: DGND Potencial de referéncia para sinais binarios
2|9/| | po11
39| | po12
M 49| | po13
0| 59| | | po14
1 6|9|| | pO15
7|9/| | pO16
89| | pO17
99| | DGND
| S
Entrada em A entrada de referéncia analdgica n2 (Al21/22) pode ser utilizada como entrada
tenséo diferencial ou como entrada com potencial de referéncia em AGND.
Entrada diferencial Entrada com potencial de ref. AGND
DIO DIO
X20 i X20 j——
- 119 | Al21 19| |AI21
S HL| 2 @)‘ Al22 > 2 @)‘ Al22
by 319, | AGND ol * AL 3)9,] |AGND
HIO O
S oV -
i\
05202AXX

Fig. 26: Entrada de referéncia n2
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Ligacao e descricdo dos terminais da opcédo DIO11A

Entrada em Deve usar uma carga externa, caso a entrada de referéncia analédgica n2 (Al21/22) seja
corrente usada como entrada em corrente.

Por exemploRg =500 Q - 0-20mA=0-10

0...20 mA X20 | ===
> @)‘ Al21

1
HL| 2 @)‘ Al22
( 3|9,/ | AGND

+
500 Q9
0..10Vv

01671BXX
Fig. 27: Entrada em corrente com carga externa

Saidas em tens@o  As saidas analégicas em tensdo AOV1 e AOV2 devem ser definidas como se mostra
na figura seguinte:

DIO DIO
X20 | === X20| =
1 ®‘ Al21 1 ®‘ Al21
219 |AI22 2|9 | AI22
319] | AGND 3|9, | AGND
X21| ——m X21| ——
g 119 | Aov1 19| | Aov1
= 2 ®‘ AOC1 2 ®>‘ AOC1
S L1 39 | AGnD 319 | AGND
o 4 ®‘ AOV2 g 4 ®>‘ AOV2
= 59| | AOC2 = 5[9| | AOC2
6l9, | AGND S ALI 619, | AGND
S
05203AXX
Fig. 28: Saidas em tensédo AOV1 e AOV2
Saidas em As saidas anal6gicas em corrente AOC1 e AOC2 devem ser definidas como se mostra
corrente na figura seguinte:
DIO DIO
X20 = X20 =
1 ®>‘ Al21 1 @)‘ Al21
2 ®>‘ Al22 2 ®‘ Al22
319 | AGND 3|9 | AGND
X21| ——m X21| —=
0(4)...20 mA 1 ®‘ AOV1 1 @)‘ AOV1
Mo 2 ®>‘ AOC1 2 @)‘ AOC1
nEd| 3 ®‘ AGND 3 @)‘ AGND
4 ®>‘ AOV2 0(4)...20 mA 4 @)‘ AOV2
- 5 ®>‘ AOC?2 ¢ 5 @)‘ AOC2
619,/ | AGND H| 6]9,| | AGND

05204AXX
Fig. 29: Saidas em corrente AOC1 e AOC2
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Ligacdo do encoder e do resolver

4.13 Ligacéo do encoder e do resolver

Notas de
instalacéo gerais

Contacto da
blindagem

No conversor

No encoder/
resolver

Cabos pré-
fabricados

34

O manual "Sistemas de encoders SEW" possui informacéo detalhada. Este manual
pode ser obtido através da SEW.

Comprimento max. do cabo conversor — encoder/resolver: 100 m (330 ft) com uma
capacitancia por unidade de comprimento < 120 nF/km (193 nF/mile).

Seccdo recta dos condutores: 0.20 — 0.5 mm? (AWG 24 - 20)
Se cortar os condutores do cabo encoder/resolver: Isole os terminais.

Use cabos blindados com pares de condutores torcidos (excepgdo: cabos para
sensores HTL) e efectue a ligacdo da blindagem através de uma area grande nas
duas extremidades:

— no bucim do cabo na entrada do encoder ou na ficha do encoder
— na entrada do conversor através da caixa da ficha sub

Passe o cabo do encoder/resolver separadamente dos cabos de poténcia.

Ligue a blindagem do cabo do encoder/resolver através de uma area grande.

Ligue a blindagem do lado do conversor na caixa da ficha sub D.

01939BXX

Fig. 30: Ligue a blindagem na ficha sub D

Ligue a blindagem do lado do encoder/resolver no bucim do cabo ou na ficha do
encoder.

01948AXX

Fig. 31: Ligue a blindagem no bucim do cabo do encoder

A SEW dispde de cabos pré-fabricados para ligacdo de encoders/resolvers. E
recomendada a utilizacdo destes cabos pré-fabricados.

As cores dos condutores especificadas nas figuras de ligacdes estdoem

conformidade com IE C757 e correspondem as cores dos condutores usadas nos
cabos pré-fabricados SEW.
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Encoder do
motor

Tensao de
alimentacéo

encoders sin/cos

Referéncias dos
cabos pré-
fabricados

Os seguintes encoders do motor podem ser ligados a X15: das unidades MOVIDRIVE®
MDVG60A:

* Encoders de alta resolu¢é@o sen/cos com sinal de tensédo de 1 Vpp
» Encoders TTL 5 V com niveis de sinal RS-422
* Encoders HTL 24V

01936AXX
Fig. 32: Terminais de ligag&o dos encoders do motor SEW

Os encoders com alimentacéo a 24 V ¢ (max. 180 mA) sédo ligados directamente a
X15:. Estes encoders sado alimentados pelo conversor.

Os encoders com alimentagdo a 5 V¢ devem ser ligados através do opcional "Tensé&o
de alim. de 5 V para encoder tipo DWI11A" (referéncia 822 759 4).

Os encoders de alta resolucéo sen/cos ES1S, ES2S ou EV1S sédo recomendados para
operagédo com o MOVIDRIVE® MDV60A. Estes encoders s&o alimentados com 24 Ve
e ndo necessitam de cabo de sensor. Ligue o encoder sin/cos como é indicado:

» max. 100 m (330 ft) o
ES1S/ES2S/EV1S S "

ESIR/ES2R/EVIR A (k1) YE

©

UB 0K1 K2 KO K1 K2 KO

UBOA B CA B C

A OO 0 W NN

03021AXX
Fig. 33: Ligacéo do encoder sin/cos

Corte o condutor violeta (VT) do cabo na extremidade do encoder.

Para instalacao fixa: 198 829 8
Para instalagéo movel: 198 828 X
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4 Ligacdo do encoder e do resolver

Encoders 5V TTL

Tensao de ali-
mentagéo 24 V¢

Tenséo de
alimentagéo 5 Ve

Referéncias dos
cabos pré-
fabricados

36

Os encoders 5V TTL da SEW estéo disponiveis com tens&o de alimentac¢éo de 24 V¢
edeb Vcc.

Ligue os encoders 5 V TTL a alimentacéo de 24 V¢ ES1R, ES2R ou EV1S da mesma
forma que os encoders de alta resolucao sen/cos.

Os encoders 5 V TTL com tenséo de alimentagéo de 5V cc ES1T, ES2T ou EV1T
devem ser ligados através do opcional "Tensdo de alim. de 5 V para encoder tipo
DWI11A" (referéncia 822 759 4). O cabo do sensor também devera ser ligado por forma
a corrigir a tensdo de alimentacdo do encoder. Ligue estes encoders da seguinte forma:

max.5 m (16.5 ft)

T DWI11A
1 AKLYE-— i
oy GN | ﬂ — =
6 A (KL > 6
2 B (k2) BB -2 .
7 B (K2) BY- -7
3 ¢ (Ko) B r3 (W
8 C (Ko) &Y -8 |
WH: ' [a)
9  usWH: 9|3
5 pBi- 5 2
4 no g —4 |
» ® max. 100 m (330 ft) ® L
YE o o-—-—_ ) 1
A (k1) SN —6
00006000 \ B (k2) B2 —2
O B (K2) E‘é 7|5
UBDOKLK2KOKIKZKo | C (KO) 3 §
UBDA B CA B C/ C(Ko)CY F8 | &
Ug WH o g
n BN —5
VT* - : 4*
03023AXX

Fig. 34: Ligagdo de encoders TTL através da DWI11

* Ligue o condutor do sensor (VT) do encoder a UB, nédo ligue no opcional DWI11A!

MOVIDRIVE® X15: — DWI11A X1:MOVIDRIVE
Apenas para instalacéo fixa: 814 344 7
Encoder ES1T /ES2T / EVAT - DWI11A X2: encoder
Para instalacao fixa: 198 829 8
Para instalagdo movel: 198 828 X
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Ligacdo do encoder e do resolver

Encoders HTL

Referéncias dos
cabos pré-
fabricados

Encoder absoluto

Se estiver a usar_um encoder 24 V HTL ES1C, ES2C ou EVI1C, ndo deve ligar os
canais negados A (K1), B (K2) e C (KO0).

max. 100 m (330 ft)

ES1C/ES2C/EV1C e - <
A (K1) YE 1
A (KI) N.C.6
Soososag ) B & 2
COOCOOOY -
e——— -1 \ B(K2) N.C. 7
__|c(ko) &Y 3
UB 0OK1 K2 KO K1 K2 KO 7 A
KLK2KO | € (KO) N.C.8
UBOA B CA B C
U WH 9
0 BN — 5
‘ \ N.C.4
@ @

Fig. 35: Ligacéo de encoders HTL

Para instalacao fixa:
Para instalagéo movel:

198 932 4
198 9316

03022AXX

O encoder absoluto AV1Y possuium cabo de ligagdo fixo com 1 m (3.3 ft) de
comprimento e com uma ficha circular de 17 pinos adequada para o conector fémea
SPUC 17B FRON fabricada pela Interconnectron. A ficha possui a seg. distrib. de pinos:

Cor do condutor no cabo pré-fabricado
Pino Descricéo Cabo de 6 Cabo de 10
condutores condutores
7 Tensdo de alimentagéo Vg +10 - 15 - 24 - 30 Vcc, proteceao Branco (WH) Branco (WH)
contra troca de polaridade
10 Referéncia de potencial GND | Isolada electricamente da caixa de AV1Y Castanho (BN) Castanho (BN)
14 Saida de dados série D+ "1" = Sinal alto Amarelo (YE) Preto (BK)
17 Saida de dados série D- "0" = Sinal baixo Verde (GN) Violeta (VT)
8 Sinal rel6gio, anel corrente T+ prox. de 7 mA, T+ ="1" Rosa (PK) Rosa (PK)
Sinal reldgio, anel corrente T- prox. de 7 mA, T- ="0" Cinza (GY) Cinza (GY)
15 Sinal do encoder incremental A Amarelo (YE)
16 Sinal do encoder incremental A Verde (GN)
- - 1 Vgg sen/cos -
12 Sinal do encoder incremental B Vermelho (RD)
13 Sinal do encoder incremental B Azul (BU)
Ligacdo a opgao Ligue o encoder absoluto AV1Y a opgdo DPA11A como se indica:
DPA11A
max. 100 m (330 ft) Mo
77777777777777777777777777777777777777777777777777777777 32 |DPAL1A
X50:
33
34
35
38
39

== é‘

03977AXX
Fig. 36: Ligacdo do AV1Y a DPA11A
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4 Ligacdo do encoder e do resolver

Ligacdo a opcao Ligue o encoder absoluto AV1Y a opg¢édo DIP11A como se indica:
DIP11A
max. 100 m (330 ft)

03978AXX
Fig. 37: Ligacéo do AV1Y a DIP11A

Ligacdo como Também pode usar o encoder absoluto AV1Y ao MOVIDRIVE® MDV60A como encoder
encoder combinado (absoluto e incremental). O encoder € entéo ligado a X62: da op¢éo DIP11A
combinado e X15: da unidade base MOVIDRIVE® MDV60A .

max. 100 m (330 ft) . DIPll.A

(N.C)7 .
MOVIDRIVE
1 X15:

03979AXX
Fig. 38: Ligagdo como encoder combinado
Referéncia dos Encoder AV1Y - DPA11A X50: (Fig. 137)
Cab(?s pre- Para instalacéo fixa: 198 887 5
fabricados . N .
Para instalacdo mével: 198 888 3
Encoder AV1Y - DIP11A X62: (Fig. 138)
Para instalacao fixa: 198 929 4
Para instalacdo mével: 198 930 8
Encoder AV1Y ¢/ encoder combinado — DIP11A X62: & MOVIDRIVE® X15: (Fig. 139)
Para instalacao fixa: 198 890 5
Para instalacdo mével: 198 891 3
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Ligacdo do encoder e do resolver

Resolver A SEW dispde dos seguintes cabos pré-fabricados para ligacdo de resolvers ao
MOVIDRIVE® MDS60A:
. Referénciar
Para o motor tipo . )
Instalacao fixa Instalacdo mavel
CM71-11 c/ ficha de ligagao 199 2147 1992155
¢/ cx de terminais 198 829 8 198 828 X
DFS56 5 ,
c/ ficha de ligagéo 198 927 8 198 928 6
¢/ cx de terminais 198 829 8 198 828 X
DFY71-112
c/ ficha de ligagéo 198 827 1 198 812 3
Defini¢céo do Motores CM: As ligagBes do resolver estdo localizadas numa ficha de ligacéo.

terminal/pino Motores DS/DY: Dependendo do tipo de motor, as ligacdes do resolver dentro da caixa

de terminais sao estabelecidas ou numa régua de terminais Phoenix de 10 pinos ou
numa ficha de ligacéo.

Ficha de ligacdo CM, DS56: Intercontec, tipo ASTA021NNOO 10 000 5 000
Ficha de ligacdo DY71 — 112: Framatome Souriou, tipo GN-DMS2-12S

Terminal/pino Descricao Cor do conductor no cabo pré-fabricado
1 Ref.+ ) Rosa (PK)
Referéncia
2 Ref.- Cinza (GY)
3 cos+ ) Vermelho (RD)
Sinal cosseno

4 cos- Azul (BU)

5 sin+ ) Amarelo (YE)
- Sinal seno

6 sin- Verde (GN)

9 THTH B Branco (WH)

Protecgéo motor
10 TF/TH Castanho (BN)

Os sinais do resolver possuem a mesma numeragao na régua de terminais Phoenix de
10 pinos e nas fichas de ligacéo.

Ligacéo Ligue o resolver como se indica a seguir:

CM, DFS56, MOVIDRIVE®
DFY71...112 max. 100 m (330 ft) o X15:

@
=}
+
AU OO NNOOW

=
Blsloffals o]
zZ
9]

01414BXX
Fig. 39: Ligagdo do resolver

1) Ficha de ligacéo
2) Régua de terminais

Se usar um cabo pré-fabricado com condutores com manga, corte o condutor violeta
(VT) do cabo na caixa de terminais do motor.

Instrucdes de Operagdo do MOVIDRIVE® MD_60
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4 Ligacdo do encoder e do resolver

Encoders Apenas encoders com um nivel de sinal compativel RS-422 (5 V-TTL) séo
externos admissiveis para ligar a X14: das unidades MOVIDRIVE® MDV/MDS.

Tenséo de Os encoders com 24 V¢ de alimentagdo (méx. 180 mA) séo ligados directamente a
alimentagéo X14:. Estes encoders séo alimentados pelo conversor.

Encoders com 5 Vpc de alimentagdo devem ser ligados através da opgao "Tensé&o de
alimentacéo 5 V para encoder tipo DWI11A" (referéncia 822 759 4).

Ligacao Encoder externo com alimentag&o de 24 V!

ES1R/ES2R/EVIR » max. 100 m (330 ft) MOVIDRIVE®

A (k1) YE
K(H) GN
B (k2) BR
B (K2) BY
UB K1 K2 KO K1 K2 KO 6(K_O)
UBOA B C UB

h 4

X14:

A OO 0 W NN

03776AXX
Fig. 40: Encoder externo directamente ligado a X14:

Corte o condutor violeta (VT) do cabo na extremidade do encoder.

Encoder externo com alimentagéo de 5 V:

max. 5 m (16.5 ft) .

MOVIDRIVE"® =<

X14: A (K1) 1
A (KD) 6

B (K2) 2
B(K2)— A
C (KO) ——— —3
— —8

9

5

4

€ (K0)
uB

A OO 0W NN OB

X1: MOVIDRIVE

ES1T/ES2T/EVI1T I

SISISISISINISIS

©”

UB 0K1 K2 KO
UBOA B C

KIK2
A B

ol 3

X2: Encoder

03777AXX
Fig. 41: Ligacao através da DWI11

* Ligue a linha do sensor (VT) no encoder a UB, néo ligue na DWI11A!
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Ligacdo do encoder e do resolver

Referéncias dos Encoder ES1IR/ES2R EV1 - MOVIDRIVE® X14: (Fig. 141)
cabos preé- Apenas instalacao fixa: 815 354 X
fabricados )
Encoder ES1T /ES2T / EVAT — DWI11A X2: encoder (Fig. 142)

Para instalacao fixa: 198 829 8

Para instalacdo mével: 198 828 X
Simulagéo de Também podera usar X14: como saida de simulacdo de encoder incremental. Para tal,
encoder devera ligar X14:4 com X14:5 (comutacdo — DGND). X14: fornecera os sinais de
incremental encoder incremental com nivel de sinal compativel RS-422 (5 V TTL). O nimero de

pulsos sera 0 mesmo que:
« Com MDV60A em X15: Entrada de encoder do motor
 Com MDSG60A 1024 pulsos/revolucéo

Ligagéo Ligue a avaliacdo da simulacdo de encoder incremental da seguinte forma:

MOVIDRIVE®

max. 100 m (330 ft) o X14:

A (K1) YE
A (KI) GN
| B(k2) RP—
: E(@) BU

B

auk
hE
il

[===T1

T C (ko) BK

“ |
(R e T (o) Gy
ug WH

] BN !

Umschaltung VT

A OO 0 W NN OB

03818AXX
Fig. 42: Ligacéo da simulacao de encoder incremental

Referéncia de Apenas instalagéo fixa: 815 354 X
cabo pré-fabricado
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Ligacdo do encoder e do resolver

Ligagao mestre/ Ligacdo X14 — X14 (= ligacio mestre/escravo) de duas unidades MOVIDRIVE® .
escravo

Ligacao
Mestre Escravo
MOVIDRIVE MOVIDRIVE
X14: ¢ max. 100 m (330 ft) M X14:

A 01O 0 W NN =
A OO 0 W NN =

05036APT
Fig. 43: Ligacdo X14 — X14

Referéncia de

cabo pré-fabricado  Apenas instalacdo fixa: 815 355 8

As fichas sub D nas termina¢8es do cabo estdo marcadas com "MASTER" e "SLAVE".

Assegure-se de que liga a ficha marcada "MASTER" a X14: da unidade mestre e a ficha
marcada "SLAVE" a X14: da unidade escravo.
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5 Colocacdo em funcionamento
5.1 Instrugdes gerais de colocagao em funcionamento

Exigéncias

Modo de
operacao VF
sem controlo de
velocidade

Combinacbes
conversor/motor

Unidades de 400/
500 V

E fundamental respeitar as informacdes de seguranga durante a colocagdo em
funcionamento!

O planeamento correcto do projecto do accionamento é um pré-requisito para uma
colocacdo em funcionamento com sucesso. Reportar ao manual de sistema
MOVIDRIVE® para instrucbes detalhadas de planeamento de projecto e para
explanagdo dos pardmetros (capitulos 4 e 5).

Os conversores de frequéncia MOVIDRIVE® MD_60A sdo parametrizados de fabrica
para operacdo com o motor SEW (MD_60A...-5_3: 4 polos e tensdo nominal 3 x 400
Vca /50 Hz ou MD_60A...-2_3: 4 pdlos e tensdo nominal 3 x 230 V¢, / 60 Hz) para o
qual foram ajustados de acordo com as tabelas abaixo. O motor pode ser ligado e o
accionamento posto em funcionamento imediatamente de acordo com a Seccéo.

"Colocagédo do motor em funcionamento" (- péagina 54).

As seguintes tabelas indicam que combinacdes conversor/motor sdo aplicadas.

®

ou MDV60A em modo VFC Motor SEW
0015-5A3- DT90L4
0022-5A3- DV100LS4
0030-5A3- Dvi00L4
0040-5A3- DV112M4
0055-5A3- DV132S4
0075-5A3- Dv132M4
0110-5A3-4 DV160M4
0150-503-4 DV160L4
0220-503-4 DV180L4
0300-503-4 DV200L4
0370-503-4 DV22554
0450-503-4 DV225M4
0550-503-4 D250M4
0750-503-4 D280S4

Instrucdes de Operagdo do MOVIDRIVE® MD_60
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Unidades de 230 V

Aplicacbes com
elevacéo

®
ou MDV60A 10 mod VEC iy S
0015-2A3- DTO0L4
0022-2A3- DV100LS4
0037-2A3- Dvi100L4
0055-2A3- DV132S4
0075-2A3- DV132M4
0110-203-4 Dvi1i60M4
0150-203-4 Dv180M4
0220-203-4 DVv180L4
0300-203-4 DV22554

As funcdes de colocacdo em funcionamento descritas nesta seccdo para ajuste do
conversor sao adaptadas optimamente ao motor ligado e as condi¢gbes de
funcionamento indicadas. E fundamental efectuar a colocacdo em funcionamento tal
como € descrito nesta sec¢do para os modos de operagdo VFC com controlo de
velocidade, para todos os modos de operacdo CFC e para os modos de operacao
SERVO.

Os conversores MOVIDRIVE® MD_60A ndo devem ser utilizados como dispositivo de
seguranca em aplicacdes com elevacéao.

Para garantir a seguranca, deveréo ser utilizados sistemas de monitorizacéo ou dispos-
itivos mecanicos de segurancga que previnam a possibilidade de acidente ou dano nos
equipamentos.
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Trabalho preliminar e recursos (‘g

5.2 Trabalho preliminar e recursos

Verifique a instalacao.

Tome as medidas adequadas para evitar o arranque involuntario do motor, por
exemplo, removendo o bloco de terminais electronicos X13:. Além disso, devem ser
tomadas medidas de precaucdo adicionais, dependendo da aplicacéo para evitar
acidentes com pessoas ou equipamento.

Para a colocacdo em funcionamento com a consola DBG11A:
Ligue a consola DBG11A ao slot de op¢cdes TERMINAL.
Para a colocacdo em funcionamento com PC e MOVITOOLS:

Ligue a opcdo USS21A ao slot de op¢cbes TERMINAL e utilize um cabo de interface
(RS-232) para ligacdo ao PC. O MOVIDRIVE® e o PC devem estar desligados da
alimentacdo quando efectuar este procedimento, caso contrario podem ser obtidos
estados nao definidos. Entéo ligue as duas unidades. Instale o MOVITOOLS no PC
caso nao o tenha feito anteriormente. Inicie o programa.

Ligue a alimentacéo do sistema e, se necessario, a alimentacéo de 24 V.

Se estiver a usar a consola DBG11A, a mensagem seguinte surgird no visor
aproximadamente apés 13 s:

SELFTEST
MOvVI DRI VE

Estabeleca os parametros preliminares correctos (p.ex. definicdo de fabrica).
Verifigue a definicdo dos terminais que foram ajustados (- P60_/ P61_).

A colocagdo em funcionamento altera automaticamente os valores de um grupo de
pardmetros. A descricdo do parédmetro P700 "Modos de operagdo” explica que
parametros séo alterados. Reporte-se ao manual de sistema do MOVIDRIVE® , Sec. 4
"Parémetros”, para a descricdo dos pardmetros.

Instrucdes de Operagdo do MOVIDRIVE® MD_60
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5.3 Colocacdo em funcionamento com aconsola DBG11A

Informacé&o geral

Informacéo
necessaria

A colocacdo em funcionamento com a consola DBG11A apenas é possivel com
MDF e MDV nos modos de operacdo VFC. A colocacdo em funcionamento nos
modos de operacao CFC e SERVO apenas é possivel com o programa MOVITOOLS.

Para uma colocacdo em funcionamento com sucesso € necessaria a seguinte
informacéo:

Tipo de motor (motor SEW ou motor ndo SEW)
Informacédo do motor

— Tensé&o nominal e frequéncia nominal.
— Adicionalmente, com um motor de proveniéncia diferente da SEW: Corrente
nominal, poténcia nominal, factor de poténcia cos¢ e velocidade nominal.

Tenséo de alimentacéo

A seguinte informacao também é necessaria para a colocagcdo em funcionamento do
controlador de velocidade:

Tipo de encoder incremental
Tipo de sinal do encoder e resolucéo do encoder incremental:

. Parédmetros de colocacdo em funcionamento
Tipo de encoder SEW ) . .
Tipo de sinal do encoder Resolucéo do encoder
ES1S, ES2S, EV ENCODER SENO 1024
AV1Y ENCODER SENO 512
E§i$i)E§§2R+EVé51T1) SENSOR INCREM. TTL 1024
ES1C, ES2C, EV1C SENSOR INCREM. HTL 1024

1)

Os sensores 5 V TTL ES1T, ES2T e EV1T devem ser ligados através da opcdo DWI11A ( - Sec.
Instalagéo).

Informacédo do motor

— Motor SEW: Freio sim ou nédo e ventilador de inércia (ventilador Z) sim ou nédo
— Motor ndo-SEW: Momento de inércia [10‘4kgm2] do motor, freio e ventilador

Rigidez do sistema de controlo em malha fechada (definicdo de fabrica = 1; aplica-
se na maioria das aplicacdes)

Caso o accionamento tenda a oscilar — ajuste para <1
Caso o tempo de estabelecimento seja demasiado longo — ajuste para > 1
Gama de ajuste recomendada: 0.90 -1 —-1.10

Momento de inércia [10'4kgm2] da carga (redutor + equipamento accionado) referido
ao veio do motor.

Tempo requerido para a rampa mais curta.

Se estiver a usar um encoder TTL (tipo de encoder SENSOR INCREM. TTL) ou um
encoder sen/cos (tipo de encoder ENCODER SENO):

Active a monitorizagdo (P504="0O N") apds completar a colocacdo em
funcionamento. Entdo, a funcdo e atensdo de alimentacdo do encoder serdo
monitorizadas.

Importante: A monitorizacdo do encoder ndao é uma funcdo de seguranca!
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Funcdes de
colocacéo em
funcionamento
de DBG11A

Mudanca do
idioma na
consola DBG11A

Descricao detalhada da consola — Sec. "Indicadores de operacéo":

— €~ €M " comeca a colocagdo em funcionamento
simultaneo ¢ & '
Comando de menu seguinte ou aumento do valor em
tecla 1 D x
modo de edi¢&o.
Comando de menu anterior ou diminui¢éo do valor em
| tecla | D X
7) modo de edicéo.
®MnO
0 Baixa um nivel no menu ou activa o modo de edi¢&o no
@ ' B tecla comando de mend.
tecla Sobe um nivel no menu ou desactiva o modo de
edi¢do no comando de mend.
01406AXX tecla Q Cancela a colocagéo em funcionamento e regressa a
indicacéo principal.
tecla E Cancela a colocagéo em funcionamento e regressa a
indicacéo principal.
A indicagao principal da consola esta em Alemao. EEG_ROEqRSPERRE 0 A
Pressione a tecla { duas vezes para visualizar o grupo de 8.. GERAETE-
parametros 8... FUNKTI ONEN
Pressione a tecla — duas vezes e a tecla t uma vez para 801  DEUTSCH
visualizar o parametro 801 "Idioma". Pressione a tecla — para SPRACHE

activar o modo de edigdo. Pressione a tecla | ou 1t para
seleccionar o idioma desejado e, a seguir, pressione a tecla —
para sair do modo de edicéo.

Pressione a tecla Q para regressar a indicagao principal.

Instrucdes de Operagdo do MOVIDRIVE® MD_60
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Estrutura do
menu de
colocacéo em
funcionamento

REG. BLOQUEADO
COR. : 0 A

[<le[-]

A

COLOC.FUNCION ->
IPOS VARIAVEIS <-

simultaneamente

(-]

PREPARADO PARA
COLOCACAO FUNCIO

'ca.3s
CO0* JOGO PARAM. 1
COLOCACAO FUNCIO
JT]
(-]
CO1* VFC1 p/COL* VEC1
= _
MODO OPERACAOQ 1 “ T[] MODO OPERACAO 1
(1
co2* DV112M4
TIPO MOTOR 1
(M
C03* 400 V
TENS NOM MOTOR 1
(M
co4x* 50 HZ
FREQ NOM MOTOR 1
T
v[]
Co5* 400 V
TENSAO REDE 1
T
v[]
835*  SEM RESPOSTA
RESP SINAL TF
T
A
cog* nad_ 21 Jeoex _ NAQ
CALCULO CALCULO
(T[]
4
co6* _ SIM
CALCULO
co8* _ NAO
SALVAR
(T
co8* _ SIM
SALVAR
4
COPIANDO
DADOS
4
REG. BLOQUEADO - [q] cos* NAO
< _
COR. : 0 A [E] SALVAR
02400AP

Fig. 44: Estrutura do menu de colocacéo em funcioanmento

(MY
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Procedimento de
colocacéo em
funcionamento

1. Sinal "0" no terminal X13:1 (DIGQ "/CONTROL.INIBIDO"),

10.

p.ex. desligando o bloco de terminais electrénicos X13.

. Activar o menu de colocagdo em funcionamento pressionando

as teclas — e - simultdneamente na consola DBG11A.

. Pressione a tecla — para comecar a colocagédo em

funcionamento. A primeira janela do menu aparece. Os
comandos de menu séo identificados com um * na 42 posicéao.
Comandos de menu que s6 aparecem no menu de colocagao
em funcionamento comeg¢am com um "C", os outros comandos
de menl possuem um numero da lista de parametros (pagina
280). Pressione a tecla 1 para passar ao proximo menu de
comandos quando tiver acabado o menu de comando.

. Seleccione um jogo de parametros, p.ex.jogo de paradmetros 1.

. Defina 0 modo de operagéo, p.ex. VFC1.

. Seleccione o motor acoplado. Se estiver ligado um motor SEW

de 2 ou 4 polos, seleccione o motor da lista. No caso de ser um
motor ndo-SEW ou um motor SEW com mais de 4 pélos,
escolha "MOTOR NAO-SEW" na lista de selecgdes.

. Observe a chapa sinalética do motor e introduza a tenséo

nominal para o tipo de ligacdo seleccionada.

Exemplo: Chapa sinalética 230A/400.A 50 Hz

Ligagdo A - Introduza 400 V.

Ligagdo A, ponto de transigcdo a 50 Hz - Introduza 230 V.
Ligagdo A, ponto de transicdo a 87 Hz - Introduza também
230V. Apods a colocagao em funcionamento, ajuste primeiro o
parametro P302 "VELOCIDADE MAXIMA 1" para o valor 87 Hz
e entdo inicie o accionamento.

Exemplo: Chapa sinalética 400A/690.\ 50 Hz
Apenas é possivel a ligagdo A — Introduza 400 V.
A ligagdo A ndo é possivel.

. Introduza a frequéncia nominal especificada na chapa

sinalética.
Exemplo: 230A/400.\ 50 Hz
Introduza 50 Hz nas ligacdes A\ e A .

COM MOTORES SEW

. Os valores estédo armazenados para os motores SEW de 2 e 4

pélos e ndo necessitam de ser introduzidos.

COM MOTORES NAO SEW

. Introduza os seguintes dados da chapa sinalética do motor:

» Cor. nom. do motor, atengao ao tipo de ligagédo (A ou A).
* Poténcia nominal do motor

» Factor de poténcia cos ¢

* Velocidade nominal do motor

Introduza a tens@o nominal do sistema de alimentagéo

Instrucdes de Operagdo do MOVIDRIVE® MD_60

CONTROL. | NI BI DO
COR. : 0o A

COLOC. FUNCION. -
| POS_VARI AVEI S ~

PREPARADO PARA
COLOCACAO FUNCI ON.

C00* JOGO PARAM 1
COLOCACAO FUNCI ON.

co1* VFC1
MODO OPERACAO 1

Co2* Dv112wva
TI PO MOTCR 1

C02* MOTOR NAO- SEW
TI PO MOTCR 1

Q03+ 400 V
TENS. NOM MOTOR 1

004* 50 M
FREQ NOM MOTCR 1

C05* 400 V
TENSAO REDE 1

49




5

50

I
(‘G Colocagéo em funcionamento com aconsola DBG11A

11.

12.

13.

13.

14.

15.

16.

Se néo estiver ligado TF/TH a X10:1 e X10:2 — Ajuste "SEM
RESP.". Ajuste a resposta a avaria adequada se estiver ligado
TF/TH.

Inicie os célculos da colocagdo em funcionamento,
seleccionando "SIM".

COM MOTORES SEW
O calculo é efectuado.

COM MOTORES NAO SEW

O célculo com outros motores necessita de um procedimento

de calibracao:

* Quando pedido, fornega um sinal a "1" no terminal X13:1
(DIZ@ "ICONTROL.INIBIDQO").

e Forneca um sinal a "0" no terminal X13:1 apds a calibracdo
ter terminado.

* Os parametros do motor sdo estimados, caso nao seja
possivel calibrar (fornecer energia) o motor.

O comando do menud "SALVA" surge automaticamente. A
consola permanece em modo de edigéo.

Ajuste "SALVA" para "SIM". A informagé&o (parametros do
motor) é copiada para a meméria nao volatil do MOVIDRIVE®.

Fica completa a coloca¢do em funcionamento. Pressione a
tecla E ou Q para sair do menu de colocagdo em
funcionamento. A indicagdo principal aparece no visor.

835* SEM RESPCSTA
RESP. SINAL TF

Co6* NAO
CALCULO

08* _NAO
SALVAR

COPI ANDO
DADCS. . .

CONTROL. | NI BI DO
COR. : 0 A

Copie o jogo de parametros do MOVIDRIVE® para a consola DBG11A apés ter

completado a colocagdo em funcionamento (P807 "MDX — DBG"). Desta forma, é
possivel usar a consola DBG11A para transferir o jogo de pardmetros para outras

unidades MOVIDRIVE® (P 806 "DBG - MDX").

Introduza quaisquer outros pardmetros que sejam diferentes das definicbes de

fabrica na lista de parametros (- pagina 57).

No caso de motores ndo SEW, ajuste o tempo de reaccéo do freio correcto (P732/

P735).

Reporte a informacgdo da Sec. "Colocacdo do motor em funcionamento” (- pagina

54) para efectuar o arranque do motor.

Com uma ligagéo A e um ponto de transi¢do a 87 Hz — Ajuste o parametro P302/

312 "Velocidade maxima 1/2" para o valor de 87 Hz.
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Colocacéo em
funcionamento
do controlador de
velocidade

Estrutura

Primeiro executa-se a colocacdo em funcionamento sem o controlador de velocidade.

Importante: Defina modo de opera¢éo VFC-n-CONTROL.

C01* VFGC n-CTRL
MODO OPERACAO 1

Estrutura do menu de colocagéo em funcionamento do controlador de velocidade:

REG.
COR. :

BLOQUEADO

0

A

<

(E]

v

Q

cCo9* _ NAO
COL.OPER.CTRL N?
gl
C00* CONTR. ROT | Cco9x* _ SIM
COLOCACAO FUNCIO COL.OPER.CTRL N?
0
o
Cl5* INCRM.TTL
TIPO ENCODER
W
Clax 1024 CONT
PULSOS ENCODER
M
N
C1 7 COM
FREIO
R
W
cl8* 1
RIGIDEZ
R
W
Cl19~* SEM
VENTILADOR Z
0
o
cz2Q~* 209.5
INERCIA DA CARGA
0
W
c2l* 0 s
MENOR RAMPA
M
3 -]
CO06* NAO »CcCO6* NAO
CALCULO < CALCULO
[]
gl
CO6* _ SIY
CALCULO
A
co8x* _ NAO
SALVAR
gl
A
cogx _ sIM
SALVAR
A
co8x* NAO |4 COPIANDO
- "
SALVAR DADOS ...
03025AP

Fig. 45: Estrutura da colocacdo em funcionamento do controlador de velocidade
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Procedimento de
colocacéo em
funcionamento

10.

11.

12.

. Pressione "SIM" para iniciar a colocag¢édo em funcionamento do controlador de velocidade.

Todos 0s momentos de inércia devem ser introduzidos na unidade [10™* kgm?].

. Pressione a tecla 1t para entrar no novo item do mend.
. Introduza o tipo de encoder correcto.

. Introduza o valor correcto da resolu¢éo do encoder.

COM MOTORES SEW
Indique se o motor possui freio.

. Defina a rigidez do sistema de controlo em malha fechada.

. Indique se o0 motor possui ventilador de inércia (ventilador Z).

COM MOTORES NAO SEW

. Introduza 0 momento de inércia do motor.
. Defina a rigidez do sistema de controlo em malha fechada.

. Defina 0 momento de inércia do freio e do ventilador.

Introduza 0 momento de inércia da carga (redutor + equipamento accionado) referido ao
veio do motor.

. Introduza o tempo de rampa mais curto.

Inicie o célculo de colocag¢éo em funcionamento do controlador de velocidade,
seleccionando "SIM".

O comando de menu "SALVA" surge automaticamente. Defina "SALVA" para "SIM". A
informacao é copiada para a meméria ndo volatil do MOVIDRIVE®.

O comando de menu "SALVA" surge de novo. Pressione a tecla E ou Q para sair do menu
de colocagdo em funcionamento. A informag&o principal aparece.

Copie o0 jogo de parametros do MOVIDRIVE® para a consola DBG11A ap0s terminar
a colocagdo em funcionamento (P807 "MDX — DBG"). Assim, é possivel utilizar a
consola DBG11A para transferir o jogo de parémetros para outras unidades

MOVIDRIVE® (P 806 "DBG — MDX").

Introduza qualquer outro parametro diferente da definicdo de fabrica na lista de
parametros (- pagina 57).

No caso de motores ndo SEW, ajuste o valor correcto do tempo de reacc¢éo do freio
(P732/P735).

Reporte-se a informacdo da Sec. "Colocagdo do motor em funcionamento” ( -
pagina 54) para o arranque do motor.

Com ligagdo A e ponto de transi¢do a 87 Hz — Ajuste o parametro P302/312
"Velocidade maxima 1/2" para o valor 87 Hz.

Active a monitorizacdo dos sensores TTL e encoders sen/cos (P504 = "LIGADQ").
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5.4 Colocacéo

Informacé&o geral

em funcionamento com PC e MOVITOOLS

* Oterminal X13:1 (DI@Q "/CONTROL.INIBIDO") deve estar com um sinal "0"!
* Inicie o programa MOVITOOLS.

* Defina o idioma.

» Seleccione a porta do PC (COMx) a qual esta ligado o conversor.

» Seleccione <Update> para visualizar o conversor ligado.

5

iT MANAGER MOVITDDLS® SEW-EURODRIVE GmbH & Co  Version 2.60 [ 107] %]
Larguage PC Interface Connected Inverters LConnect to:
i .
" Deutsch e Device Type | Addr | Signature | COrM | ¢ Single Inverter
O MDSEOADNZZEA3 0 1 [Peer-to-Peer]
& Erglish @ CoM1
 Eea " COM2 " lnwerter With Address:
" COM3 EI
" COM 4
- Mo Inwverter
" COMS [OFFLIME]
Opti
Sanl | Execute Program
Erowse for Project Folder Shel
|d:'\pr0gramme\sew\movitools\proiects\proiecﬂ Inverter startup provedure
-1 FlashLoader ] N curve_1.c1 8] Test_03.2w1 Sl
+-] Kurvenscheit  |Z] dip.tat ] test_1 taf =
=0 MOVITOOLS (i8] Md_1.p1 [a8] test_2taf B
+-_] Bin Project.c o] test_3.taf Compiler
- Help_ 8] Tabpos_1.tab =] Test_tD. taf S
2] EDY"°°'SJ =] test_01.BU2 8] Test wickler_01.2w1 LOG0Dve
= '°'T°‘T ] Test_01. 2w/t ] test1 DR1 4
j F:Z.w o8] test_02.BU2 Z] wirtlog.kxt [y ———
= [ Test_n2zw =
(1 Samp = -
1 hAT M=l hd il
N —— d
I15YMC

05032AE
Fig. 46: Janela da colocagdo em funcionamento do MOVITOOL

Inicio da .
colocacéo em
funcionamento

Seleccione <Shell> em "Execute Program". O programa € iniciado.

» Seleccione o comando de menu [Startup] / [Startup...]. O MOVITOOLS abre o ment
de colocacdo em funcionamento.

» Seleccione o tipo de motor: assincrono ou sincrono.

» Seleccione o0 jogo de pardmetros 1 ou 2. Em motores controlados em velocidade, o
contr. de veloc. pode ser seleccionado em separado quando é repetida a colocacdo
em funcionamento. Quando for repetida, as funcdes do interface do encoder
absoluto DIP11A podem ser seleccionadas separadamente, se ele estiver instalado.

» Defina 0 modo de operagéo.

» Seleccione o motor SEW (2 ou 4 pélos) ou o0 motor ndo SEW. Os motores SEW com
mais de 4 poélos sédo ajustados como motores ndo SEW.

» Introduza a informacéo do tipo de motor e, se usar controlo de velocidade, introduza
também a informacé&o do controlador de velocidade.

» Pressione <Finish> para completar a colocacéo em funcionamento.
» Ajuste qualquer parametro necessario, usando o menu principal ou de utilizador.

» Salve o0 jogo de parametros. O jogo de parametros pode ser transferido para outras
unidades MOVIDRIVE® .

* Imprima o jogo de parametros, usando [File] / [Print Data].

» Reporte a informacéo da Sec. "Colocag¢do do motor em funcionamento” (- pagina
54) para o arranque do motor.
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5.5 Colocacdo do motor em funcionamento

Especificacdo da

A tabela seguinte mostra que sinais devem estar presentes nos terminais X11:2 (All) e

referéncia X13:1 - X13:4 (DI9D — DIA3) quando é seleccionada a referéncia com P100 "UNIPOL/

analdgica REF. FIX.", para operar 0 accionamento com a entrada de referéncia analdgica.

Funcdo X11:2 (AIL1) X13:1 (DIZQ) X13:2 (DI@1) X13:3 (DI72) X13:4 (DIZ3
Entrada anal6g. n1| /Contr. inibido S.H./PARADO S.A-H./PARADO | Habilitado/Par. rapida

Controlador inibido X "0" X X X

Paragem rapida X 1 X X "o"

Habilitado e Parado X 1 "0" 0 1

S. horério a 50 % Ny ax 5V 1 "1 0 1

Sentido horario a ny sy 0oV 1 "1 0 1

S. anti-hor. a 50 % N % 5V 1 "0" 1 1

Sent. anti-horario a nyax 0oV 1 "0" 1 1

O ciclo de percurso seguinte mostra um exemplo em que o motor € iniciado com os terminais X13:1 — X13:4
e as referéncias analdgicas. A saida binaria X10:3 (DB@@ "/Freio") é usada para comutagao do contactor do

freio K12.

Entrada DI@Q
/Controlador inibido

g
Entrada DI@1
S.Hor./parado

ngr
Entrada DIO2
S.A-Hor./parado

IIOII
EntradaDI@3 1"

Habilitado/
Parag.rapida "o

Saida DBOQ
/Freio
IIOII

10V

Entrada ana- 5V
I6gica n1 (Al11)

ov

n [rpm],

n
Rotacao e
50%n

ne
n

-50%n_

-n

max

start-stop |

t11 S.H.acel. §

! ; 11 S.H.desaceli
§ | t11 SH.acel. | | |
{11 SHacel. o/ \{11 S.Hidesacel. !
t11 SAH acel!\ t13 raﬁpa parada
05033APT

Fig. 47: Ciclo de percurso com referéncias analdgicas

O motor ndo é energizado no caso de inibicdo do controlador (DIZ@ = "0"). Um motor
sem freio permanece a rodar até parar (roda livre).
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A tabela seguinta mostra que sinais devem estar presentes nos terminais X13:1 — X13:6
(DIYD — DIF5) quando é seleccionada a referéncia com P100 "UNIPOL/REF. FIX.",
para operar 0 accionamento com as entradas de referéncia fixas.

Fungfio X13:1 (DI@@) | X13:2 (DIg1l) | X13:3 (DI@2) X13:4 (DIZ3) X13:5 (DI@4) | X13:6 (DIF5)
[/Ctrl. inibido S.H./PARADO |S.A-H./PARADO | Habilitado/par. rapida n11/n21 n12/n22
Contr. inibido "0" X X X X X
Paragem rapida "1 X X "0" X X
Habil. e parado "1 "o" "o" "1t X X
S. horério em nl "1 " "o" "1t "1 "o"
S. horério em n12 "1t " "o" "1t 0" "1
S. horério em n13 "1t " "o" "1t "1 "1
S.anti-hor. em n11 "1 "o" "1t "1 "1 "o"

O ciclo de percurso seguinte mostra, em exemplo, como o0 motor € iniciado com os terminais X13:1 — X13:6 e
as referéncias fixas internas. A saida binaria X10:3 (DB@@ "/Freio") é usada para comutar o contactor do

freio K12.

Entrada DIOQO
/Controlador inibido

"o
Entrada DIG1
S.Hor./parado

non
Entrada DIg2
S.A-Hor./parado

"o
EntradaDI@3 1"

Habilitado/
Paragem rapidauqs

Entrada DI@4

n11/n21
"o
Entrada DI@5
n12/n22
"o
S
Saida DBJYJ
/Freio
"o
n [rpm]
n13
Rotacao
ni2
nii
0
-n11
-n12
-n13

A

| t11 S.H.acel.

t11 S.H.acel.

it11 S.H.acep

t11 S.H.desacel.

Fig. 48: Ciclo de percurso com referéncias fixas internas

Instrucdes de Operagdo do MOVIDRIVE® MD_60

t41 S.A-H.acel

05034APT

113 rar?npa parada

O motor néo é energizado no caso de controlador inibido (DIZ@ = "0"). Um motor sem
freio permasnece a rodar até parar (roda livre).
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Operacdo manual

56

O conversor pode ser controlado pela consola DBG11A, usando a funcédo de operacéo
manual. O visor de 7 segmentos da unidade mostra o caracter "H" durante o0 modo de
operacdo manual.

Para iniciar a operacdo manual, tem de existir o sinal "0" nas entradas binarias X13:2
(DIg1) "S.H./parado”, X13:3 (DI@2 "S.A-H./parado") e X13:4 (DIg3 "Habilitado/
paragem rapida"), se programado. As entradas binarias ficam entdo sem qualquer
funcdo durante a operagdo manual, com excepc¢do de X13:1 (DIGQ "/Controlador
inibido"). A entrada binaria X13:1 (DIg@ "/Controlador inibido") deve possuir o estado a
"1" para habilitar o motor a arrancar em operacao manual. Em opera¢cdo manual o motor
pode também ser parado através de X13:1 ="0".

A direccéo de rotacdo ndo é determinada pelas entradas binarias "S.H./parado” ou
"S.A-H./parado”. Selecciona o sentido de rotacéo através da consola (- Fig. 49).

A operacdo manual permanece activa mesmo apos a alimentacéo ter sido desligada/
ligada. O conversor permanece, no entanto, inibido. Um comando de mudanca de
direccédo, usando a tecla - ou —, produz uma habilitacéo e o inicio do motor no sentido
seleccionado a rotag&o ny,,. A velocidade é aumentada e diminuida, usando as teclas
1 e |. A variacdo de velocidade é de 150 rpm por segundo.

880 NAO
OPERACAO MANUAL

Tecla <—T

lTecIa —

880

OPERACAO MANUAL

NAO

Tecla ET

lTecIaT- ould

Tecla Q

_ DIR.
E <E>

DE ROTACAO
=SAIR

Tecla Q

D

Tecla «

<Q>=PARAR D -

Tecla —

Tecla —

0 rpm

0%In

0 rpm
<Q>=PARAH

_ 0%In
«—-key

Tecla T: aumenta rotacéo
Tecla {: diminui rotagéo

02406AP
Fig. 49: Modo manual com a consola DBG11A

Os sinais nas entradas binarias produzem efeito assim que a operacao manual
terminar. A entrada binaria X13:1 (DI@Q) /Controlador inibido ndo tem que ser
comutada de "1" para "0" e de novo para "1". O motor pode comecar a funcionar de
acordo com os sinais nas entradas binérias e nas fontes de referéncia.
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5.6 Listade parametros completa

Os parametros do menu abreviado estéo identificados com "/" (= visualizados na consola DBG11A).

I
Lista de parametros completa (‘C

Par. |Nome \Gama de valores Par. |Nome |Gama de valore
VISUALIZARVALORES 06_ Saidas binarias opcionais
00_ Valores do processo 060 Saida binaria DO1J

000 Rotacéo -5000 — 0 — 5000 rpm 061 Saida binariaDO11

001/ |Usuériol/min [Texto] 062 Saida binaria DO12

002 Frequéncia 0 — 400 Hz 063 Saida binaria DO13

003 Posicao actual 0-2%"1inc 064 Saida binaria DO14

004 Corrente de saida 0-200% Iy 065 Saida binaria DO15

005 Corrente activa -200 - 0-200 % Iy 066 Saida binaria DO16

006/ |Utilizagdo motor 1 0-200 % 067 Saida binaria DO17

007 Utilizacéo motor 2 0-200 % 068/ |Estado das saidas binarias opcionais
008 Tensao circuito intermédio 0-1000V 07_ Dados da unidade

009 Corrente de saida A 070 Tipo de unidade

01_ Visualizar estado 071 Corrente nominal da unidade
010 Status do conversor 072 Opcional 1

011 Status de operacéo 073 Opcional 2

012 Status de irregularidades 074 Firmware do opcional 1

013 Jogo de paréametros activo  |1/2 075 Firmware do opcional 2

014 Temperatura -20—-0-100°C 076 Firmware da unidade béasica
015 Horas de operacéo 0 —-25000 h 077 Firmware DBG

016 ;Il-(iebrzfa(l)dg()e operagao 0 -25000 h 08_ Mem@ria de irregularidades
017 Consumo energia kWh 080/ |lrregularidade t-0

02_ Valores de referéncia analogica 081 Irregularidade t-1

020 Entrada analdgica All -10-0-10V 082 Irregularidade t-2

021 Entrada analdgica Al2 -10-0-10V 083 Irregularidade t-3

022 Limite externo de corrente 0-100 % 084 Irregularidade t-4

03_ Entradas binarias da unidade basica 09_ Diagnéstico Fieldbus

030 Entrada binaria DIZQ@ /CONTROL.INIBIDO 090 Configuragdo PD

031 Entrada binéaria DIZ1 091 Tipo de Fieldbus

032 Entrada binéria DI&2 092 Taxa de transm. do Fieldbus
033 Entrada binéaria DIZ3 093 Endereco de Fieldbus

034 Entrada binaria DIZ4 094 Valor de referéncia PO1
035 Entrada binéaria DIZ5 095 Valor de referéncia PO2
036/ |Estado das entradas binarias da unidade basica 096 Valor de referéncia PO3
04_ Entradas binarias opcionais 097 Valor actual P11

040 Entrada binéria DI1Q 098 Valor actual P12

041 Entrada binéria DI11 099 Valor actual PI3

042 Entrada binéria DI12

043 Entrada binéria DI13

044 Entrada binéria DI14

045 Entrada binéria DI15

046 Entrada binéria DI16

047 Entrada binéria DI17

048/ |Estado das entradas binarias opcionais

05_ Saidas binarias da unidade basica

050 Saida binaria DB@QJ /FREIO

051 Saida binaria DO@1

052 Saida binaria DO@2

053/ |Estado das saidas binarias da unidade basica

Instrucdes de Operagdo do MOVIDRIVE® MD_60
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Nome . , Nome . p
Par. |par. varidvel Game} d~e agus%t'eb . Apos Par. i Safrpa} d~e agusf{eb . Apos
o o P, 4 Definicdo de fabrica |arranque Jogo de Param. 2 efinicdo de fabrica |arranque
1__ |VALORES DE REFERENCIA / RAMPAS
10_ |[Seleccéo dos valores de referéncia
100/ ?erffr%r:“c?:s valores de | ;nipoL/REF. FIXA
101 E)orlngi;aoTodos sinais de BORNES
11_ |Entrada anal6gica All
110 |Factor All -10--0.1/01-1-10
111 |Offset All -500 - 0 - 500 mV
112 |Modo de operacéo All|Ref. N-MAX
113 |Offset de tensdo Al1 |-10-0-10V
114 |Offset de rotacdo All |-5000 — 0 — 5000 rpm
115 FiItroAdo.valor de 0- 5 —100 ms 0 = Filtro
referéncia desligado
12_ |Entradas anal6gicas (opcionais)
120 |Modo de operacéo Al2 ‘SEM FUNCAO
13_ |Rampas 1 14 |Rampas 2
130/ | t11 ACEL HOR. 0-2-2000s 140 |t21 ACEL HOR. 0-2-2000s
131/ |t11 DESACEL HOR. |0—-2-2000s 141 |t21 DESACEL HOR. [0-2-2000 s
132/ |t11 ACEL A-HOR. 0-2-2000s 142 |t21 ACEL A-HOR. 0-2-2000s
133/ |t11 DESACEL A-HOR. |0 —2 —2000 s 143 |t21 DESACEL A-HOR. |0 — 2 — 2000 s
134/ |t12 ACEL=DESACEL |0—-2-2000s 144 |t22 ACEL=DESACEL [0 -2-2000 s
135 |t12 suavizagdo-S 0-3 145 [t22 suavizagdo-S 0-3
136/ |t13 paragem rapida 0-2-20s 146 |t23 paragem réapida 0-2-20s
137/ |t14 rampa emergéncia |0—-2—-20s 147 |t24 rampa emergéncia |0—2-20s
15 [Potenciémetro motorizado (jogo de parametros 1 e 2)
150 |t3 rampa ACEL 0.2-20-50s
151 |t3rampa DESACEL |0.2-20-50s
152 i"’]}'e"rzr‘jggno valorde || |cADO / DESLIGADO
16_ |Valores de referéncia fixos 1 17_ |Valores de referéncia fixos 2
160/ [ni1 val. ref. fixo ;g?noo —0— 150 -5000 170 |[n21 val. ref. fixo ;32100 —0—150 - 5000
161/ [n12 val. ref. fixo ;gomoo —0-750-5000 171 |n22 val. ref. fixo ;g?noo —0-750-5000
162/ [n13 val. ref. fixo -5000 -0 - 1500 -5000 172 |n23 val. ref. fixo -5000-0 150 —5000

rpm

rpm
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Nome : . Nome . .
Par. |par varidvel Gama de ajuste Apos Par Gama de ajuste Apos
’ : Definicdo de fabrica |arranque : 3 Defini¢do de fabrica |arranque
Jogo de Param. 1 % q Jogo de Param. 2 % q
2__ |PARAMETROS DE CONTROLO
20_ |[Controlo de rotacéo (apenas jogo de parametros 1)
200 |Ganho P contrl. veloc. {0.1 -2 —32
201 Const. de tempo n- 0—10— 300 ms
control.
202 |Ganho acel. avango |0 —32
203 |Filtro acel. avango 0-100 ms
Filtro do valor actual
204 de rotaca 0-32ms
205 |Carga avanco 0-150 %
206 |TeMPodeamostragem |y 1o~ g/ 05ms =1
controlo de rotagédo
207 |Carga avanco VFC 0-150 %
21_ |Controlador de retencéo
Ganho P control.
210 retengao 01-2-32
22 |Contr. de oper. sincrona (apenas jogo de parametros 1)
220 |Ganho P (DRS) 1-10-200
pp1 |Factordarazdoda ) 3qg99 999 999
engrenagem principal
Factor da razéo da
222 engrenag. secundaria 1-3,999,999,999
Modo 1 Modo 2 Modo 3
223 |Selecgao do modo Modo 4 Modo 5 Modo 6
Modo 7 Modo 8
-99,999,999 —-10/10 —
224 |Contador escravo 99,999 999 inc
-32767 —-10/
225 |Offset 1 10 - 32767 inc
-32767 —-10/
226 |Offset 2 10 - 32767 inc
-32767 —-10/
227 |Offset 3 10 - 32767 inc
228 |Filtro avanco (DRS) 0-100 ms Apenas com MOVITOOLS. Nao visivel na consola DBG11A.
23 |Operacéo Sincrona com encoder sincrono
. DESLIGADO / VALOR
230 |Encoder sincrono IGUAL / CORREIA
Factor encoder
231 esOravo 1-1000
232 F:':lctor encoder 1-1000
sincrono escravo
24 |Operacdo sincrona com sincronizagéo
240 Rotacéo de -5000 — 0 — 1500 —
sincronizaca 5000 rpm
241 |Rampade 0-2-50s

sincronizagao
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(‘Cj Lista de parametros completa

Nome : . Nome . .

Par. |par. varidvel gama} d~e ajuste Apos Par. X Gama d~e ajuste Apos
10 6o P, o efinicdo de fabrica |arranque Jogo de Param. 2 Definicao de fabrica |arranque

3__ |PARAMETROS DO MOTOR

30_ |Limites 31_ |Limites 2

300/ |Rot. partida/paragem 1|0 — 60 — 150 rpm 310 [Rot. partida/paragem 2|0 — 60 — 150 rpm

301/ |Rotacdo minima 1 0 — 60 — 5500 rpm 311 |Rotac¢é@o minima 2 0 — 60 — 5500 rpm

302/ |Rotacdo méxima 1 0 - 1500 — 5500 rpm 312 |Rota¢do méaxima 2 0 - 1500 - 5500 rp

303/ |Limite de corrente 0 — 150%ly 313 |Limite de corrente 2 |0 — 150%l

304 |Limite de torque 0-150 %

32_ |Ajuste do motor 1 (assincrona) 33_ |Ajuste do motor 2 (assincrona)

320/ |Ajuste automatico 1 LIG / DESL 330 |Ajuste automatico 2 LIG / DESL

321 |Boost1 0-100 % 331 [Boost 2 0-100 %

322 |Compensacédo IXR1 |0- 100 % 332 |[Compensagédo IXR2 |0-100 %

324 |qromegomento 1 |0 500 334 | cqronegamento2 |0 500 P

34_ |Protecgdo motor

340 |Proteccéo motor 1 LIG / DESL 342 |Proteccéo motor 2 LIG / DESL

341 |Tipo refrigeracéo 1 yelzznl\tligééﬁ)ngrlze{ da 343 |Tipo refrigeracéo XE&E;&%&E; da

35_ |Sentido de rotagdo do motor

350 |Reversao de rotagdo 1 |LIG / DESL 351 |Reverséo de rotacéo 2 |LIG / DESL

360 |Coloc. em funcionam. |SIM / NAO ’:ﬂrg\??od(i)sfggnifam a consolaDBG11A, ndo com

4__ |SINAIS DE REFERENCIA

40_ |Sinal de referéncia de rotagéo

400 |Referéncia de rota¢éo |0 — 1500 — 5000 rpm

401 |Histerese 0 —-100 - 500 rpm

402 |Tempo de resposta 0-1-9s

403 |Sinal ="1" se: N < Npef / N> Negt

41_ |Sinal de referéncia da janela de rotacéo

410 |Centro da janela 0 - 1500 — 5000 rpm

411 |Largura da janela 0 - 5000 rpm

412 |Tempo de resposta 0-1-9s

413 |Signal ="1" se: DENTRO / FORA

42 |Ref de velocidade/ comp. valor actual

420 |Histerese 1-100 - 300 rpm

421 |Tempo de resposta 0-1-9s

422 |Sinal ="1" se: N <> Ngetpt / N = Ngetpt

43_ |Sinal da referéncia de corrente

430 \C/g:?éndtz referéncia de |6 _ 100 - 150 % Iy

431 |Histerese 0-5-30% Iy

432 |Tempo de atraso 0-1-9s

433 |[Sinal ="1" se: I<lief / 1>lref

44 |Sinal Iméax

440 |Histerese 0-5-50% Iy

441 |Tempo de atraso 0-1-9s

442 |Sinal ="1" se: I = Imax / 1 < Imax
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Lista de parametros completa (‘Cj

Nome . ) Nome . .
Par. |par varidvel Gama de ajuste Apos Par Gama de ajuste Apos
’ : Definicdo de fabrica |arranque : 3 Definicdo de fabrica |arranque
Jogo de Param. 1 % q Jogo de Param. 2 % q
5 |FUNCOES DE MONITORIZAGCAO
50_ |Monitorizacao de rotagéo
Monitorizagdo de DESL / MODO MOTOR Monitorizagdo de DESL /MODO MOTOR
500 | o 1 /MODO REGENERAT. / 502 | o / MODO REGENERAT/
¢ MODO MOT.& REGEN. ¢ MODO MOT.& REGEN.
501 |Tempo de atraso 0-1-10s 503 |Tempo de atraso 2 0-1-10s
504 |Monit. do encoder LIG / DESL
51 |Monitororizagdo de operagéo sincrona
510 |10 deposicionam. ;5 _ o5 _ 35768 inc
escravo
Pré-aviso erro de .
511 atraso 50 — 99,999,999 inc
512 Limite do erro de 100 — 4000 —
atraso 99,999,999 inc
Mensagem de erro de
513 atraso 0-1-99s
514 |Visor LED do contador |10 — 100 — 32768 inc
515 Atra_59 do sinal na 5_10 - 2000 ms
posicao
52_ |Monitorizagéo darede
Tempo de resposta de
520 | 3lim. DESL. 0-5s
591 Resposta de alim. CONTROL. INIBIDO
DESL. PARAGEM EMERG.
6__ |PROGRAMACAO DOS BORNES
60_ |Entradas binarias da unidade basica
g Com definigao fixa:
- Entrada binaria DIZQJ JCONTROL . INIBIDO
600 |Entrada binaria DIJ1 |HOR./PARADA
601 |Entrada binaria DIg2 |A-HOR./PARADA
s HABILITADO/
602 |Entrada binaria DIJ3 PARAGEM RAPIDA i
603 |Entrada binaria DI@4 |n1l/n21 Podem ser programadas as seguintes fun¢ées: SEM FUNCAO*
— HABILITADO/PAR.RAPIDA « HOR./PARADA * A-HOR./PARADA -
604 |Entrada binaria DIZS |n12/n22 n11(n13) » n21(n23) * n12(n13) * n22(n23) *REF.FIX PROG.OV. *
61 |Entradas binarias opcionais COMUT.PARAM. *COMUT.RAMPAS * POT.MOTOR ACEL. * POT.
610 |Entrada binaria DIL@ |SEM FUNCAO MOTOR DESAC. ¢ /IRREG. EXT. « RESET* /CONTRL.
— = RETENCAO ¢ /FIM CURS. HOR. * /FIM CURS.A-HOR. * -
611 |Entradabinaria D11 | SEM FUNGAO ENTRADA IPOS * CAM REF+ INICIA REFERENCIA + ROTAGAO
612 |Entrada binaria DI12 |SEM FUNCAO LIVRE DO ESCRAVO*SALVAVAL.NOMINAL ¢ ALIM.LIG. *DRS
613 |Entrada binaria DI13 |SEM FUNCAO AJUSTE ZERO PT. * DRS INICIO ESCRAVO * DRS TEACH IN
— = *DRS MESTRE PARADO
614 |Entrada binaria DI14 |SEM FUNCAO
615 |Entrada binaria DI15 |SEM FUNCAO
616 |Entrada binaria DI16 |SEM FUNCAO
617 |Entrada binaria DI17 |SEM FUNCAO
62_ |Saidas binarias da unidade basica
- Saida binaria DB@J |Com definigao fixa: /FREIO
620 |Saida binaria DO@1 |PRONTO
621 |Saida binaria DO@2 |/IRREGULARIDADES
63_ |Saidas binarias opcionais As seguintes funcdes podem ser programadas: SEM FUNCAO « /
630 |Saida binaria DO1@ |SEM FUNQAO IRREGULARIDADE ¢« PRONTO ¢ ESTAG.SAIDA LIG. « CAMPO
p — = GIRAT. LIG. « FREIO ALIVIADO ¢ FREIO APLICADO * MOTOR
631 |SaidabinariaDO11 _ |SEM FUNGAO PARADO * JOGO PARAMETROS * REFROTAGAO * JANELA
632 |Saida binaria DO12 SEM FUNCAO ROTACAO « COMPNOM./ACTUAL * REFCORRENTE * SINAL
633 |Saida binaria DO13 SEM FUNQAO Iméax ¢ /UTILIZ.MOTOR 1 ¢ /UTILIZ.MOTOR . -« DRS PRE-AVISO
p — = * IDRS ERROATRASO* DRS ESCRAVO NA POSICAO ¢ IPOS
634 |Saida binaria DO14 |SEM FUNGAO NA POSIGAO * IPOS REFERENCIA * SAIDA IPOS * /IRREG.
635 |Saida binaria DO15 |SEM FUNCAO IPOS
636 |Saida binaria DO16 |SEM FUNCAO
637 |Saida binaria DO17 |SEM FUNCAO
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(‘6 Lista de parametros completa

Nome . ) Nome . .
Par. |par varidvel Gama de ajuste Apos Par Gama de ajuste Apos
’ : Definicdo de fabrica |arranque : 3 Definicdo de fabrica |arranque
Jogo de Param. 1 % q Jogo de Param. 2 % q
64_ |Saidas anal6gicas opcionais
640 |[Saida analégica AO1 |ROTACAO ACTUAL
641 |Factor AO1 -10-0 1-10 B
- OFF /-10 — +10V /0 — As seguintes fungbes podem ser programadas: SEM FUNCAO ¢
642 |Modo operac&o AOL |50 r 1’4 _ 20mA RAMPA ENTRADA » REFROTAGCAO « ROTAGAO ACTUAL *
- — P FREQUENCIA ACTUAL « CORRENTE SAIDA* CORRENTE
643 |Saida analégica AO2 |SAIDA EM CORRENTE ACTIVA * UTILIZACAO UNIDADE * SAIDA IPOS * TORQUE
644 |Factor AO2 -10-0 1-10 RELATIVO
= OFF/-10-+10V/0 -
645 [Modo operagdo AO 20mA / 4 — 20mA
7__ |FUNGCOES DE CONTROLO
70_ |Modos de operacao
VFC 1 VFC 1 & GRUPO
VFC1&ELEV.VFC1&
FRENAGEM CC VFC 1
&FLY.START VFC-n-
CONTROLO VFC-n-
CTRL.&GRUPO VFC-n-
CTRL&ELEV. VEC-n- VFC 2 VFC 2 & GRUPO
CTRL& SINC VFC-n- VEC 2 & ELEV. VEC 2 &
700 [Modo de operagdo1l |CTRL& IPOS VFC-n- 701 |Modo de operacéo 2 :
FREIO CC VFC 2
CTRL&DPx CFC &FLY.START
CFC&M-CONTROLO ’
CFC& IPOS CFC&
SINC. CFC& DPx
SERVO SERVO & M-
CTRL. SERVO & IPOS
SERVO & SINC.
SERVO & DPx
71_ |Corrente de aguecimento
710 |Corrente retengdo 1l |0 —50 % lyot 711 |Corrente reten¢@o 2 |0 — 50 % Iyt
72_ |Funcdao ref. paragem
720 |Funcéo ref. paragem 1 |LIG / DESL 723 |Funcéo ref. paragem 2 |LIG / DESL
721 |Ref. paragem 1 0-30-500 rpm 724 |Ref. paragem 0-30-500 rpm
722 |Offset partida 1 0-30-500 rpm 725 |Offset partida 2 0-30-500 rpm
73_ |Funcéao freio
730 |Funcéo freio 1 LIG / DESL 733 |Funcéo freio 2 LIG / DESL
731 |Tempo libertag. freio 1 (0-2s 734 |Tempo libertag. freio2 |0-2s
732 |Tempo actuag. freiol |0-0.2-2s 735 |Tempo actuag. freio2 |0-0.2-2s
74_ |Salto de rotagdo
740 |Centro de salto 1 0 — 1500 — 5000 rpm 742 |Centro de salto 2 0 - 1500 - 5000 rp
741 |Largura de salto 1 0 - 300 rpm 743 |Largura de salto 2 0 -300 rpm
75_ |Funcédo Mestre-Escravo
MESTRE-ESCR. DESL.
VELOCIDADE (RS-
485) VELOCIDADE
(SBus) VELOCIDADE
Valor de referéncia (485+SBus) TORQUE
750 escravo (RS-485) TORQUE
(SBus
TORQUE(485+SBus)
DISTCARGA(RS-485)
DISTCARGA (SBus)
D.CARGA(485+SBus)
751 Factor valor de 10-0 1-10

referéncia escravo
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Lista de parametros completa (‘6

Nome : . Nome . .
Par. |par varidvel gama} d~e ajuste Apos Par. X Gama d~e ajuste Apos
10 6o P, o efinicdo de fabrica |arranque Jogo de Param. 2 Definicao de fabrica |arranque
8 |FUNCOES DA UNIDADE
80_ |Configuracao
802/ |Ajuste de fabrica SIM / NAO
803/ E;?g”meé‘t’rg: LIG / DESL
NAO MEMORIA IRR.
804 |Resetinfo. estatistica |MEDIDOR KWH
HORAS OPERACAO
800/ |Menu resumido LIG / DESL
801/ |ldioma DE/EN/FR Estes parametros s6 estéo disponiveis com a consola DBG11A,
806 |Copiar DBG - MDX |SIM/NAO n&o existem no MOVITOOLS!
807 |Copiar MDX - DBG |SIM/NAO
81 |Comunicagéo serial
810 |Enderego RS485 0-99
811 |End. grupo RS-485 100 - 199
812 |t RS-485 excedido 0-650s
813 |Enderego S-Bus 0-63
814 |End. grupo S-Bus 0-63
815 |t S-Bus excedido 0-0.1-650s
816 |Taxa de transmissdo |125/250/500 /1000 kbps
817 |ID sincroniz. S-Bus 0-1023
818 |ID sincroniz. CAN 0-1-2047
819 |t F-Bus excedido 0-05-650s
82_ |Operagédo 4 quadrantes
820/ qofféfgr?t‘;;‘l LIG / DESL 821 qolf’:(;f;f‘t‘; 5 LIG / DESL
83_ |Respostaairregularidades
830 EQESE%SGT_?EXT. PAR.EMERG /IRREG.
831 |RooposaatiBus AR RAPIDA/AVISO
832 Eingf?wao?gﬁ%' PAR.EMERG./IRREG. _ _
As seguintes respostas a falhas podem ser programadas: SEM
834 ﬁ{esggftifgs PAR EMERG./IRREG. PAR.IMED./AVISO * PAR.EMERG./AVISO « PAR.RAPIDA/AVISO
g35/ | Resposta SINAL SEM RESPOSTA
836 |SooPostlatSBUS |pAR EMERG.IRREG.
84_ |Resposta ao reset
840/ |Reset manual SIM / NAO
841 |Reset automatico LIG / DESL
842 |Tempo de religamento |(1-3-30s
85_ |Factor p/ valor actual de rotagéo
850 |Factor numerador 1-65535
851 |Factor denominador |1 — 65535 So6 pode ser ajustado através do MOVITOOLS
852 |Dimensao usuario lrpm
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(‘Cj Lista de parametros completa

Nome : . Nome . .

Par. |par. varidvel gama} d~e ajuste Apos Par. X Gama d~e ajuste Apos
10 6o P, o efinicdo de fabrica |arranque Jogo de Param. 2 Definicao de fabrica |arranque

86_ |Modulagéo

860 |Frequéncia PWM 1 4/8/12/16 kHz 861 |Frequéncia PWM 4/8/12/16 kHz

862 |PWM fixo 1 LIG / DESL 863 |[PWM fixo 2 LIG / DESL

87_ |Descricao dos dados de processo

870 |Descr. referéncia PO1 |[PALAVRA CTRL. 1

871 |Descr. referéncia PO2 |ROTACAO

872 |Descr. referéncia PO3 |SEM FUNCAO

873 |Descr. valor actual PI1 |PALAVRA STATUS 1

874 |Descr. valor actual P12 | ROTACAO

875 |Descr. valor actual PI3|CORRENTE SAIDA

876 |Libera dados PO LIG / DESL

877 |Config. PD DeviceNet ngggD /PARAM +1

88_ |Operagdo manual

880 |Operagdo manual LIG / DESL

9 |PARAMETROS IPOS

90_ |Referenciamento IPOS

900 |Offset referénci 281 _0-2%1inc

901 |Rotacgdo referéncial |0 — 200 — 5000 rpm

902 |Rotagdo referéncia2 |0 — 50— 5000 rpm

903 :;?grgrfciamento 0-7

91_ |IPOS parametros de busca

910 |Ganho controlador X [0.1-0.5-3

911 |Rampa posicao nl 0-1-20s

912 |Rampa posicao n2 0-1-20s

913 |Rotacéo horéaria 0 - 1500 — 5000 rpm

914 |Rotacdo anti-horaria |0 — 1500 — 5000 rpm

915 |Rotagdo avango 1%%99%90/_0 0-100-

916 |Tipo rampa IISII’E\ICISEQEL{ /S IEEI\O/I;ABUS

92_ |IPOS-Monitorizagéo

920 |Fim curso sw HOR.  |-231—0-2%L-1inc

921 |Fim curso sw A-HOR. [-231 -0 -2%L-1inc

922 |Janela posicao 0-50-32767 inc

923 |Janela atraso 0-5000 — 231-1 inc

93_ |IPOS-Funcbes especiais

930 |Override LIG / DESL

031 |palavra CTRL task 1 |INICIA / PARADO /S\ﬂeEnLale disponivel na consola DBG11A, ndo no MOVITOOLS/

032 |Palavra CTRL task 2 |INICIA / PARADO Apenas disponivel na DBG11A, ndo no MOVITOOLS/SHELL!

Parametro visionado, ndo pode ser editado com a DBG11A.
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Lista de parametros completa (t©

Nome : . Nome . .
Par. |par varidvel (DBama_l d~e ajuste Apos Par. X Gama d~e ajuste Apos
10 6o P, o efinicdo de fabrica |arranque Jogo de Param. 2 Definicao de fabrica |arranque
94_ |IPOS/Encoder
940 |Edicéo variaveis IPOS |LIG / DESL Apenas disponivel na consola DBG11A, ndo no MOVITOOLS!
9 Orgem da posi¢éo ENC.MOTOR (X15)
41 actual ENC.EXTERNO (X14)
ENC.ABSOLUTO (DIP)
942 |Numerador 1-32767
943 |Denominador 1-32767
944 Ejtc;’nroe”mder X 1/x2/x4Ix8Ix16/x32/x64 Apenas no MOVITOOLS. Néo visivel na consola DBG11A.
95 _ |DIP
950 |Tipo de encoder SEM ENCODER
951 |Contagem sensor NORMAL/INVERTIDO
952 |Frequéncia do ciclo 1-200 %
953 |Offset de posicédo «(2%L1)-0-2%11
954 |Offset do Zero -(231-1) —0-2%11
955 |Escala do encoder x1/x2/x4/x8/x16/x32/x64
96_ |IPOS-Fung¢éo médulo
960 |Fung&o modulo 2555 éiL_ﬁTO/
961 |Numerador 0-2%
962 |Denominador 0-2%
963 |Resolugdo do encoder |0 — 4096 — 20000
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6 — — Visualizagao da operagéao

6 Operacéo e Assisténcia
6.1 Visualizacédo da operacao

Visor de 7 O visor de 7 segmentos mostra o estado de operagéo do MOVIDRIVE ® em formato
segmentos hexadecimal e, em caso de falha, um cddigo de falha ou de aviso.

Visor Significado

Conversor ndo pronto

Inibi¢céo do controlador activa

Sem habilitagéo

Corrente quando pres
Modo VFC

n-controlo (Controlo de velocidade)

M-controlo (Controlo de binario)

Controlo de retencéo

Defini¢do de fabrica

Fim de curso alcangado

Opcao tecnolégica

Livre

Referéncia de percurso IPOS

Arrangue em movimento

Livre

Visualizagao de irregularidade (a piscar) — pagina_71

T|mim|lae|oglo|r>|lo|lo|v|lojla|lsr|lw|Nd|R|o

Operacédo manual

—

Timeout activo — pagina 70

Consola DBG11A  VisualizagGes:

SORTRAL INTBLDO. Visualizado quando X13:1 (DI@@ "/CONTROL.INIBIDO") = "0".
NAO HABI LI TADO Visualizado quando X13:1 (DIZ@ "/CONTROL.INIBIDO") ="1" e
COR-: 0 A o conversor néo esta habilitado ("HABILIT./PAR.RAPIDA" = "0").

gAFAO 9422.r grln A Visualizado quando o conversor esta habilitado.

NOTA X Mensagem informativa

| RREGLLARI DADE, XX Indicacéo de falha
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Visualizacdo da operacdo - ~ 6

Funcédo de cépia
de DBG11A

A consola DBG11A pode ser usada para copiar 0s jogos de parametros completos de
um MOVIDRIVE® para outro MOVIDRIVE®. Para tal, copie o jogo de parametros para
a consola, usando P807 (MD_ — DBG). Ligue a consola a outra unidade MOVIDRIVE®
e copie o0 jogo de parametros para 0 MOVIDRIVE®, usando P 806 (DBG — MD_). A
consola pode ser removida e colocada durante a operacao.

A mensagem de falha ERRO COMUNIC. SEM COM. SERIE surge no visor se a
comunicacéo ndo puder ser estabelecida com o conversor, apés ter sido ligada a
alimentacgdo do sistema ou ter sido ligada a alimentacdo de 24 V e a consola DBG11A
estar ligada. Tente estabelecer a ligagéo, voltando a ligar a consola DBG11A.

Selecgao através do men

12 nivel menu

22 nivel de menu

32 nivel de menu

Menu principal Sub-menu Parametros Modo de edicao
[M1][Y]
CONTR. INIBIDO
COR. : 0 A
0.. VISUALIZA
VALORES
1l.. VALORES DE
REFERENCIA/RAMPAS |[]
' [] 114
3.. PARAMETROS
MOTOR 10. SELECCAO DE
: REFERENCIAS
4.. SINAIS I
REFERENCTAS 11. ENT. ANALOG 1
! (/= 10 vy |[=]
5.. FUNCOES | [(*] |
MONITORIZACAQ 12. ENTRADA (M1
: ANALOGICA AI2 110 1
6.. DEFINICAO I 11 FACTOR
TERMINALS 13. RAMPAS DE I ]
7. FUNCOES VELO(IJID DE 1 111 0 mv 111 0 mv
___ CONTROLO 14. RAMPAS DE ALL OFFSET/[«] [All OFESET
' VELOCIDADE 2 112 REF. NMAX
8.. FUNCOES DA I A1l MODO OPER.
UNIDADE 15. POT. MOTOR. I
; 113 0V
9.. PARAMETROS I il G
1POS 16. REFERENCIAS I
S FIXAS 1 114 0 /M
17. REFERENCIAS AL e
FIXAS 2 115 1.89 ms
FILTRQ REF
02407APT
Fig. 50: Estrutura dos menus
tecla Muda o nivel do menu, no 3° nivel (parametros) entra (- ) ou sai () do modo de
~ou - edi¢cdo. O parametro s6 pode ser alterado no modo de edi¢do. A colocacdo em
funcionamento comeca se as teclas —~ e - forem pressionadas simultaneamente
\: (- Sec. "Colocagdo em funcionamento™).
tecla Selecciona o0 menu de comando, aumenta ou diminui o valor no modo de edigdo. O
:I] i [[[l T oul novo valor entra em funcdo quando no modo de edi¢éo as teclas t ou | forem
@ (1 @ libertadas apos terem sido pressionadas.
«l @ = tecla Q Regressa a indicagéo principal; no modo de colocacéo em funcionamento, cancela
a colocagdo em funcionamento.
tecla E Coloc. em func.: Cancela a colocacédo em funcionamento

01406AXX
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Mostra a assinatura; a assinatura s6 pode ser alterada ou
editada com MOVITOOLS/SHELL e é usada para identificar o
jogo de paradmetros ou a unidade.

Operagéo normal:

Modo manual: Sai do modo manual

Falha: Chama o parametro de Reset P840
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— — Visualizagao da operagéao

MenU resumido
de DBG11A

IPOSPIUs®

A consola DBG11A possui um menu de parametros detalhado e um menu resumido de
estrutura clara com os parametros mais frequentemente usados. E possivel comutar
entre os dois menus, usando P800 ("Menu resumido"). Pode ser efectuada a mudanca
em qualquer estado de operacéo. A definicdo por defeito € a do menu resumido activo.
O menu resumido é identificado no visor com "/" apés o nimero do pardmetro. Os
parametros no menu resumido sao identificados pela "/" na lista de parametros.

M | m
DISPLAY DE BASE |ROTACAO: 942 rpgm 160/ 150 rpm
COR. : 2.51 A REF. INTERNA N11
[
‘ 161/ 750 rpm
VISUAL. DE VALORES |[001/ 0 REF.INTERNA N12
USUARIO [rpm | ] [
‘ 162/ 1500 rpm
006/ (U REF.INTERNA N13
UTIL. MOTOR 1
[

036/ 000000 PARAMETROS MOTOR [ 300/ 0 rpm
ENT. DIO: 012345 ROT. PART/PARADA 1
[ [

048/ 00000000 301/ 0 rpm
ENT. DILl: 01234567 ROTACAO MINIMA 1
[ [

053/ 001 302/ 1500 rpm
T.SAIDA  DOg: 012 ROTACAO MAXIMA 1
[ [

068/ 00000000 303/ 150 %
SAIDA D1: 01234567 LIMITE CORRENTE 1
[ [

080/ IRREG. t-@ 320/ LIS
SEM IRREG. AJUSTE AUTOMAT. 1
REFERENCIAS / |100/  UNIPOL./FIX FUNQOES DA UNIDADE | 800/ LIG.

FONTE REFERENCIA MENU RESUMIDO
RAMPAS ‘ ‘
130/ 2 s 801/ PORTUGUES
T11 ACEL. S.HOR. IDIOMA
[ [

131/ 2 s 802/ NAO
T1l DESACEL. S.HOR. DEFINICAO FABRICA
[ [

132/ 2 s 803/ DESL.
T1l ACEL. S.A-HOR. BLOQUEIO PARAM.

[ [

133/ 2 s 820/ LIG.
T11l DESAC.S.A-HOR. OPER. 4 QUADR. 1
[ [

134/ 10 s 835/ SEM RESPOSTA

T12 ACEL.=DESACEL. RESP. SINAL TF
[ [
136/ 2 s 840/ NAO
RAMP.PAR.RAPID.T13 RESET MANUAL
[
137/ 2 s

RAMPA EMERG. T14

R

M

02408AP
Fig. 51: DBG11A menu resumido

O MOVITOOLS é necessario para programar IPOSPUS®_ A consola DBG11A apenas
permite a edico e alteracdo dos parametros (P9__) de IPOSPIUS® |

Quando se faz uma coOpia de parametros para a consola, o programa IPOS plus®
também €é armazenado. De igual forma, quando se copiada consola parao
MOVIDRIVE®, o programa IPOSPUS® também é transferido.

O parédmetro P931 pode ser utilizado para iniciar e parar o programa IPOSPIUS® 5 partir
da consola DBG11A.
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Visualizacdo da operagdo ~

Mensagens
informativas

As mensagens informativas na consola DBG11A (aprox. 2 s de duracdo) ou no
MOVITOOLS/SHELL (mensagens que podem ser reconhecidas):

N°. | Texto DBG11A/SHELL | Descri¢éo
1 INDICE ILEGAL indice enderecado através do interface ndo esta disponivel.
« Tentativa de executar uma fungdo ndo implementada.
5 NAO IMPLEMENTADA | * Foi seleccionado um servigo de comunicagao |nco~rrecto. 3
Modo manual seleccionado através de interface n&o permitido (p.ex.
bus de campo).
VALOR SO DE . . .
3 LEITURA Tentativa de editar um valor apenas de leitura.
4 PARAM. Param. bloqueados P803 = "LIG". O parametro néo pode ser modificado
BLOQUEADOS ’ ’ ’
5 COMISSIONAMENTO | Tentativa para alterar parametros enquanto esté activa a definicdo de
ACTIVO fabrica.
VALOR DEMASIADO . . . . . o
6 GRANDE Tentativa de introduzir um valor que é superior a0 maximo.
7 VALOR DEMASIADO Tentativa de introduzir um valor que é inferior ao minimo
PEQUENO q :
8 FALTA da CARTA REQ. | A carta opcional requerida para a funcéo seleccionada néo existe.
10 | SO ATRAVES DE ST1 | Modo manual deve ser terminado usando X13:ST11/ST12 (RS-485).
11 | SO TERMINAL Modo manual deve ser terminado usando TERMINAL (DBG11A ou
USS21A)
12 | SEM ACESSO Recusado o acesso ao parametro seleccionado.
13 | CONTR. HABILITADO Ajuste_o terminal DIZ@ "/Controlador inibido" = "0" para a funcédo
seleccionada.
14 | VALOR INVALIDO Tentativa de introduzir um valor invélido.
. Ultrapassagem da meméria EEPROM, p.ex. devido a acessos ciclicos de
16 | PARAM. POR SALVAR | escrita. O parametro esta em EEPROM e ndo esta protegido contra
perdas de informacéo ap6s DESLIGAR a ALIMENTACAO.
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Informacéao de irregularidades

6.2 Informacao de irregularidades

Memoria de
irregularidades

Respostas a
irregularidades

Desligar imediato

Paragem rapida

Paragem de
emergéncia

Reset

Timeout activo

70

A memoria de irregularidades (P080) armazena as Ultimas cinco mensagens de
irregularidades (irregularidades t-0 — t-4). A informacéo de irregularidade mais antiga €
apagada quando ocorrem mais de cinco irregularidades. A informacdo seguinte é
armazenada quando ocorre uma das seguintes irregularidades:

Irregularidade que ocorreu * Estado das entradas/saidas binérias ¢ Estado operacional
do conversor * Estado do conversor * Temperatura do dissipador ¢ Velocidade °
Corrente de saida ¢ Corrente activa ¢ Utilizagdo da unidade « Tensdo do andar
intermédio * Horas LIGADO « Horas habilitado * Jogo de pardmetros ¢ Utilizacdo do
motor.

Existem trés respostas a irregularidades dependendo da irregularidade, o conversor
fica inibido enquanto permanece em estado de irregularidade:

A unidade ndo consegue desacelerar o motor; o andar de saida passa a alta
impedancia no caso de ocorrer uma irregularidade e o freio é aplicado imediatamente
(DBYQ "[Freio” = "0").

O motor é frenado com a rampa de paragem t13/t23. Uma vez alcancada a velocidade
de paragem, o freio é activado (DB@@ "/Freio" = "0"). O andar de saida entra em alta
impedancia apos terminar o tempo de reaccao do freio (P732 / P735).

O motor é frenado com a rampa de emergéncia t14/t24. Uma vez alcancada a
velocidade de paragem, o freio é activado (DBJ@ "/Freio" ="0"). O andar de saida entra
em alta impedancia ap6s terminar o tempo de reaccéo do freio (P732 / P735).

A mensagem de irregularidade pode ser eliminada da seguinte forma:
» Desligar e voltar a ligar o sistema de alimentacéo.
Recomendacéo: Aguarde 10 s antes de ligar de novo o contactor do sistema K11.

* Reset através dos terminais, i.€., através da entrada binaria, devidamente definida,
(DIg1 - DI@5 com a unidade base, DI1@ — DI17 com a op¢édo DIO11A).

* Reset manual na SHELL (P840 = "SIM" ou [Par&metro] / [Reset manual]).

* Reset manual utilizando a consola DBG11A (pressionando a tecla <E> quando
ocorre uma irregularidade da acesso directo ao parametro P840).

» O reset automéatico produz até cinco resets da unidade com um tempo ajustavel de
reinicio. Ndo deve ser utilizado quando o arranque automatico possa evidenciar
gualquer risco para pessoas ou danos para o0 equipamento.

Se o0 conversor estiver a ser controlado através do interface de comunicacgdes (bus de
campo, RS-485 ou SBus) e a alimentacao tiver sido desligada e ligada de novo ou um
reset de irregularidade tiver sido produzido, entdo a habilitacdo permanecera sem efeito
até o conversor receber informacdo valida através do interface que estiver a ser
monitorizado com timeout.
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6.3

Mensagens de irregularidades e lista de irregularidades

Mensagem de
irregularidade no
visor de 7
segmentos

Lista de
irregularidades

O cdbdigo de irregularidade ou de aviso é visualizado em formato BCD. A sequéncia de
visualizacdo seguinte é cumprida (p.ex. cédigo de irregularidade 84):

T 4
________ Pisca, aprox. 1 s
v
H Visor desligado, aprox. 0.2 s
v
:—: Dezenas, aprox. 1 s
v
}—} Visor desligado, aprox. 0.2 s
v
T—: Unidades, aprox. 1 s
v
}—} Visor desligado, aprox. 0.2 s
L |

01038AXX

O visor comuta para a visualizacdo de operacao depois do reset ou se o cédigo de
irregularidade ou de aviso passar para o valor "0".

Um ponto na coluna "P" significa que a resposta é programavel (P83_ Resposta a
irregularidade). A resposta a irregularidade definida em fabrica esta listada na coluna
"Resposta”.

Cédigo
ic:'?egu- Descricao Reaccédo P|Causa possivel Medida a tomar
laridade
Sem
00 irregularidade
» Curto-circuito na saida * Elimine o curto-circuito
o1 Sobre-corrente Desligar ¢ Motor demasiado potente e Ligue um motor de menor poténcia
imediato e Andar de saida defeituoso » Contacte o Servico de Apoio a Clientes
SEW
Curto-circuito a terra . L
03 Curto-circuito |Desligar * no cabo de ligagao : Elc')r:t'gstg gtggﬁlrcc)uc;?: toeigi Clientes
aterra imediato *  no conversor ¢ P
SEW
*  no motor
» Excessiva poténcia regenerativ . x
«  Circuito da resisténcia de frenagem em Aumente as rampas de' dgsapeleragao
aberto ;/erlflque o cabo da resisténcia de
Chopper de Desligar «  Circuito da resisténcia de frenagem em renagem s
04 frenagem imediato curto * Verifiqgue a informacao técnica da
oA resisténcia de frenagem
eR><e(:Selss§\r/]gla de frenagem de valor * Aplique um novo MOVIDRIVE®, caso o
. Anomalia no chopper de frenagem chopper de frenagem esteja avariado

Instrucdes de Operagdo do MOVIDRIVE® MD_60 71




6

72

>\ ¢ - : . . : :
— —  Mensagens de irregularidades e lista de irregularidades
Cddigo
ic:'?egu- Descrigcao Reaccédo P|Causa possivel Medida a tomar
laridade
* Aumente as rampas de desaceleracdo
Sobretenséo Desligar * Verifique o cabo da resisténcia de
07 do andar h 9 Tens&o do andar intermédio muito alta frenagem
: Py imediato o . A as
intermédio » Verifique a informag&o técnica da
resisténcia de frenagem
¢ Reduzaa carg
* Controlador de velocidade ou de corrente |+  Aumente o tempo de desaceleragédo
(no modo de operagdo VFC sem encoder) (P501 ou P503)
a funcionar no limite de ajuste devidoa |¢ Verifique a ligagdo do encoder, troque os
S . sobrecarga mecéanica ou devido a falta de pares A/A e B/B se necessario
Monitorizagdo |Desligar . = o ~ : =
08 da rotacio imediato fase na alimentagdo ou no motor * Verifique a tenséo de alimentagdo do
¢ * Encoder nédo ligado correctamente ou encoder
direccao de rotagao incorrect » Verifique o limite de corrente
*  nNpax € excedida durante o controlo de * Aumente as rampas caso seja adequado
binario e Verifique o cabo do motor e o motor
* Verifique as fases da alimentagéo
09 Comissiona- |Desligar Comissionamento ainda por efectuar para o  |Efectue a coloca¢do em funcionamento
mento imediato modo de operagao seleccionado. apropriada para o modo de operagéo.
*  Verifique o contetdo da memoaria de
* Comando incorrecto detectado durante o programa e corrija Sse necessario.
Paragem de funcionamento de programa IPOS. « Carregue o programa corrijido na meméria
10 IPOS-ILLOP A P
emergéncia * Condigbes inadequadas durante a de programa.
execucao de comando. *  Verifique a sequéncia do programa (-
manual IPOS)
Sobre- Paragem de P Reduza a carga e/ou garanta arrefecimento
11 A Sobrecarga térmica do conversor.
temperatura |emergéncia adequado.
Apenas com MDS:
12 Resolver de  |Paragemde | |A avaliagdo com resolver de 14 bits esta Ajuste P302 "Velocidade maxima 1" para max.
14 bits emergéncia activa e a velocidade actual € maior ou igual a {3000 rpm.
3600 rpm.
Fonte do sinal |Desligar A fonte do sinal de controlo ndo esta definida |Defina correctamente a fonte do sinal de
13 h b . -
de controlo imediato ou esta incorrectamente definida. controlo (P101).
e Cabo do encoder ou blindagem nao
Desligar ligados correctamente Verifique e garanta uma correcta ligagdo do
14 Encoder imedi%to «  Curto circuito/circuito aberto no cabo do |encoder e da blidagem, elimine o curto-
encoder circuito ou o circuito aberto.
* Encoder defeituoso
Desligar Verifique a ligagdo da alimentagéo. Contacte o
15 24V interna imedi%to Sem alimentacao intema de 24 V. Servico de Apoio a Clientes SEW se a irregu-
laridade voltar a ocorrer.
Verifique as ligacOes de terra e as blindagens;
17-24 Falha do Desligar Electrénica do conversor anémala, melhore-as se necessario. Contacte o Servigo
sistema imediato possivelmente devido a efeito EMC. de Apoio a Clientes SEW se a irregularidade
voltar a ocorrer.
Coloque as defini¢Ges de fabrica, efectue um
Paragem N reset e ajuste os parametros de novo.
25 EEPROM rapida Falha no acesso a EEPROM Contacte o Servico de Apoio a Clientes SEW
se a irregularidade voltar a ocorrer.
26 Terminal Paragem de |, |Leia o sinal de falha externa através da Elimine a causa de falha especifica; volte a
externo emergéncia entrada programavel. programar o terminal caso seja adequado.
» Circuito aberto/falta dos dois fins de curso - . )
) - = * Verifique as ligacdes dos fins de curso
27 Falta de fins  |Paragem (_je ¢ Os fl_ns de curso estdo trocados Troque as ligacdes dos fins de curso
de curso emergéncia relativamente ao sentido de rota¢éo do .
Volte a programar os terminais
motor
= . . Verifique a rotina principal de
Timeout do Paragem N&o existe comunicacéo mestre-escravo comunicaces
28 P « |dentro do periodo de tempo configurado para :
bus de campo |rapida monitorizacio da resposta * Aumente o timeout do bus de campo
¢ P ’ (P819) ou desligue a monitorizacéo
29 Fim de curso |Paragem de | |Atingido o fim de curso no modo de operacédo | Verifique a gama de percurso
alcancad emergéncia IPOS. e Corrija o programa do utilizador.
Timeout da Desli e Sobrecarga do motor *  Verifiqgue o planeamento de projecto
esligar A
30 paragem de imediato * Rampa de paragem de emergéncia e Aumente a rampa de paragem de
emergéncia pequena emergéncia
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Cddigo
ic:'?egu- Descricao Reacc¢édo P|Causa possivel Medida a tomar
laridade
* Motor demasiado quente, sensor TF » Deixe arrefecer o motor e faga "RESET" a
danificado irregularidade
e Sensor TF do motor ndo ligado ou ligado |+ Verifique as I(i@qagﬁes entre o
31 Sensor TF Sem . de forma incorrecta MOVIDRIVE™ e sensor TF.
resposta e Ligacao MOVIDRIVE® e ligacdo TF no e Se ndo existir sensor TF: Faga um "shunt"
motor interrompida entre X10:1 e X10:2. Com MDS: Faca um
« Sem ligacdo entre X10:1 e X10:2. Com "shunt" entre X15:9 e X15:5.
MDS: Falta a ligagdo X15:9 — X15:5. » Defina P835: "SEM RESPOSTA".
A violag&o das regras basicas de - .
32 plt(apassag. Paraggm c_ie programagao produzem a rotura da pilha do Verlf!que o] program'a'de utilizador IPOS e
indice IPOS  |emergéncia sistema corrija-o se necessario (- manual IPOS).
33 Fonte da Desligar Fonte da referéncia ndo definida ou definida |Defina a fonte da referéncia correctamente
referéncia imediato incorrectamente (P100).
35 Modo de Desligar Modo de operacgao nao definido ou definido  |Use P700 ou P701 para definir o modo de
operacao imediato incorrectamente operacao correcto
e Use a carta opcional correcta
« Tipo de carta opcional ndo permitida « Defina correctamente a origem da
* Origem da referéncia, de controlo ou referéncia (P100)
. Desligar modo de operagao nao permitido para » Defina correctamente a origem do sinal de
36 Sem opcional |. ; -
imediato para aquela carta opcional controlo (P101)
« Tipoincorrecto de encoder definido paraa |+ Defina correctamente o modo de
DIP11A. operacéo (P700 ou P701)
« Defina correctamente o tipo de encoder
37 Watchdog do Desll_gar Falha no programa de sistema Contacte o Servigo de Apoio a Clientes SEW.
sistema imediato
Software de  |Desligar - - ’ :
38 sistema imediato Falha de sistema Contacte o Servigo de Apoio a Clientes SEW.
R = Verifique a cam de referéncia
+ Falta cam de referéncia ou ndo comuta |, Verifique a ligao dos fins de curso
39 Percgrsq de Desll_gar . F_lns de curso Ilggdos de forma incorrecta |, Verifique a definicio da referéncia de
referéncia imediato « Tipo de referéncia de percurso alterada SICUISO € 0S DArAMetros Necessarios
durante o percurso de referéncia P p
para ela
. o . Apenas com DIP11A, DPx11A ou DRS11A: ) .
40 Sincronizag&o |Desligar Falha durante a sincronizacdo de arranque Aplique uma nova carta opcional se a
de arranque  |imediato entre o conversor e a carta opcional. irregularidade voltar a ocorrer.
a1 Watchdog do |Desligar Fra(;h?acrj#;aégesgé onrrauglgaggo g:g: ((j)a carta Contacte o Servico de Apoio a Clientes SEW
opcional imediato prog prog para avisar.
opcional.
*  Verifique a ligag&o do encoder incremental
* Encoder incremental ligado ¢ Aumente as rampas
incorrectamente * Aumente o valor da componente P
* Rampas de aceleragéo curtas « Ajuste de novo os parametros do
Desligar * Componente P do controlador de posi¢éo controlador de velocidade
42 Erro de atraso imedi%to . demasiado pequeno * Aumente a tolerancia do erro de atraso
« Parametros do controlador de velocidade |+ Verifique o encoder, o motor e as ligacdes
mal definidos das fases da alimentagéo
* Valor datolerancia do erro de atraso muito |+  Verifique se 0s componentes mecéanicos
pequeno se podem mover livremente ou se estao
bloqueados
) N Verifique a ligacdo entre o conversor e o PC.
43 grsn i%lét de Il?éal'i:z\‘gem . i(r:l?c;] rlqucaiggo entre o conversor e 0 PC Contacte o Servigo de Apoio a Clientes SEW,
P P Se necessario.
* Reduza a poténcia de saida
Utilizacdo da |Desligar Utilizagao da unidade (valor IXT) excede os | Aumente as rampas
44 ) h b i
unidade imediato 125 % * Use um conversor mais potente caso 0s
valores especificos ndo sejam atingidos.
. A Restabeleca as defini¢es de fabrica.
. Sem 10go de para»me'tros para EEPROM Contacte o Servigo de Apoio a Clientes
45 Inicializagao Desligar ha secgao de poténcia ou jogo de SEW, caso a falha ndo possa ser
imediato parametros definidos incorrectamente. elimiﬁada
* Carta opcional sem contacto com o bus . . : .
Insira a carta opcional correctamente.
Timeout do Paragem . |Falha durante a comunicagéo através do bus - . .
47 bus do sistema|rapida do sistema. Verifique as ligagdes do bus do sistema.
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Cédigo
ic:'?egu- Descrigcao Reaccédo P|Causa possivel Medida a tomar
laridade
Apenas com DRS11A: i linacso d d
Desligar * Sinal do encoder para o mestre falta. Xe? Ique a figagdo IO encoder. .
48 Hardware DRS imediato e Hardware necessario para operagao s.’?]:;qrgﬁauma nova placa para operacao
sincrona nao existe. ’
Apenas com DPx11A:
Fim de curso  |Sem « O motor atingiu a posi¢ao do fim de curso [+ Afaste a gama do fim de curso usando
50 HW positivo  |resposta Sentido Horario. sentido de rotagao "Sentido Anti-Horario".
p P « Condutor interrompido entre o conversor e [+  Verifique a cablagem.
o fim de curso Sentido Horario.
Apenas com DPx11A:
Fim de curso  |Sem « O motor atingiu a posi¢ao do fim de curso [+ Afaste a gama do fim de curso usando
51 HW neqativo  |resposta Sentido Anti-Horario. sentido de rotagao "Sentido Anti-Horario".
9 P « Condutor interrompido entre o conversor e [+  Verifique a cablagem.
o fim de curso Sentido Anti-Horario.
*  Verifique o percurso programado e corrija
Fim de curso Apenas com DPx11A: se necessario.
Sem Comando de percurso fora da gama definida | Corrija o fim de curso Sentido Horario por
52 por software - .
ositivo resposta pelo fim de curso por software Sentido software.
P Horério. » Desactive o fim de curso Sentido Horario
por software introduzindo a posi¢éo "0".
* Verifique o percurso programado e corrija
. se necessario.
Fim de curso Apenas com DPx1IA: - Corrija o fim de curso Sentido Anti-Horario
53 por software Sem Colm?ndg de percurso fc;lt'\;av da gamadde2n|C_ia por software.
negativo resposta pelo 1im de curso por soltware Sentido Anti- Desactive o fim de curso Sentido Anti-
Horario. . ; )
Horario por software introduzindo a
posicéo "0".
Sem percurs  |Sem Apenas com DPx11A:
54 de ref?eréncia resposta O percurso de referéncia ndo esté estabele- |Estabelega o percurso de referéncia.
P cido com os comandos "GOO0" ou "SETO0".
A Apenas com DPx11A:
Parametros de |Sem . ~ Lo o . A L
55 maquina resposta Entrada incorrecta de parametros de maquina |Verifique e corrija os parametros de maquina.
q P (p-ex. gama de valores incorrecta).
56 Falta de HW |Sem gppiggfaﬁoarzgliﬁéﬁ;r endereca um item de Corrija 0 programa de utilizador ou coloque no
requerido resposta hardware que ndo esta aplicado. conversor o hardware em falta.
Apenas com DPx11A: ¢ Modifique a chamada do programa
Sem .
57 Sem programa resposta Tentativa de chamar um programa de » Carregue o programa a ser chamado para
P utilizador n&o existente. a memoéria de programa.
Apenas com DPx11A:
Sem numero |Sem Tentativa para saltar para um namero de - -
58 de gravagdo |resposta gravacgao nao existente no programa de Corrija o programa de utiizador.
utilizador.
Apenas com DPx11A: e Corrijaa chamac_ja da subrotina no
. Sem . . = programa de utilizador.
59 Sem subrotina resposta Tentativa de chamar uma subrotina ndo Disponibilize a subrotina para ser
existente do programa de utilizador. chamada.
Posicio Apenas com DPx11A:
60 desegada for Sem O comando de percurso que foi enviado pelo |+ Corrija o programa de utilizador.
de ajima resposta programa de utilizador determina uma posicéo |+  Adapte a gama de percurso.
9 fora de gama de percurso.
Apenas com DPx11A: * Adapte a velocidade de percurso no
61 Velocidade Sem A velocidade definida pelo programa de programa de utilizador.
prog.> Vmax |resposta utilizador é superior a velocidade maxima * Adapte a velocidade maxima nos
especificada nos parametros de maquina. parametros de maquina.
62 FLASH- Sem églﬁgétjsu?;nrpe ?Jlr?qxiieAs:so de escrita na flash- Contacte o Servico de Apoio a Clientes SEW
EPROM DPx |resposta EPROM da DPx11A. se tal voltar a ocorrer.
Divis30 por Sem Apenas com DPx11A:
63 zer0 P resposta Divisao por zero no programa de utilizador Corrija o programa de utilizador.
P usando a operacgéo de calculo SET Hxx/Hyy.
Apenas com DPx11A:
Sequéncia de |Sem . Alcangadpovalor maéaximo de sequéncia Altere a estrutura do programa.
64 ; de subrotinas. - 2
subrotinas resposta . . * Corrija 0 programa de utilizador.
¢ Chamada recursiva de subrotina (o
programa chama-se a ele préprio).
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Cddigo
ic:'?egu- Descrigcao Reaccédo Causa possivel Medida a tomar
laridade
Apenas com DPx11A: Informe o Servigo de Apoio a Clientes SEW se
Comando Sem : ~ :
65 Comando incorrecto para o componente de  |ndo conseguir fazer o reset da falha ou se ela
LM628 resposta L P
controlo de posicao ocorrer com frequéncia.
Meméria d Sem Apenas com DPx11A: : ﬁggiléjeaﬁ? ﬁégg;zr;r?ssda memoria que
66 programa resposta Foi excedida a capacidade da meméria de Se forem necessarios todos os programas
chei programa. - . 2
em memoria optimize os seus conteddos.
Apenas com DPx11A:
67 Tempo remoto | Sem Interrupcdo da comunicagéo durante o modo |Verifique a ligagéo entre o PC e o conversor.
DPx resposta
de controlo por PC.
Apenas com DPx11A: .
x A posicao desejada ndo foi atingida em 5 Ver_lflque 0s van_re§ da componente P &
Nao_ na Sem segundos dajanel_a de posicéo, aumente os valores,
68 posicao resposta * Componente P demasiado pequena. caso seja apropriado. A
desejada . Janela de posicio demasiado pequena Verifique se os componentes mecéanicos
*  Motor encontrou obstaculo. se podem mover livremente.
Sem Sem Apenas com DPx1IA: Verifique as ligagdes e o nivel de sinal no
69 habilitacédo da resposta Sem sinal "Habilitacéo da alimentagao” no termigal Xll'g &
alimentacao P terminal X11:6. e
Timeout DPx- |Sem Cadigo de falha; apenas com DPA11A.
SSi resposta
Cadigo 1: Falha do interface . ) . . .
ssl. g Médulo SSI avariado. Informe o Servico de Apoio a Clientes SEW se
— - ndo conseguir fazer o reset da irregularidade
Cédigo 2: Falha de comu- Médulo SSI avariado. ou se ela ocorrer com frequéncia.
70 nicagdo do interface SSI.
- . ) e Cabo do encoder interrompido » Verifique o cabo do encoder
Cadigo 3: Errg de parlNdade « Alimentagéo desligada * Verifique a alimentag¢éo
ou falha de alimentagéo do finicoes i d A d i A d L
encoder SSI . Dg inigdes incorrectas dos parametros de |+ Verifique os parametros de maquina e
’ maquina corrija-0s se necessario
Cadigo 4: Erro de atraso no Interrompida a transferéncia de dados entre o |Verifiqgue o cabo de ligacdo e a blindagem
modulo SSI encoder ea DPA11A. associada.
Timeout DPx- [Sem .- . . )
CAN resposta Cadigo de irregularidade; apenas com DPA11A.
Cadigo 1: Timeout CAN. Comunicacgéo do bus CAN interrompida. Verifique a ligacdo do bus CAN.
Cadigo 2: Buffer de E;E:(;itsallzt(:zxmcéglscs?v(;zqzrr]ot(ger;g]c?ugi?essa?jg por Reduza as escritas no conversor no programa
71 recepgao CAN cheio. interface de bus CAN no conversor. do utilizador.
Codiao 3: Ultrapassagem do Informe o Servigo de Apoio a Clientes SEW se
90 5. p 9 Anomalia do controlador CAN. ndo conseguir fazer o reset da falha ou se ela
controlador CAN. S E
ocorrer com frequéncia.
Cadigo 4: Erro do Anomalia do bus CAN bus. Possivelmente Verifique as ligacdes e o programa do
controlador CAN. ndo existem nodos ligados. utilizador.
Apenas com DPx11A:
Ultrapassag. |Sem Falha com a variavel de indexagéo de indices. - -
72 P . 3 . Corrija o programa do utilizador.
do indice resposta Foi seleccionada a variavel Cxx de valor
superior a C99.
Apenas com DPx11A:
O comando transmitido ndo pode ser
Comando nédo |Sem efectuado durante o estado actual do - -
73 i L Verifique o programa do utilizador.
permitido resposta conversor. Por exemplo, transmisséo do
comando SALVA durante o processo de
posicionamento.
Apenas com DPx11A:
74 Limite de Sem _Calculo da referen(_:la de posicéo por Verifique o programa do utilizador.
gama resposta incrementos superiores a 230 e, por isso,
localizada fora do limite de gama.
Apenas no modo de operagéo IPOS: : Zitrelfrlgge aligagdo série ao controlo
77 Palavra de Sem . _Ten,tgtlva de d(?flnll' um modo automatico |, Verifique os valores de escrita do controlo
controlo IPOS |resposta invalido (através de controlo externo). externo
*  Definigdo P916 = RAMPA BUS. » Defina P916 correctamente.
Apenas no modo de operacdo IPOS: * Verifiqgue o programa de utilizador
Fim de curso |Sem A posicdo desejada progamada esta forada |, o Y = .
8 SW IPOS resposta gama de percurso definida pelo fim de curso Verifique a posicao do fim de curso por
software
por software.
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>\ ¢ - : . . : :
— —  Mensagens de irregularidades e lista de irregularidades
Cédigo
ﬁ'?egu- Descrigcao Reaccédo P|Causa possivel Medida a tomar
laridade
Apenas no modo de operacéo "elevacao
VFC": i issi
A corrente durante a fase de pré-magnetiza- Ver_lflque 0s dadps de coml_ssmnamento e
. e . repita a colocagdo em funcionamento se
¢ao ndo é injectada no motor no nivel necessario
Condicao de |Desligar adequado: o I
81 h ; PO . B « Verifique a liga¢éo entre o conversor e o
arranque imediato * Poténcia nominal do motor demasiado
peqguena em relagdo a poténcia nominal motor. =
do conversor * Verifigue a secc¢éo recta do cabo do motor
e Seccéo recta do cabo do motor € aumente-a se necessario.
demasiado pequena.
Apenas no modo de operagéo "elevagéo
VFC": « Verifique a ligacéo entre o conversor e o
. . » Duas ou todas as fases de saida motor.
82 Saida em Desll_gar interrompidas. * Verifiqgue os dados de comissionamento e
aberto imediato P : . . - )
* Poténcia nominal do motor demasiado repita a colocagdo em funcionamento se
peguena em relagdo a poténcia nominal necessario.
do conversor.
= ¢ Reduza a carga.
84 Proteccgio do Parage:m c_ie « |Utilizago do motor demasiado elevada. ¢ Aumente as rampas.
motor emergéncia
e Aumente os tempos de pausa.
85 Copia :?ne;g%?; Falha durante a copia de parametros. Verifique a ligacao entre o conversor e o PC.
Apenas no modo de operacéo "VFC n-
88 Arranque em |Desligar CTRL": Habilite apenas com a
funcionamento |imediato Velocidade actual > 5000 rpm com o velocidade actual < 5000 rpm.
conversor habilitado.
Apenas com a opgéo DIP11A:
5 O motor ultrapassou a area de trabalho - A . L
92 Area de Paraggm Qe permitida do encoder absoluto. A definicio Verlflque_ 0s parametros de desvio de posi¢éo
trabalho DIP  \emergéncia dos parametros do tipo/area de trabalho DIP € 0 desvio de zero.
podem estar incorrectos.
Apenas com a opgédo DIP11A:
O encoder sinalisa uma falha, p.ex. falta de
alimentacao. - L
« Ligacao do cabo entre o encoder e a DIP Ver!}‘!que a Ilgagzo do en(;:oder absoluto
nao esta em conformidade (par torcido V(.a” ique os condutores do mf)to_r .
93 Falha encoder |Paragem de blindado) ' |» Ajuste correctamente a frequéncia de ciclo
DIP emergéncia . Frequéncia de ciclo demasiado elevada  |* Reduza o valor maximo da velocidade/
arg o comprimento do cabo aceleragdo do percurso
P . P ; = * Aplique um novo encoder absoluto
* Excedida a velocidade/aceleragéo
maxima permitida para o encoder
* Encoder avariad
. Electrénica do conversor avariada
94 EEPROM Desll_gar possivelmente devido a efeito EMC ou a Envie a unidade para reparacéo.
checksum imediato .
defeito.
Apenas com a opgédo DIP11A:
Impossibilidade de determinar uma posicao. fi . d d
» Defini¢éo do tipo de encoder incorrect : \I?e _|fr_1a 0 tipo correcto de encoder P
Erro e Parametro de percurso IPOS definido : erifique o parametro de percurso 0s
95 plausibilidade Paraggm Qe incorrectamente. * Verlf_lquefaveloudade (ée [;grcursc_) d
DIP emergéncia | |, Definico do factor numerador/ e Corrijao factor nurzera or/denominador
denominador incorrecto : Eels_et apos ajuste de zdero bsol
. Efectuado o ajuste de zero . pligue um novo encoder absoluto
* Encoder defeituoso
Apenas no modo de operagéo IPOS:
Falha de i Tentativa de alterar os tempos das rampas e Volte a escreve:jo programa IZOS dF fc.)(;mda a
99 calculo da !Desd|_gar velocidades de percurso quando o conversor gue 0s tempog as rampas el asc\]/e ocloa des
rampa IPOS imediato esta habilitado, com uma rampa de e percurso s6 possam ser alteradas quando

posicionamento em seno ou quadratica.

0 conversor estiver inibido.
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Servico de Assisténcia SEW ~ 6
6.4  Servico de Assisténcia SEW
Envio para Por favor, contacte o Servico de Assisténcia SEW, caso ndo possa resolver uma

reparacgao irregularidade (- "Servigo de Apoio a Clientes").

Quando contactar o Servigo de Assisténcia SEW, por favor, envie o seu codigo de
assisténcia para possibilitar uma assisténcia mais eficiente.

Por favor, quando enviar uma unidade para reparacdo forneca a seguinte
informacao:

» NUmero de série (- chapa sinalética)

» Designac¢édo da unidade

» Tipo standard ou tecnolégico

» Numero do codigo de assisténcia

» Breve descricao da aplicagao (aplicagdo, controlo através de terminais ou série)
» Motor acoplado (tipo de motor, tenséo do motor, circuito .\ ou A)

* Natureza da falha

» Circunstancias envolventes

e A sua percepcao do sucedido

» Qualquer acontecimento ndo habitual, etc. que tenha precedido a falha

Etiqueta de Todas as unidades MOVIDRIVE® dispGem de etiquetas de assisténcia; uma para a
assisténcia secGao de poténcia e outra para a unidade de controlo. As etiquetas estéo localizadas

lateralmente proximas da chapa sinalética.

TR it

——————————————— 1] 2| 3| 4] 5| 6] 7| 8| 9MDF60A -00
—————————— 10(11]10(10[10|=-=|=-=|-=|-~-

LR O OO R R O T

]

l\|||I|||IH||I|I|I||H|I %2%:%:'1%2%}3%7Ziﬁiitﬁ%%ﬁﬁcﬁﬁi%ﬁ]lﬂllillll
O 4| 5 |mmonorsn oo .

o TOTTeT =

Dados do codigo de assisténcia Identificacédo do tipo

Sub-montagens / Componentes

01317BPT
Fig. 52: Etiqueta de assisténcia
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Informacdo técnica geral

7 Informacéo técnica
7.1 Informac&o técnica geral

Gama de
unidades
MOVIDRIVE®
MD_60A

A tabela seguinte lista a informacé@o técnica aplicavel atodos os conversores
MOVIDRIVE® MD_60A, independentemente do tipo, versio, tamanho e desempenho.

MOVIDRIVE® MD_60A

Todos os tamanhos

Imunidade a interferéncias

De acordo com EN 61800-3

Emisséo de interferéncias em
instalagcdo em conformidade EMC

De acordo com o limite classe B de EN 55011 e EN 55014

De acordo com EN 61800-3

Tamanhos 1 e 2 no lado da alimenta¢&o de acordo com o limi-
te classe A de EN 55011 e EN 55014 sem medidas adicionais

Temperatura ambiente Yamb

Perda devido a temperatura
ambiente
Classe climatica

0 °C...+50 °C para Ip = 100 % Iy e fpywm = 4 kHz (modo VFC)
0 °C...+40 °C para Ip = 125 % Iy e fpywm = 4 kHz (modo VFC)
0 °C —+50 °C para Ip = 100 % Iy e fpywm = 8 kHz (modo CFC)

Reducéo Py: 3.0 % Iy por K até max. 60 °C
EN 60721-3-3, classe 3K

Temperatura de armazenamento9g

-25 °C...+70 °C (EN 60721-3-3, classe 3K3)
Consola DBG: -20 °C...+60 °C

Tipo de arrefecimento (DIN 51751)

Ventilagéo forcada

indice de proteccdo Tamanhos1 a 3
EN 6052 Tamanhos 4e 5
(NEMA1)

1P20
IP0OO (ligagdes de poténcia); IP10 com tampa de Plexiglas
montada (fornecida como standard)

Modo de operagéo

DB (EN 60149-1-1 e 1-3)

Altitude da instalagao

h <1000 m (3300 ft)
Reducéo Iy: 1 % por 100 m (330 ft)
desde 1000 m (3300 ft) até ao méax. 2000 m (6600 ft)

1) Em caso de armazenamento prolongado, ligue a alimentac&o durante pelo menos 5 minutos cada 2 anos,
caso contrario o tempo de servico da unidade pode ser encurtado.

00891AXX

Fig. 53: Gama de unidades MOVIDRIVE® MD_60A
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MOVIDRIVE® MD_60A...-5_3 (unidades de 400/500 V)

Pl Hz

7.2  MOVIDRIVE® MD_60A...-5_3 (unidades de 400/500 V)
Tamanhol
MOVIDRIVE® MD_60A 0015-5A3-4-0_ \0022-5A3-4-0_ \0030-5A3-4-0_ 0040-5A3-4-0_
ENTRADA

Tens&o de alimentagéo Vin 3 %380 Vcpa-10 % — 3 X 500 Veat+10 %

Frequéncia de alimentacdo fj, 50 Hz — 60 Hz +5 %

Corrente nominal do sistema®l;,100 % |3.6 Aca 5.0 Aca 6.3 Aca 8.6 Aca

(para Vin =3x400 VCA) 125 % 4.5 ACA 6.2 ACA 7.9 ACA 10.7 ACA
SAIDA

Poténcia nominal de saida® Py 2.8 kVA 3.8 kVA 4.9 kVA 6.6 kVA

(para Vj, = 3x380 — 500 Vca)

Corrente nominal de saida®) In 4.0 Aca 5.5Aca 7.0 Aca 9.5 Aca

(para Vi, =3 x 400 Vcp)

Limite de corrente Imax

Motor e regenerativa 150 % Iy, duragdo dependendo da capacidade de utilizag&o

Limite de corrente interno

Imax = 0 — 150 % pode ser ajustado no menu (P303 / P313)

Valor minimo da resisténcia Rgrmin 68 Q

de frenagem (operacgao 4Q)

Tens&o de saida Vout max. Vip

Frequéncia PWM fpwm Ajustavel com VFC: 4/8/12/16 kHz (P860 / P861); com CFC/SERVO é fixa em 8 kHz

Gama de velocidade / resolucéony / Anp

-5000 — 0 — +5000 rpm / 0.2 rpm através de toda a gama

GERAL

Perda de poténcia para Py Pymax

85W

|105 W

|130 W

180w

Consumo de ar para arrefecimento

40 m3/h (24 ft3/min)

Peso

3.5kg (7.72 Ib)

Dimensdes CxAXxL

105 x 315 x 273 mm (4.13 x 12.40 x 10.75 in)

1) As correntes de sistema e de saida devem ser reduzidas de 20% dos valores nominais para Vi, = 3 x 500 Vca.

2) Unidades MDF e MDV no modo de operagéo VFC: Os dados de desempenho aplicam-se para fpyy = 4 kHz (defini¢do de fabrica).

MDF60A tipo standard (VFC)

0015-5A3-4-00

0022-5A3-4-00

0030-5A3-4-00

0040-5A3-4-00

Referéncia 826 464 3 826 465 826 466 X 826 467 8
MDF60A tipo tecnolégico (VFC) 0015-5A3-4-0T 0022-5A3-4-0T 0030-5A3-4-0T 0040-5A3-4-0T
Referéncia 8273227 827 323 8273243 8273251

|: Poténcia recomendada
com carga constante Pyt

1.5 KW (2.0 HP)

2.2 kW (3.0 HP)

3.0 KW (4.0 HP)

4.0 kW (5.0 HP)

Poténcia recomendada com binario

variavel ou carga constante sem
__——  sobrecarga Pyt

2.2 kW (3.0 HP)

3.0 kW (4.0 HP)

4.0 kW (5.0 HP)

5.5 kW (7.5 HP)

Corrente de saida continua = 125 % Iylp
(para Vin =3 x400 VCA e fPWM =4 kHZ)

5.0 Aca

6.9 Aca

8.8 Aca

11.9 Aca

Tipo standard MDV60A (VFC/CFC)

0015-5A3-4-00

0022-5A3-4-00

0030-5A3-4-00

0040-5A3-4-00

Referéncia 826 481 3 826 482 826 483 X 826 484 8

Tipo tecnol6gico MDV60A (VFC/CFC) 0015-5A3-4-0T 0022-5A3-4-0T 0030-5A3-4-0T 0040-5A3-4-0T
Referéncia 8273367 827 337 827 338 3 8273391
Modo de operagédo VFC Poténcia recomendada do motor - MDF60A

Modo de operagdo CFC

Corrente de saida continua = 100 % Iylp 4.0 Aca 5.5 Aca 7.0 Aca 9.5 Aca

Poténcia recomendada do motor

- Manual de Sistema, Sec. Planeamento d

e projecto, Selecg¢éo do motor CFC

Tipo standard MDS60A (SERVO)

0015-5A3-4-00

0022-5A3-4-00

0030-5A3-4-00

0040-5A3-4-00

Referéncia 826 498 8 826 499 826 500 3 826 501 1
Tipo tecnolégico MDS60A (SERVO) 0015-5A3-4-0T 0022-5A3-4-0T 0030-5A3-4-0T 0040-5A3-4-0T
Referéncia 827 350 2 827 351 827 3529 827 3537
Corrente de saida continua = 100 % Iylp 4.0 Aca 5.5 Aca 7.0 Aca 9.5 Aca

Poténcia recomendada do motor

- Manual de Sistema, Sec. Planeamento de projecto, Selec¢éo do motor SERVO
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MOVIDRIVE® MD_60A...-5_3 (unidades de 400/500 V)

/A
Pl Hz

Tamanho 2
MOVIDRIVE® MD_60A 0055-5A3-4-0_ 0075-5A3-4-0_ 0110-5A3-4-0_
ENTRADA

Tensé&o de alimentagéo Vin 3 %380 Vca-10 % — 3 X 500 Vcpa+10 %

Frequéncia de alimentacéo fj, 50 Hz — 60 Hz =5 %

Corrente nominal do sistemal;,100 % |11.3 Acp 14.4 Aca 21.6 Aca

(para Vi, = 3 x 400 Vca) 125 % 14.1 Aca 18.0 Aca 27.0 Aca
SAIDA

Poténcia nominal de saida? Pn 8.7 kVA 11.2 kVA 16.8 kVA

(para Vj, = 3x380 — 500 Vca)

Corrente nominal de saida® In 12.5 Aca 16 Aca 24 Aca

(para Vi, =3 x 400 Vcp)

Limite de corrente Imax

Motor e regenerativa 150 % ly, duracdo dependendo da capacidade de utilizagéo

Limite de corrente interno

Imax = 0 — 150 % pode ser ajustado no menu (P303 / P313)

Valor minimo da resisténcia Rggrmin 47 Q 22Q

de frenagem (operagéo 4Q)

Tenséo de saida Vout max. Vip

Frequéncia PWM fpwm Ajustavel com VFC: 4/8/12/16 kHz (P860 / P861); com CFC/SERVO é fixa em 8 kHz

Gama de velocidade / resolugé@ony / Anpy

-5000 — 0 — +5000 rpm / 0.2 rpm através de toda a gama

GERAL

Perda de poténcia para Py Pymax

220 W

290 w

400 W

Consumo de ar para arrefecimento

80 m3/h (48 ft3/min)

Peso

6.6 kg (14.55 Ib)

Dimensdes CxAXxL

130 x 336 x 325 mm (5.12 x 13.23 x 12.80 in)

1) As correntes de sistema e de saida devem ser reduzidas de 20% dos valores nominais para Vi, = 3 x 500 Vca.

2) Unidades MDF e MDV no modo de operacédo VFC: Os dados de desempenho aplicam-se para fpyyy = 4 kHz (defini¢do de fabrica).

MDF60A tipo standard (VFC)

0055-5A3-4-00

0075-5A3-4-00

0110-5A3-4-00

Referéncia 826 468 6 826 470 8 8264724
MDF60A tipo tecnolégico (VFC) 0055-5A3-4-0T 0075-5A3-4-0T 0110-5A3-4-0T
Referéncia 827 326 X 827 327 8 827 328 6

|: Poténcia recomendada
com carga constante Pyt

5.5 KW (7.5 HP)

7.5 kW (10 HP)

11 kW (15 HP)

Poténcia recomendada com binario

variavel ou carga constante sem
__— sobrecarga Pyt

7.5 kW (10 HP)

11 kW (15 HP)

15 kW (20 HP)

Corrente de saida continua = 125 % Iylp
(para Vi, = 3 X400 Vcp € fpwm = 4 kHz)

15.6 Aca

20.0 Aca

30.0 Aca

Tipo standard MDV60A (VFC/CFC)

0055-5A3-4-00

0075-5A3-4-00

0110-5A3-4-00

Referéncia 826 485 6 826 487 2 826 489 9
Tipo tecnolégico MDV60A (VFC/CFC) 0055-5A3-4-0T 0075-5A3-4-0T 0110-5A3-4-0T
Referéncia 827 3405 827 3413 8273421
Modo de operacéo VFC Poténcia recomendada do motor - MDF60A

Modo de operagdo CFC

Corrente de saida continua = 100 % Iylp 12.5 Aca 16 Aca 24 Aca

Poténcia recomendada do motor

- Manual de Sistema, Sec. Planeamento de projecto, Sel

eccdo do motor CFC

Tipo standard MDS60A (SERVO)

0055-5A3-4-00

0075-5A3-4-00

0110-5A3-4-00

Referéncia 826 502 X 826 504 6 826 506 2
Tipo tecnolégico MDS60A (SERVO) 0055-5A3-4-0T 0075-5A3-4-0T 0110-5A3-4-0T
Referéncia 827 3545 827 355 3 827 356 1
Corrente de saida continua = 100 % Iylp 12.5 Aca 16 Aca 24 Aca

Poténcia recomendada do motor

- Manual de Sistema, Sec. Planeamento de projecto, Selec¢éo do motor SERVO
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MOVIDRIVE® MD_60A...-5_3 (unidades de 400/500 V) -
Hz
Tamanho 3
MOVIDRIVE® MD_60A 0150-503-4-0_ 0220-503-4-0_ 0300-503-4-0
ENTRADA
Tensé&o de alimentagéo Vin 3 %380 Vca-10 % — 3 X 500 Vcpa+10 %
Frequéncia de alimentacéo fj, 50 Hz — 60 Hz =5 %
Corrente nominal do sistema’;,100 % |28.8 Aca 41.4 Acp 54.0 Aca
(para Vi, =3 %400 Vcp) 125 % 36.0 Aca 51.7 Aca 67.5 Aca
SAIDA
Poténcia nominal de saida? Pn 22.2 kVA 31.9 kVA 41.6 KVA
(para Vj, = 3x380 — 500 Vca)
Corrente nominal de saida® In 32 Aca 46 Aca 60 Aca
(para Vi, =3 x 400 Vcp)

Limite de corrente Imax

Motor e regenerativa 150 % ly, duracdo dependendo da capacidade de utilizagéo

Limite de corrente interno

Imax = 0 — 150 % pode ser ajustado no menu (P303 / P313)

Valor minimo da resisténcia Rggrmin 15Q 12Q

de frenagem (operagéo 4Q)

Tenséo de saida Vout max. Vip

Frequéncia PWM fpwm Ajustavel com VFC: 4/8/12/16 kHz (P860 / P861); com CFC/SERVO é fixa em 8 kHz

Gama de velocidade / resolugé@ony / Anpy

-5000 — 0 — +5000 rpm / 0.2 rpm através de toda a gama

GERAL

Perda de poténcia para Py Pymax

550 W

750 W

950 w

Consumo de ar para arrefecimento

180 m%/h (108 ft3/min)

Peso

15 kg (33.07 Ib)

Dimensdes CxAXL

200 x 465 x 345 mm (7.87 x 18.31 x 13.58 in)

1) As correntes de sistema e de saida devem ser reduzidas de 20% dos valores nominais para Vi, = 3 x 500 Vca.

2) Unidades MDF e MDV no modo de operacédo VFC: Os dados de desempenho aplicam-se para fpyyy = 4 kHz (defini¢do de fabrica).

MDF60A tipo standard (VFC) 0150-503-4-00 0220-503-4-00 0300-503-4-0
Referéncia 8264740 8264759 8264767
MDF60A tipo tecnolégico (VFC) 0150-503-4-0T 0220-503-4-0T 0300-503-4-0T
Referéncia 827329 4 8273308 8273316

|: Poténcia recomendada
com carga constante Pyt

15 kW (20 HP)

22 kW (30 HP)

30 kW (40 HP)

Poténcia recomendada com binario

variavel ou carga constante sem
__— sobrecarga Pyt

22 kW (30 HP)

30 kW (40 HP)

37 kW (50 HP)

Corrente de saida continua = 125 % Iylp 40.0 Aca 57.5 Aca 75.0 Aca
(para Vi, = 3 X400 Vcp € fpwm = 4 kHz)

MDVB60A tipo standard (VFC/CFC) 0150-503-4-00 0220-503-4-00 0300-503-4-0
Referéncia 8264910 826 492 9 826 4937
MDVB60A tipo tecnoldgico (VFC/CFC) 0150-503-4-0T 0220-503-4-0T 0300-503-4-0T
Referéncia 827 343 X 827 344 8 827 3456
Modo de operacéo VFC Poténcia recomendada do motor - MDF60A

Modo de operagdo CFC

Corrente de saida continua = 100 % Iylp 32 Aca 46 Aca 60 Aca

Poténcia recomendada do motor

- Manual de Sistema, Sec.

Planeamento de projecto, Sel

eccdo do motor CFC

Tipo standard MDS60A (SERVO) 0150-503-4-00 0220-503-4-00 0300-503-4-0
Referéncia 826 508 9 826 509 7 826 5100
Tipo técnico MDS60A (SERVO) 0150-503-4-0_ 0220-503-4-0_ 0300-503-4-0
Referéncia 827 357 X 827 358 8 827 359 6
Corrente de saida continua = 100 % Iylp 32 Aca 46 Aca 60 Aca

Poténcia recomendada do motor

- Manual de Sistema, Sec. Planeamento de projecto, Selec¢éo do motor SERVO
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VA| |72
i MOVIDRIVE® MD_60A...-5_3 (unidades de 400/500 V)
/A
Pl Hz

Tamanho 4
MOVIDRIVE® MD_60A 0370-503-4-0_ 0450-503-4-0_
ENTRADA

Tensé&o de alimentagéo Vin 3 %380 Vca-10 % — 3 X 500 Vcpa+10 %

Frequéncia de alimentacéo fj, 50 Hz — 60 Hz =5 %

Corrente nominal do sistemal)linloo % [65.7 Aca 80.1 Aca

(para Vi, =3 x 400 Vcp) 125 % 81.9 Aca 100.1 Aca
SAIDA

Poténcia nominal de saida® Py 51.1 KVA 62.3 KVA

(para Vj, = 3x380 — 500 Vca)

Corrente nominal de saida® In 73 Aca 89 Aca

(para Vi, =3 x 400 Vcp)

Limite de corrente Imax Motor e regenerativa 150 % ly, duracdo dependendo da capacidade de utilizagéo

Limite de corrente interno Imax = 0 — 150 % pode ser ajustado no menu (P303 / P313)

Valor minimo da resisténcia Rgrmin 6Q

de frenagem (operagéo 4Q)

Tenséo de saida Vout max. Vip

Frequéncia PWM fpwm Ajustavel com VFC: 4/8/12/16 kHz (P860 / P861); com CFC/SERVO é fixa em 8 kHz

Gama de velocidade / resolugé@ony / Anpy

-5000 — 0 — +5000 rpm / 0.2 rpm através de toda a gama

GERAL

Perda de poténcia para Py Pymax

1200 W

1450 W

Consumo de ar para arrefecimento

180 m%/h (108 ft3/min)

Peso

27 kg (59.53 Ib)

Dimensdes W xHxD

280 x 522 x 345 mm (11.02 x 20.55 x 13.58 in)

1) As correntes de sistema e de saida devem ser reduzidas de 20% dos valores nominais para Vi, = 3 x 500 Vca.

2) Unidades MDF e MDV no modo de operacédo VFC: Os dados de desempenho aplicam-se para fpyyy = 4 kHz (defini¢do de fabrica).
MDF60A tipo standard (VFC) 0370-503-4-00 0450-503-4-00

Referéncia 826 477 5 826 478 3

MDF60A tipo tecnolégico (VFC) 0370-503-4-0T 0450-503-4-0T

Referéncia 8273324 827 3332

Poténcia recomendada

|: com carga constante Pyot

37 kKW (50 HP)

45 KW (60 HP)

Poténcia recomendada com binario

f variavel ou carga constante sem

sobrecarga Pyt

45 KW (60 HP)

55 kW (75 HP)

Corrente de saida continua = 125 % Iylp
(para Vi, = 3 X400 Vcp € fpwm = 4 kHz)

91 Aca

111 Aca

MDVG60A tipo standard (VFC/CFC)

0370-503-4-00

0450-503-4-00

Referéncia 826 494 5 826 495 3
MDVG60A tipo tecnolégico (VFC/CFC) 0370-503-4-0T 0450-503-4-0T
Referéncia 827 346 4 827 347 2

Modo de operacéo VFC

Poténcia recomendada do motor -~ MDF60

A

Modo de operagdo CFC
Corrente de saida continua = 100 % Iylp

Poténcia recomendada do motor

73 Aca

89 Aca

- Manual de Sistema, Sec. Planeamento de projecto, Selec¢éo do motor CFC

MDSG60A tipo standard (SERVO)

0370-503-4-00

0450-503-4-00

Referéncia 826 5550 826 642 5
MDSB60A tipo tecnolégico (SERVO) 0370-503-4-0T 0450-503-4-0T
Referéncia 827 360 X 827 3618
Corrente de saida continua = 100 % Iylp 73 Aca 89 Aca

Poténcia recomendada do motor

— Manual de Sistemas, Sec. Planeamento

de projecto, Selecgéo do motor SERVO
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MOVIDRIVE® MD_60A...-5_3 (unidades de 400/500 V) L,

z
Pl Hz
Tamanho 5
MOVIDRIVE® MD_60A 0550-503-4-0_ 0750-503-4-0_
ENTRADA
Tensé&o de alimentagéo Vin 3 %380 Vca-10 % — 3 X 500 Vcpa+10 %
Frequéncia de alimentacéo fj, 50 Hz — 60 Hz =5 %
Corrente nominal do sistemal)linloo % [94.5Aca 117.0 Aca
(para Vi, =3 x400 Vca) 125 % 118.1 Aca 146.3 Aca
SAIDA
Poténcia nominal de saida® Py 73.5 KVA 91.0 KVA
(para Vj, = 3x380 — 500 Vca)
Corrente nominal de saida® In 105 Aca 130 Aca
(para Vi, =3 x 400 Vcp)
Limite de corrente Imax Motor e regenerativa 150 % ly, duracdo dependendo da capacidade de utilizagéo
Limite de corrente interno Imax = 0 — 150 % pode ser ajustado no menu (P303 / P313)
Valor minimo da resisténcia Rggrmin 6Q 4Q
de frenagem (operagéo 4Q)
Tenséo de saida Vout max. Vip
Frequéncia PWM fpwm Ajustavel com VFC: 4/8/12/16 kHz (P860 / P861); com CFC/SERVO é fixa em 8 kHz
Gama de velocidade / resolugaony / Anp |-5000 — 0 — +5000 rpm / 0.2 rpm através de toda a gama
GERAL
Perda de poténcia para Py Pymax 1700 W |2000 w
Consumo de ar para arrefecimento 360 m%/h (216 ft3/min)
Peso 35 kg (77.18 Ib)
Dimensdes CxAXxL 280 x 610 x 345 mm(11.02 x 24.02 x 13.58 in)

1) As correntes de sistema e de saida devem ser reduzidas de 20% dos valores nominais para Vi, = 3 x 500 Vca.
2) Unidades MDF e MDV no modo de operacédo VFC: Os dados de desempenho aplicam-se para fpyyy = 4 kHz (defini¢do de fabrica).

MDF60A tipo standard (VFC) 0550-503-4-00 0750-503-4-00
Referéncia 8264791 826 480 5
MDF60A tipo tecnolégico (VFC) 0550-503-4-0T 0750-503-4-0T
Referéncia 827 3340 827 3359
|: Poténcia recomendada
com carga constante Pyt 55 kW (75 HP) 75 kW (100 HP)
Poténcia recomendada com binario
variavel ou carga constante sem
__—— sobrecarga Pyt 75 kW (100 HP) 90 kW (120 HP)
Corrente de saida continua = 125 % Iylp 131 Aca 162 Aca

(para Vi, = 3 X400 Vcp € fpwm = 4 kHz)

MDVG60A tipo standard (VFC/CFC) 0550-503-4-00 0750-503-4-00

Referéncia 826 496 1 826 497 X

MDVG60A tipo tecnolégico (VFC/CFC) 0550-503-4-0T 0750-503-4-0T

Referéncia 827 3480 827 3499

Modo de operacéo VFC Poténcia recomendada do motor - MDF60A

Modo de operagdo CFC

Corrente de saida continua = 100 % Iylp 105 Aca 130 Aca

Poténcia recomendada do motor - Manual de Sistema, Sec. Planeamento de projecto, Selec¢éo do motor CFC
MDSB60A tipo standard (SERVO) 0550-503-4-00 0750-503-4-00

Referéncia 826 643 3 826 644 1

MDSB60A tipo tecnolégico (SERVO) 0550-503-4-0T 0750-503-4-0T

Referéncia 827 362 6 827 363 4

Corrente de saida continua = 100 % Iylp 105 Aca 130 Aca

Poténcia recomendada do motor - Manual de Sistema, Sec. Planeamento de projecto, Selec¢@o do motor SERVO

Instrucdes de Operagdo do MOVIDRIVE® MD_60




MOVIDRIVE® MD_60A...-2_3 (Unidades de 230 V)

Pl Hz

7.3 MOVIDRIVE® MD_60A..

-2_3 (Unidades de 230 V)

Tamanho 1
MOVIDRIVE® MD_60A 0015-2A3-4-0_ ‘0022-2A3-4-0_ 0037-2A3-4-0_
ENTRADA
Tens&o de alimentagéo Vin 3 %200 Vcpa-10 % — 3 x 240 Veat+10 %
Frequéncia de alimentacdo fj, 50 Hz — 60 Hz +5 %
Corrente nominal do sistemal;,100 %  |6.7 Aca 7.8 Aca 12.9 Aca
(para Vin =3x230 VCA) 125 % 8.4 ACA 9.8 ACA 16.1 ACA
SAIDA
Poténcia nominal de saida®) Pn 2.7 kVA 3.4 kvA 5.8 kVA
(para Vj, = 3x200 — 240 Vcp)
Corrente nominal de saida Iy 7.3 Aca 8.6 Aca 14.5 Aca
(para Vi, =3 %230 Vca)

Limite de corrente Imax Motor e regenerativa 150 % Iy, duragdo dependendo da capacidade de utilizag&o
Limite de corrente interno Imax = 0 — 150 % pode ser ajustado no menu (P303 / P313)

Valor minimo da resisténcia Rgrmin 27 Q

de frenagem (operacgao 4Q)

Tens&o de saida Vout max. Vip

Frequéncia PWM fpwm

Ajustavel com VFC: 4/8/12/16 kHz (P860 / P861); com CFC é fixada em 8 kHz

Gama de velocidade / resolucéony / Anp

-5000 — 0 — +5000 rpm / 0.2 rpm através de toda a gama

GERAL

Perda de poténcia para Py Pymax

110 W |126 W 210w

Consumo de ar para arrefecimento

40 m3/h (24 ft3/min)

Peso

3.5kg (7.72 Ib)

Dimensdes CxAXxL

105 x 315 x 273 mm (4.13 x 12.40 x 10.75 in)

1) Unidades MDF e MDV no modo de operagéo VFC: Os dados de desempenho aplicam-se para fpyyw = 4 kHz (definicdo de fabrica).

MDF60A tipo standard (VFC)

0015-2A3-4-00

0022-2A3-4-00

0037-2A3-4-00

Referéncia 8267197 826 7200 826 7219
MDF60A tipo tecnolégico (VFC) 0015-2A3-4-0T 0022-2A3-4-0T 0037-2A3-4-0T
Referéncia 827 364 2 827 3650 827 366 9

|: Poténcia recomendada
com carga constante Pyt

1.5 KW (2.0 HP)

2.2 kW (3.0 HP)

3.7 kW (5.0 HP)

Poténciarecomendada com binario

variavel ou carga constante sem
_—— sobrecarga Pyt

2.2 kW (3.0 HP)

3.7 kW (5.0 HP)

5.0 kW (6.8 HP)

Corrente de saida continua = 125 % Iylp
(para Vi, = 3 x 230 Vcp € fpywm = 4 kHz)

9.1 Aca

10.8 Aca

18.1 Aca

MDVG60A tipo standard (VFC/CFC)

0015-2A3-4-00

0022-2A3-4-00

0037-2A3-4-00

Poténcia recomendada do motor

Referéncia 8267251 826 726 X 826 727 8
MDVB60A tipo tecnoldgico (VFC/CFC) 0015-2A3-4-0T 0022-2A3-4-0T 0037-2A3-4-0T
Referéncia 8273731 827 374 X 8273758
Modo de operacgdo VFC Poténcia recomendada do motor - MDF60A

Modo de operagdo CFC

Corrente de saida continua = 100 % Iylp 7.3 Aca 8.6 Aca 14.5 Acp

- Manual de Sistemas, Sec. Planeamento de projecto, Selec¢cdo do motor CFC

Tamanho2
MOVIDRIVE® MD_60A 0055-2A3-4-0_ 0075-2A3-4-0_
ENTRADA

Tens&o de alimentagéo Vin 3 %200 Vca-10 % — 3 x 240 Vcat+10 %

Frequéncia de alimentagéo fj, 50 Hz — 60 Hz +5 %

Corrente nominal do sistemal;;100 % 19.5 Aca 27.4 Aca

(para Vi, = 3 x 230 V¢p) 125 % 24.4 Acp 34.3 Aca
SAIDA

Poténcia nominal de saida®) Pn 8.8 kVA 11.6 kVA

(para Vj, = 3%200 — 240 Vcp)
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MOVIDRIVE® MD_60A...-2_3 (Unidades de 230 V)

Pl Hz

MOVIDRIVE® MD_60A 0055-2A3-4-0_ 0075-2A3-4-0_

Corrente nominal de saida Iy 22 Aca 29 Aca

(para Vi, =3 %230 Vca)

Limite de corrente Imax Motor e regenerativa 150 % ly, duracdo dependendo da capacidade de utilizag&o

Limite de corrente interno Imax = 0 — 150 % pode ser ajustado no menu (P303 / P313)

Valor minimo da resisténcia Rggrmin 120

de frenagem (operagéo 4Q)

Tens&o de saida Vout max. Vip

Frequéncia PWM fpwm Ajustavel com VFC: 4/8/12/16 kHz (P860 / P861); com CFC é fixada em 8 kHz

Gama de velocidade / resolugé@onp / Anp |-5000 — 0 — +5000 rpm / 0.2 rpm através de toda a gama

GERAL

Perda de poténciaparaPy  Pymax 300 W |380 w
Consumo de ar para arrefecimento 80 m3/h (48 ft3/min)
Peso 6.6 kg (14.55 Ib)
Dimensdes CxAXxXL 130 x 336 x 325 mm (5.12 x 13.23 x 12.80 in)
1) Unidades MDF e MDV no modo de operagéo VFC: Os dados de desempenho aplicam-se para fp\y\ = 4 kHz (definigdo de fabrica).
MDF60A tipo standard (VFC) 0055-2A3-4-00 0075-2A3-4-00
Referéncia 826 7227 826 7235
MDF60A tipo tecnoldgico (VFC) 0055-2A3-4-0T 0075-2A3-4-0T
Referéncia 827 367 7 827 368 5
|: Carga constante
Pot. motor recomend. Pyo¢ 5.5 kW (7.5 HP) 7.5 kW (10 HP)
Carga com binario variavel ou carga
constante sem sobrecarga
— Pot. motor recomend. Pyo¢ 7.5 kW (10 HP) 11 kW (15 HP)
Corrente de saida continua = 125 % Iylp 27.5 Aca 36.3 Aca

(parat Vin =3 x230 VCA e fPWM =4 kHZ)

MDVG60A tipo standard (VFC/CFC) 0055-2A3-4-00 0075-2A3-4-00

Referéncia 826 728 6 826 729 4

MDVG60A tipo tecnoldgico (VFC/CFC) 0055-2A3-4-0T 0075-2A3-4-0T

Referéncia 827 376 6 8273774

Modo de operagédo VFC Poténcia recomendada do motor - MDF60A

Modo de operagédo CFC

Corrente de saida continua = 100 % Iylp 22 Aca 29 Aca

Poténcia recomendada do motor - Manual de Sistema, Sec. Planeamento de projecto, Selec¢éo do motor CFC
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VA| |1
i MOVIDRIVE® MD_60A...-2_3 (Unidades de 230 V)
/A
Pl Hz
Size 3
MOVIDRIVE® MD_60A 0110-203-4-0_ 0150-203-4-0_
ENTRADA
Tensé&o de alimentagéo Vin 3 %200 Vca-10 % — 3 %X 240 Vp+10 %
Frequéncia de alimentacéo fj, 50 Hz — 60 Hz =5 %
Corrente nominal do sistemal;,100 % 40.0 Aca 49.0 Aca
(para Vi, =3 x 230 Vca) 125 % 50.0 Aca 61.0 Aca
SAIDA
Poténcia nominal de saida? Py 17.1 KVA 21.5 KVA
(para Vj, = 3x200 — 240 Vca)
Corrente nominal de saida Iy 42 Aca 54 Aca
(para Vi, =3 %230 Vca)

Limite de corrente Imax

Motor e regenerativa 150 % ly, duracdo dependendo da capacidade de utilizagéo

Limite de corrente interno

Imax = 0 — 150 % pode ser ajustado no men

a (P303/ P313)

Valor minimo da resisténcia Rggrmin
de frenagem (operagéo 4Q)

75Q

56Q

Tenséo de saida Vout

max. Vip

Frequéncia PWM fpwm

Ajustavel com VFC: 4/8/12/16 kHz (P860 / P861); com CFC/SERVO é fixa em 8 kHz

Gama de velocidade / resolugé@ony / Anpy

-5000 — 0 — +5000 rpm / 0.2 rpm através de toda a gama

GERAL

Perda de poténcia para Py Pymax 580 W |720 w
Consumo de ar para arrefecimento 180 m¥h (108 ft3/min)

Peso 15 kg (33.07 Ib)

Dimensdes CxAXxL 200 x 465 x 345 mm (7.87 x 18.31 x 13.58 in)

1) Unidades MDF e MDV no modo de operagéo VFC: Os dados de desempenho aplicam-se para fp\y\ = 4 kHz (definigdo de fabrica).
MDF60A tipo standard (VFC) 0110-203-4-00 0150-203-4-00

Referéncia 826 724 3 8271763

MDF60A tipo tecnolégico (VFC) 0110-203-4-0T 0150-203-4-0T

Referéncia 827 369 3 8273707

|: Poténcia recomendada
com carga constante Pyt

11 kKW (15 HP)

15 KW (20 HP)

Poténcia recomendada com binario

f variavel ou carga constante sem

sobrecarga Pyt

15 kW (20 HP)

22 kW (30 HP)

Corrente de saida continua = 125 % Iylp
(para Vi, =3 x 230 V¢ € fpym = 4 kHz)

52.5 Aca

67.5 Aca

MDVG60A tipo standard (VFC/CFC)

0110-203-4-00

0150-203-4-00

Referéncia 826 730 8 827 260 3
MDV60A tipo tecnolégico (VFC/CFC) 0110-203-4-0T 0150-203-4-0T
Referéncia 827 378 2 8273790

Modo de operagéo VFC

Poténcia recomendada do motor - MDF60

A

Modo de operagéo CFC
Corrente de saida continua = 100 % Iylp

Poténcia recomendada do motor

42 Aca
- Manual de Sistemas, Sec. Planeamento

54 Aca
de projecto, Selecgéo do motor CFC
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MOVIDRIVE® MD_60A...-2_3 (Unidades de 230 V)

Hz

Size 4
MOVIDRIVE® MD_60A 0220-203-4-0_ 0300-203-4-0_
ENTRADA

Tensé&o de alimentagéo Vin 3 %200 Vca-10 % — 3 %X 240 Vp+10 %

Frequéncia de alimentacéo fj, 50 Hz — 60 Hz =5 %

Corrente nominal do sistemal;,100 % 72 Aca 86 Aca

(para Vi, =3 x 230 Vca) 125 % 90 Aca 107 Aca
SAIDA

Poténcia nominal de saida®) Pn 31.8 kVA 37.8 kVA

(para Vj, = 3x200 — 240 Vca)

Corrente nominal de saida Iy 80 Aca 95 Aca

(para Vi, =3 %230 Vca)

Limite de corrente Imax

Motor e regenerativa 150 % IN, duragdo dependendo da capacidade de utilizagdo

Limite de corrente interno

Imax = 0 — 150 % pode ser ajustado no menu (P303 / P313)

Valor minimo da resisténcia Rgrmin 3.00Q

de frenagem (operagéo 4Q)

Tenséo de saida Vout max. Vip

Frequéncia PWM fpwm Ajustavel com VFC: 4/8/12/16 kHz (P860 / P861); com CFC/SERVO é fixa em 8 kHz

Gama de velocidade / resolugé@ony / Anpy

-5000 — 0 — +5000 rpm / 0.2 rpm através de toda a gama

GERAL

Perda de poténcia para Py Pymax

1100 W

|1300 W

Consumo de ar para arrefecimento

180 m%/h (108 ft3/min)

Peso

27 kg (59.53 Ib)

Dimensdes CxAXL

280 x 522 x 345 mm (11.02 x 20.55 x 13.58 in)

1) Unidades MDF e MDV no modo de operaca

0 VFC: Os dados de desempenho aplicam-se para fpyyy = 4 kHz (defini¢éo de fabrica).

MDF60A tipo standard (VFC)

0220-203-4-00

0300-203-4-00

Referéncia 827 1771 827 178 X
MDF60A tipo tecnolégico (VFC) 0220-203-4-0T 0300-203-4-0T
Referéncia 827 3715 827 3723

|: Poténcia recomendada
com carga constante Pyt

22 kW (30 HP)

30 KW (40 HP)

Poténcia recomendada com binario

variavel ou carga constante sem
__— sobrecarga Pyt

30 kW (40 HP)

37 KW (50 HP)

Corrente de saida continua = 125 % Iylp
(para Vi, =3 x 230 V¢ € fpym = 4 kHz)

100 Aca

118 Aca

MDVG60A tipo standard (VFC/CFC)

0220-203-4-00

0300-203-4-00

Referéncia 827 2611 827 262 X
MDV60A tipo tecnolégico (VFC/CFC) 0220-203-4-0T 0300-203-4-0T
Referéncia 827 380 4 827 381 2

Modo de operagéo VFC

Poténcia recomendada do motor - MDF60

A

Modo de operagéo CFC
Corrente de saida continua = 100 % Iylp

Poténcia recomendada do motor

80 Aca

95 Aca

- Manual de Sistema, Sec. Planeamento de projecto, Selec¢éo do motor CFC
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Informacéo electronica do MOVIDRIVE® MD_60A

Informacéo electrénica do MOVIDRIVE® MD_60A

Informac&o electrénica geral

/A
Pl Hz
7.4
MOVIDRIVE® MD_60
Tensé&o de alimentagao X11:1
para a entrada de referéncia  X11:5

REF1: +10 Vg +5 % / -0 %, lmax = 3 MA
REF2: -10 Vg +0 % / -5 %, Iz = 3 MA

Tensdes de referéncia para os
potenciémetros de referéncia

Entrada de referéncia n1X11:2/X11:3

(Entrada diferencial)
Modo de operagdo Al11/Al12
Resolucéo
Resisténcia interna

Al11/AI12: Ent. em tens&o ou corrente, podeserdef. em S11 e P11_, interv. de amostr. 1 ms

Entrada em corrente:
nl=0-20mAou4—-20mA
11 bits

R; =250 Q

Entrada em tenséo:
nl=0-+10Vou-10V-0-+10V

12 bits

Rj = 40 kQ (alimentacéo externa)

Rj = 20 kQ (alimentagdo com REF1/REF2)

Referéncias internas

Jogo de parametros 1: n11/n12/n13 = -5000 — 0 — +5000 rpm
Jogo de parametros 2: n21/n22/n23 = -5000 — 0 — +5000 rpm

Gamas de tempo das rampas de
velocidade para An = 3000 rpm

12 rampa t11/t21 Cima: 0.0 — 2000 s Baixo: 0.0 — 2000 s
22 rampa t12/t22 Cima = baixo: 0.0 — 2000 s

Rampa de paragem t13/t23 Baixo: 0-20s

Rampa de emergéncia t14/t24 Baixo:0—-20s

Potenciém. motorizado t3 Cima: 0.2-50s Baixo: 0.2 -50 s

Saida auxiliar de tens&o®) X10:8/X13:8

VO24: Voyt = 24 V¢, capacidade max. de condugéo de corrente I = 200 mA por saida

Alimentagao external) X10:9

VI24: V|y = 24 Vc -15 % / +20 % (gama: 19.2 — 30 V) para EN 61131-2

Entradas binarias X13:1 - X13:6 | DIZQD — DIg5: Isolada (opto-acoplador), compativel PLC (EN 61131), intervalo amost. 5 ms
Resisténcia interna R;=3.0 kQ, Ig =10 mA
. . +13V -+30V ="1"= Contacto feito .
Nivel de sinal 3V_45V ="0" = Contacto por fazer em conformidade com EN 61131
Fungéo X13:1 DI@@: Com definicao fixa "/Controlador inibido"
X13:2 - X13:6 | DIg1 — DIg5: Opcéo seleccionavel — Menl de parametros P60_
Saida binarias?) X10:3/X10:7 DB@@/DO@Y2: Compativel PLC (EN 61131-2), tempo de resposta 5 ms
Nivel de sinal "0"=0V "1"=+24V Importante: N&o aplicar tensdo externa!l
Funcéo X10:3 DB@@: Com defini¢do fixa "/Freio", Inax = 150 mA, a prova de curto circuit
X10:7 DO@2: Opcéo seleccionavel — Menul de parametros P62_, I s = 50 mA, & prova de curto
circuito
Saida por relé X10:4 — X10:6 | DO@1: Carga maxima dos contactos do relé Vs, = 30 Ve, Imax = 800 mA
Fungéo X10:4 DO@1-C: Contacto comum do relé
X10:5 DO@?2-NO: Contacto NA Seleccao — Menu de parametros P62_
X10:6 DO@2-NC: Contacto NF
Bus de sistema (SBus) X12:1 DGND: Potencial de ref. | Bus CAN de acordo com a especificagdo CAN 2.0, partes A e B,
X12:2 SC11: SBus alto tecnologia de transmissdo ISO 11898, max. 64 estacdes, a
X12:3 SC12: SBus baixo resisténcia de terminagéo (120 Q) pode ser activada com
interruptores DIP
. . ) Standard EIA, 9600 bps, max. 32 estagdes
s iigﬁ) g$i]2' Eg_ﬁ§g+ Comprimento max. do cabo 200 m (660 ft)
’ ' Resisténcia de terminagdo dindmica com instalagéo fixa
Entrada TF/TH X10:1 TF1: nivel de resposta para 1¢ =2.9 kQ £10 %

Entrada de encoder motor?X15:
N&o disponivel com o tipo MDF60A

Encoder com o tipo MDV60A
Tipos de encoder admissiveis:
- encoder sen/cos 1 Vgg
-Sensor 5V TTL
- Sensor 24 V HTL
Alimentacdo do encoder: +24 V, ax = 180 mA

Resolver no tipo MDS60A
2-polos, 7 Vea rms.a 7 kHz

Saida de simulacédo de encoder X14:
ou entrada de encoder externo?

Saida de simulacéo de encoder:

Niveis de sinais de acordo RS-422 (5V TTL)
Numero de pulsos como em X15: (MDV60A)
ou fixos em 1024 pulsos/revolucdo (MDS60A)

Entrada encoder externo (max. 200 kHz)
Apenas encoder com niveis RS-422

(5 VTTL) devem ser ligados

Aliment. do encoder: +24 V, |4 = 180 mA

Terminais de referéncia X11:4
X10:2/X10:10/X13:9
X13:7

AGND: Pot. de ref. para sinais analégicos e terminais X11:1 e X11:5 (REF1/REF2).
DGND: Pot. de referéncia para sinais binarios, bus do sistema (SBus), encoder e resolver.
DCOM: Potencial de referéncia para entradas binarias X13:1 — X13:6 (DI@Q — DIg5).

Seccles rectas admissiveis

Um condutor por terminal:  0.20 — 2.5 mm? (AWG 24 - 12)
Dois condutores por terminal:0.20 — 1 mm? (AWG 24 — 17)

1) A unidade permite uma corrente I,,5x = 400 mA nas saidas de +24 V (VO24, DB@@, DB@2, alim. do encoder). Se este valor for
insuficiente, deve ser ligada uma alimentacédo de 24 V¢ ao terminal X10:9 (VI24).
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Abreviaturas

8 Abreviaturas e indice
8.1 Abreviaturas

coso Factor de poténcia do motor

Fa Forga axial actuante no veio de saida [N]

fin Frequéncia da alimentacéo [Hz]

H Altitude de instalacéo [m G. NN]
n Eficiéncia

lg Corrente de magnetizagéo [A]

lin Corrente de entrada [A]

I Corrente de condugéo [A]

In =I5 Corrente nominal [A]

lg Corrente produtora de binario [A]

ltot Corrente total [A]

IP.. indice de proteccdo

itot Relag&o de transmisséo total

Pamb Temperatura ambiente [°C]

JLast Momento de inércia da carga [10™ kgm?]
JIMot Momento de inércia do motor [104 kgm?]
Jx Momento de inércia reduzido ao veio do motor [1074 kgm?]
Jz Momento de inércia do ventilador [107 kgmz]
kt Constante de binario [Nm/A]
Ma Binario de saida [Nm]

Mg Binario de frenagem [Nm]
My/My Raz&o binario de acelerago / binario nominal do motor

Msg Binario de arranque [Nm]

Na Velocidade de saida [1/min]
Npas Velocidade base [1/min]

Ng Velocidade de entrada [1/min]
Nm Velocidade do motor [1/min]
Nsetp Velocidade nominal [1/min]
Pa Poténcia de saida [kw]

Pe Poténcia de entrada tedrica do redutor [kW]

PN Poténcia nominal [kw]
Preduced Poténcia reduzida em relagdo a poténcia nominal [kw]

Py =Poss |Poténcia de perdas [kw]
Rewmin Resisténcia de frenagem minima para operagéo 4Q [Q]

S.., %ED |Tipo de funcion. e factor de duracéo de ciclo relativo cdf

T Duracao do ciclo [min]

t1 Tempo de resposta do freio do motor [10'3 s]

t2 Tempo de reaccédo do freio do motor [10'3 s]
Vin Tenséo de alimentagéo I\

Viated Tens&o nominal [V]

Vout Tenséo de saida V]

4 Frequéncia de arranque [1/h], [c/h]
Z Frequéncia de arranque sem carga [1/h], [c/h]
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8 — indice
8.2 indice
A Tamanho1l 8
Assisténcia 77 Tamanho2 9
Tamanho 3 10
B Tamanho 4 11
T ho 5
Bus de sistema (SBus) . amanno . }2 .
Ligacdo 26 Etigueta de assisténcia 77
C F
Carta de expanséo de terminais DIO11A Forma de encomenda 7
Descricdo de terminais 32 G
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Ligagdo 32

Cartas opcionais
Combinacdes admissiveis 29
Instalacdo e remogdo 30

Chapa sinalética 7

Colocacéo do motor em funcionamento
Especificacdo da referéncia analégica 54
Operacdo manual 56
Referéncias fixas 55

Colocagéo em funcionamento
Com PC e MOVITOOLS 53
Com a consola DBG11A 46
Informagédo geral 43
Trabalho preliminar e recursos 45

Consola DBG11A
Funcdo Copia 67
Mensagens de informag¢édo 69
Parametros IPOS, edicdo 68
Estrutura do ment de DBG11A 67
Menu abreviado 68

D

DBG11A
Comissionamento do controlador de velocidade 51
Estrutura do menu de comissionamento 48
FuncgBes de comissionamento 47
Mudanca de idioma 47
Procedimento de comissionamento 49

Definicdo das resisténcias de frenagem, indutancias,
ferrites e filtros

Unidades 230V 25

Unidades 400/500 V 23

Descri¢do dos terminais
Carta opcional DIO11A 32
Unidade base (seccdo de poténcia e unidade de
controlo) 22

Designacgédo da unidade 7

DIO11A
Descricdo dos terminais 32
Ligacdo 32
E
Encoder do motor
Ligagdo 35
Encoder externo
Ligacdo 40

Estrutura da unidade

Grampo da blindagem de poténcia 18

Indicadores de operacdo
Display de 7 segmentos 66
Informagéo base na consola DBG11A 66
Ligacdo 41

Informagéo de segurangca 4, 6

Informagéo técnica

Unidades 230 V
Tamanho1l 84
Tamanho 2 85
Tamanho 3 86
Tamanho 4 87

Unidades 400/500 V
Tamanhol 79
Tamanho 2 80
Tamanho 3 81
Tamanho 4 82
Tamanho5 83

Informac&o electronica das unidades basicas 88

Informag&o técnica geral 78

Instalacdo
Binérios de aperto dos terminais de poténcia 13
Cabos blindados de controlo 15
Cabos e fusiveis 14
Contactores do sistema de alimentagdo e do freio 14
Em conformidade UL 17
Ferrite de saida HD 16
Filtro de entrada NF 16
Folga minima 13
Limite classe A ou B sobre o lado do motor 16
Ligacdo de terraPE 14
Posicdo de montagem 13
Resisténcia de frenagem BW 15
Seccdes rectas dos cabos 14

Instalacdo em conformidade UL 17
Interface RS-485, descri¢édo e ligacdo 27
InstrugBes de aviso 4

L

Ligagédo
Bus de sistema (SBus) 26
Carta opcional DIO11A 32
Carta opcional USS21A 28
Encoder sen/cos 35
Encoder absoluto 37
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Encoder e resolver, informacgéo geral 34
Encoders externos 40

Interface RS-485 27

Ligacdo mestre/escravo 42

Resolver 39

Sensores HTL 37

Sensor TTL 36

Simulagdo de encoder incremental 41

Ligacdo da unidade base
Secc¢édo de poténcia e freio 20
Unidade de controlo 21

Ligacdo mestre/escravo 42
Listade erros 71
Lista de pardmetros 57

M

Memodria de irregularidades 70

Mensagem de erro 71

Monitores de fuga para a terra para sistemas IT

P
Proteccdo dos terminais de poténcia 19
R

Reparagcdo 77

Reset 70

Resisténcia de frenagem BW

Definicdo 23
Resolver, ligagdo 39
Respostas a irregularidades 70

S

Simulagdo de encoder incremental
Ligacdo 41

T

Timeout activo 70

U
USS21A, ligacdo 28
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Lista de Enderecos

1 Lista de Enderecos

Alemanha
Sede Bruchsal SEW-EURODRIVE GmbH & Co Telef: (0 72 51) 75-0
Producéo Ernst-Blickle-Stral3e 42 Fax: (0 72 51) 75-19 70
Vendas D-76646 Bruchsal Telex: 7 822 39
Assisténcia http:/Mmww.SEW-EURODRIVE.de
P.O. Box 3023 - D-76642 Bruchsal sew@sew-eurodrive.de
Producéo Grabe SEW-EURODRIVE GmbH & Co Telef: (0 72 51) 75-0
Ernst-Blickle-StralRe 1 Fax: (0 72 51) 75-29 70
D-76676 Graben-Neudorf Telex: 7 822 27
PO. Box 1220 - D-76671 Graben-Neudor
Montagem Garbsen SEW-EURODRIVE GmbH & Co Telef: (0 51 37) 87 98-30
Assisténcia (préx. Hannover) | Alte Ricklinger Stral3e 40-42 Fax: (0 51 37) 87 98-55
D-30823 Garbsen
P.O. Box 110453 - D-30804 Garbse
Kirchheim SEW-EURODRIVE GmbH & Co Telef: (0 89) 90 95 52-10
(préx. Miinchen) DomagkstralRe 5 Fax: (0 89) 90 95 52-50
D-85551 Kirchheim
Langenfeld SEW-EURODRIVE GmbH & Co Telef: (0 21 73) 85 07-30
(prox. Dusseldorf) | Siemensstrale 1 Fax: (0 21 73) 85 07-55
D-40764 Langenfeld
Meerane SEW-EURODRIVE GmbH & Co Telef: (0 37 64) 76 06-0
(préx. Zwickau) Dankritzer Weg 1 Fax: (0 37 64) 76 06-30
D-08393 Meerane
Enderecos adicionais para assisténcia na Alemanha seréo fornecidos a pedido!
Franca
Produgéo Haguenau SEW-USOCOME SAS Telef: 03 88 73 67 00
Vendas 48-54, route de Soufflenheim Fax: 03 88 73 66 00
Assisténcia B.P185 http:/Mww. USOCOME.com
F-67506 Haguenau Cedex sew@usocome.com
Producéo Forbach SEW-USOCOME SAS
Zone industrielle Technopole Forbach Sud
B. P. 30269
F-57604 Forbach Cedex
Montagem Bordeaux SEW-USOCOME SAS Telef: 05 57 26 39 00
Assisténcia Parc d’'activités de Magellan Fax: 05 57 26 39 09
Esc.Técnico 62, avenue de Magellan - B. P.182
F-33607 Pessac Cedex
Lyon SEW-USOCOME SAS Telef: 04 72 15 37 00
Parc d’'Affaires Roosevel Fax: 04 72 1537 15
Rue Jacques Tati
F-69120 Vaulx en Velin
Paris SEW-USOCOME SAS Telef: 01 64 42 40 80

Zone industrielle,
2, rue Denis Papin
F-77390 Verneuil I'Etang

Fax: 01 64 42 40 88

Enderecos adicionais para assisténcia em Franca seréo fornecidos a pedido!
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Lista de Enderecos

Africa do Sul
Montagem Joanesburgo SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED | Telef: (11) 49 44 380
Vendas Eurodrive House Fax: (11) 49 42 300
Assisténcia Cnr. Adcock Ingram and Aerodrome Roads
Aeroton Ext. 2
Johannesburg 2013
P.O. Box 27032
2011 Benrose, Johannesburg
Cidade do Cabo | SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED | Telef: (021) 5 11 09 87
Rainbow Park Fax: (021) 5 11 44 58
Cnr. Racecourse & Omuramba Road Telex: 576 062
Montague Gardens, 7441 Cape Town
P.O.Box 53 573
Racecourse Park, 7441 Cape Town
Durban SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED | Telef: (031) 700 34 51
39 Circuit Road Telex: 622 407
Westmead, Pinetown
P.O. Box 10433, Ashwood 3605
Argentina
Montagem Buenos Aires SEW EURODRIVE ARGENTINA S.A. Telef: (3327) 45 72 84
Vendas Centro Industrial Garin, Lote 3 Fax: (3327) 4572 21
Assisténcia Ruta Panamericana Km 37,5 sewar@sew-eurodrive.com.ar
1619 Garin
Brasil
Produgéo Sao Paulo SEW DO BRASIL Telef: (011) 64 60-64 33
Vendas Motores-Redutores Ltda. Fax: (011) 64 80-43 43
Assisténcia Caixa Postal 201-0711-970 sew.brasil@originet.com.br
Rodovia Presidente Dutra km 213
CEP 07210-000 Guarulhos-SP
Bulgaria
Vendas Soéfia BEVER-DRIVE GMBH Telef: (92) 9 53 25 65
Bogdanovetz Str.1 Fax: (92) 9 54 93 45
BG-1606 Sofia bever@mbox.infoTelef:bg
Canada
Montagem Toronto SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. Telef: (905) 7 91-15 53
Vendas 210 Walker Drive Fax: (905) 7 91-29 99
Assisténcia Bramalea, Ontario L6T3W1
Vancouver SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. Telef: (604) 9 46-55 35
7188 Honeyman Street Fax: (604) 946-2513
Delta. B.C. V4G 1 E2
Montreal SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. Telef: (514) 3 67-11 24
2555 Rue Leger Street Fax: (514) 3 67-36 77
LaSalle, Quebec H8N 2V
Chile
Montagem Santiago do Chile | SEW-EURODRIVE CHILE Telef: (02) 6 23 82 03+6 23 81 63
Vendas Motores-Reductores LTDA. Fax: (02) 6 2381 79
Assisténcia Panamericana Norte No 9261
Casilla 23 - Correo Quilicura
RCH-Santiago de Chile
China
Producéo Tianjin SEW-EURODRIVE (Tianjin) Co., Ltd. Telef: (022) 25 32 26 12
Montagem No. 46, 7th Avenue, TEDA Fax: (022) 25 32 26 11
Vendas Tianjin 300457
Assisténcia
Colémbia
Montagem Bogota SEW-EURODRIVE COLOMBIA LTDA. Telef: (0571) 5 47 50 50
Vendas Calle 22 No. 132-60 Fax: (0571) 5 47 50 44
Assisténcia Bodega 6, Manzana B

Santafé de Bogota
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Coreia
Montagem Ansan-City SEW-EURODRIVE CO.,,LTD. Telef: (031) 4 92-80 51
Vendas R 601-4, Banweol Industrial Estate Fax: (031) 4 92-80 56
Assisténcia Unit 1048-4, Shingil-Don
Ansan 425-120
Croacia
Vendas Zagreb KOMPEKS d. 0. 0. Telef: +385 14 61 31 58
Assisténcia PIT Erdody 4 Il Fax: +385 14 61 31 58
HR 10 000 Zagreb
Dinamarca
Montagem Kopenhaga SEW-EURODRIVEA/S Telef: 4395 8500
Vendas Geminivej 28-30,P.0. Box 100 Fax: 4395 8509
Assisténcia DK-2670 Greve
Espanha
Montagem Bilbao SEW-EURODRIVE ESPANA, S.L. Telef: 944 31 84 70
Vendas Parque Tecnologico, Edificio, 302 Fax: 944318471
Assisténcia E-48170 Zamudio (Vizcaya) sew.spain@sew-eurodrive.es
Estados Unidos da América
Producéo Greenville SEW-EURODRIVE INC. Telef: (864) 4 39 75 37
Montagem 1295 Old Spartanburg Highway Fax: Vendas (864) 439-78 30
Vendas PO. Box 518 Fax: Montagem (864) 4 39-99 48
Assisténcia Lyman, S.C. 29365 Fax: Assist. (864) 4 39-05 66
Telex: 805 550
Montagem Sé&o Francisco SEW-EURODRIVE INC. Telef: (510) 4 87-35 60
Vendas 30599 San Antonio Road Fax: (510) 4 87-63 81
Assisténcia P.O. Box 3910
Hayward, California 94544
Filadélfia/PA SEW-EURODRIVE INC. Telef: (856) 4 67-22 77
Pureland Ind. Complex Fax: (856) 8 45-31 79
200 High Hill Road, P.O. Box 481
Bridgeport, New Jersey 0801
Dayton SEW-EURODRIVE INC. Telef: (9 37) 3 35-00 36
2001 West Main Street Fax: (9 37) 4 40-37 99
Troy, Ohio 45373
Dallas SEW-EURODRIVE INC. Telef: (214) 3 30-48 24
3950 Platinum Way Fax: (214) 3 30-47 24
Dallas, Texas 75237
Enderecos adicionais para assisténcia nos Estados Unidos da América serdo fornecidos a pedido!
Estonia
Vendas Tallin ALAS-KUUL AS Telef: 6 59 32 30
Paldiski mnt.125 Fax: 6 59 32 31
EE 0006 Tallin
Finlandia
Montagem Lahti SEW-EURODRIVE QY Telef: (3) 589 300
Vendas Vesiméentie 4 Fax: (3) 780 6211
Assisténcia FIN-15860 Hollola 2
Grabretanha
Montagem Normanton SEW-EURODRIVE Ltd. Telef: 19 24 89 38 55
Vendas Beckbridge Industrial Estate Fax: 19 24 89 37 02
Assisténcia PO. Box No.1
GB-Normanton, West- Yorkshire WF6 1QR
Grécia
Vendas Atenas Christ. Boznos & Son S.A Telef: 14 22 51 34-6 + 14 22 51 48-9
Assisténcia 12, Mavromichali Street Fax: 1-4 22 51 59
P.O. Box 80136, GR-18545 Piraeus Boznos@otenet.gr
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Holanda
Montagem Roterdéo VECTOR Aandrijftechniek B.V. Telef: (010) 4 46 37 00
Vendas Industrieweg 175 Fax: (010) 4 15 55 52
Assisténcia NL-3044 AS Rotterdam
Postbus 10085
NL-3004AB Rotterdam
Hong Kong
Montagem Hong Kong SEW-EURODRIVE LTD. Telef: 2-7 96 04 77 + 79 60 46 54
Vendas Unit No. 801-806, 8th Floor Fax: 2-7 95-91 29
Assisténcia Hong Leong Industrial Complex sew@sewhk.com
No. 4, Wang Kwong Road, Kowloon, Hong
Kong
Hungria
Vendas Budapeste SEW-EURODRIVE Ges.m.b. H. Telef: (01) 202 74 84
Assisténcia Hollési Simon Hat 14 Fax: (01) 2 01 48 98
H-1126 Budapest
india
Montagem Baroda SEW-EURODRIVE India Private Limite Telef: 0 265-83 10 86
Vendas Plot NO. 4, Gidc Fax: 0 265-83 10 87
Assisténcia Por Ramangamdi - Baroda - 391 243 sewindia@wilnetonline.net
Guijarat
Irlanda
Vendas Dublin Alperton Engineering Ltd. Telef: (01) 8 30 62 77
Assisténcia 48 Moyle Road Fax: (01) 8 30 64 58
Dublin Industrial Estate
Glasnevin, Dublin 1
Italia
Montagem Mildo SEW-EURODRIVE di R. Blickle & Co.s.a.s. Telef: (02) 96 98 01
Vendas Via Bernini,14 Fax: (02) 96 79 97 81
Assisténcia 1-20020 Solaro (Milano)
Japao
Montagem Toyoda-cho SEW-EURODRIVE JAPAN CO., LTD Telef: (0 53 83) 7 3811-13
Vendas 250-1, Shimoman-no, Fax: (0 53 83) 7 3814
Assisténcia Toyoda-cho, Iwata gun
Shizuoka prefecture P.O. Box 438-0818
Luxemburgo
Montagem Brussel CARON-VECTOR S.A. Telef: (010) 23 13 11
Vendas Avenue Eiffel 5 Fax: (010) 2313 3
Assisténcia B-1300 Wavre http:/Mww.caron-vector.be
info@caron-vector.be
Macedonia
Vendas Skopje SGS-Skopje / Macedonia Telef: (0991) 38 43 90
Teodosij Sinactaski” Fax: (0991) 38 43 90
6691000 Skopje / Macedonia
Malasia
Montagem Johore SEW-EURODRIVE Sdn. Bhd. Telef: (07) 354 57 07 + 354 94 09
Vendas 95, Jalan Seroja 39 Fax: (07) 3 5414 04
Assisténcia 81100 Johore Bahru
Johore
Noruega
Montagem Moss SEW-EURODRIVE A/S Telef: (69) 2410 20
Vendas Solgaard skog 71 Fax: (69) 2410 40
Assisténcia N-1539 Moss
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Nova Zelandia

Montagem Auckland SEW-EURODRIVE NEW ZEALAND LTD. Telef: (09) 2 74 56 272 74 00 77
Vendas P.O. Box 58-42 Fax: (09) 274 016
Assisténcia 82 Greenmount drive Vendas@sew-eurodrive.co.nz
East Tamaki Auckland
Christchurch SEW-EURODRIVE NEW ZEALAND LTD. Telef: (09) 384 6251
10 Settlers Crescent, Ferrymead Fax: (09) 3 84 64 55
Christchurch Vendas@sew-eurodrive.co.nz
Pert
Montagem Lima SEW DEL PERU MOTORES REDUCTORES Telef: (511) 349-52 80
Vendas S.A.C. Fax: (511) 349-30 02
Assisténcia Los Calderos # 120-124
Urbanizacion Industrial Vulcano, ATE, Lima
Polénia
Vendas Lodz SEW-EURODRIVE Polska Sp.z.o.0. Telef: (042) 6 16 22 00
ul. Pojezierska 63 Fax: (042) 6 16 22 10
91-338 Lodz sew@sew-eurodrive.pl
Portugal
Montagem Coimbra SEW-EURODRIVE, LDA. Telef: (0231) 20 96 70
Vendas Apartado 15 Fax: (0231) 20 36 85
Assisténcia P-3050-901 Mealhada infosew@sew-eurodrive.pt
Republica Checa
Vendas Praga SEW-EURODRIVE S.R.O. Telef: 02/20 12 12 34 + 20 12 12 36
Business Centrum Praha Fax: 02/20 12 12 37
Luna 59 sew@sew-eurodrive.cz
16000 Praha 6
Roménia
Vendas Bucareste Sialco Trading SRL Telef: (01) 2 30 13 28
Assisténcia str. Madrid nr.4 Fax: (01) 2307170
71222 Bucuresti sialco@mediasat.ro
Russia
Vendas S. Petersburgo ZAO SEW-EURODRIVE Telef: (812) 326 09 41 + 535 04 30
P.O. Box 193 Fax: (812) 5 35 22 87
193015 St. Petersburg sewrus@post.spbnit.ru
Singapura
Montagem Singapura SEW-EURODRIVE PTE.LTD. Telef: 8 62 17 01-705
Vendas No 9,Tuas Drive 2 Fax: 8 61 28 27
Assisténcia Jurong Industrial Estate Telex: 38 659
Singapore 638644
Jurong Point Post Office
P.O. Box 813
Singapore 91 64 28
Suécia
Montagem Jonkoping SEW-EURODRIVE AB Telef: (036) 34 42 00
Vendas Gnejsvagen 6- Fax: (036) 34 42 80
Assisténcia S-55303 JOonkdping www.sew-eurodrive.se
Box 3100 S-55003 Jonkoéping
Suica
Montagem Basel Alfred Imhof A.G Telef: (061) 4 17 17 17
Vendas Jurastrasse 10 Fax: (061) 4 17 17 00
Assisténcia CH-4142 Minchenstein prox. Basel http:/AMww.imhof-sew.ch
info@imhof-sew.ch
Tailandia
Montagem Chon Buri SEW-EURODRIVE (Thailand) Ltd. Telef: 0066-38 21 45 29/30
Vendas Bangpakong Industrial Park 2 Fax: 0066-38 21 45 3
Assisténcia 700/456,M007, Tambol Bonhuaroh

Muang District
Chon Buri 20000
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Turquia

Montagem Istambul SEW-EURODRIVE Telef: (0216) 4 4191 63 + 44191 64 +

Vendas Hareket Sistemleri San. ve Tic. Ltd. Sti 3838014 +3838015

Assisténcia Bagdat Cad. Koruma Cikmazi No. 3 Fax: (0216) 3 05 58 67

TR-81540 Maltepe ISTANBUL seweurodrive@superonline.com.tr
Uruguai
Por favor contacte o nosso escritério na Argentina.

Venezuela

Montagem Valencia SEW-EURODRIVE Venezuela S.A. Telef: (041) 329583 + 329804 + 3294

Vendas Av. Norte Sur No. 3, Galpon 84-319 51

Assisténcia Zona Industrial Municipal Norte Fax: (041) 32 62 75

Valencia

sewventas@-cantr.net
sewfinanzas@cantr.net
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