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Indicagdes Importantes 1

1 Indicagoes Importantes

Indicagées de Observar sempre as indicagdes de segurancga e os avisos contidos neste manual!
seguranga e
avisos

Risco de choque elétrico
Possiveis conseqiiéncias: Ferimento grave ou fatal.

Risco mecénico
Possiveis conseqliéncias: Ferimento grave ou fatal.

Situagao de risco
Possiveis conseqliéncias: Ferimento leve ou de pequena
importancia.

Situacao perigosa
Possiveis conseqléncias: Prejudicial a unidade e ao meio
ambiente.

Dicas e informagdes uteis.

CRONE: B

A observacgédo destas instrugoes de operagao é pré-requisito basico para uma ope-

racao sem falhas e para o atendimento a eventuais reivindicagdes dentro do prazo de
| | garantia. Por isso, ler atentamente as instru¢des de operagao, antes de colocar o
— equipamento em operaco!

Este manual contém informagdes importantes sobre os servicos de manutencio,
por esta razao, deve ser mantido préximo ao equipamento.

Utilizacdo conforme as especificagcbes

Os conversores de freqiéncia MOVIDRIVE® MDX60/61B destinam-se a utilizagao in-
dustrial para a operagdo de motores assincronos com rotor de gaiola ou motores sin-
cronos de ima permanente. Estes motores devem ser adequados a operagao com con-
versores de freqiéncia; ndo conectar o equipamento a outros tipos de carga.

Os conversores de fregUéncia MOVIDRIVE® MDX60/61B sao unidades para instalagédo
em painéis elétricos. E essencial observar os dados técnicos e as informagdes sobre
as condigbes admissiveis do local de utilizagao.

N&o colocar o equipamento em operagao (coloca-lo em operagdo de maneira designa-
da) antes de garantir que a maquina esteja em conformidade com a Diretiva EMC
89/336/EEC e que a conformidade do produto final esteja de acordo com a diretiva para
maquinas 98/37/EEC (com relagdo a EN 60204).
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Indicagdes Importantes

s

Ambiente de As seguintes utilizagdes sao proibidas, a menos que tenham sido tomadas medidas ex-
utilizagao pressas para torna-las possiveis:

» Uso em areas altamente explosivas.

» Uso em areas expostas a substancias nocivas como 6leos, acidos, gases, vapores,
pos, radiacoes, etc.

®

Uso em aplicagbes nao estacionarias sujeitas a vibragdo mecénica e excesso de
cargas de choque que estejam em desacordo com a norma EN 50178.

Funcées de
seguranga

Os conversores de freqliéncia MOVIDRIVE® MDX60/61B n&o podem assumir fungdes
de seguranga sem estar subordinados a sistemas de seguranga.
Utilizar sistemas de seguranga para garantir a protecdo de maquinas e pessoas.

Para aplicagdes de seguranga, favor consultar os seguintes manuais:
+ Desligamento seguro do MOVIDRIVE® MDX60B / 61B — Condigoes
+ Desligamento seguro do MOVIDRIVE® MDX60B / 61B — Aplicagbes

® P

Rejeitos Favor seguir a legislagédo atual. Eliminar os materiais de acordo com a sua natureza e
industriais com as normas em vigor:

» Sucata eletrdnica (circuitos impressos)
» Plastico (carcaga)

¢ Metal
* Cobre
etc.
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Descrigao do Sistema
Viséo geral do sistema

2 Descrigao do Sistema
2.1 Visao geral do sistema

Componentes de poténcia

3 x 380...500 VCA

3 x200...240 VCA

[l][l][l] [l][l][l] Filtro de rtlade [l][l][l]
/1 -l U -

[

Modulo regenerativo opcional MOVIDRIVE® MOVIDRIVE®
MOVIDRIVE® MDR60A MDX60/61B...-5_3 MDX61B...-2_3

Circuito
intermediario

1
=
c
=
S
(=]
=

Resistor de frenagem Filtro de saida Bobina de saida
opcional opcional opcional

55763AEN
Figura 1: Visdo geral do sistema dos componentes de poténcia do MOVIDRIVE® MDX60/61B
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Descrigao do Sistema
Viséo geral do sistema

Encoder e opcionais para comunicagao
MOVIDRIVE ® MDX60/61B Verso aplicagéo para

MOVIDRIVE ® MDX60/61B
Versao padrio com IPOS plus® utilizacdo do "Came eletrénico," da "Operagdo em
sincronismo interno™" ou dos modulos aplicativos.
Ll
g
<2
MASTER
Controle manual Programa MOVITOOLS®
(Ssyster;‘ bus opcional
us

i

(

Interface serial opcional

UWS. A USB11B

Placas de entrada/saida e interface fieldbus opcionais

DFC 118

HIPERFACE® (sen/cos, TTL)

Resolver
ﬂ“ﬂ. : RARAL
NTERBUS
v o

Certified!

Cﬂ"open Device Net ETHERNET

55725AEN
Figura 2: Visdo geral do sistema do encoder e opcionais para comunicagdo do MOVIDRIVE® MDX60/61B
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Descrigao do Sistema
Viséo geral do sistema

Descrigéao geral

Emissao baixa

Linha de
produtos

Versoes

Versédo padrdo

Verséo aplicagdo

O MOVIDRIVE® MDX60B/61B ¢ a nova geracao dos conversores de frequéncia da
SEW-EURODRIVE. A nova série B dos conversores de freqiiéncia MOVIDRIVE® apre-
senta uma estrutura modular, fornece fungdes melhores na faixa de poténcia mais
baixa, mais fungdes basicas e maior capacidade de sobrecarga.

Os acionamentos CA com a mais moderna tecnologia de conversor digital podem ser
utilizados sem restricbes na faixa de poténcia de 0,55 a 160 kW. Os niveis de desem-
penho dindmico e controle de qualidade podem ser obtidos com o MOVIDRIVE® para
motores assincronos CA, onde anteriormente eram possiveis somente utilizando ser-
voacionamentos ou motores CC. As fungbes de controle integradas e a possibilidade
de melhorar o sistema com opcionais de tecnologia e comunicacgéo, resultam em siste-
mas destinados a niveis de rendimento particularmente altos nas condigdes de sua am-
pla faixa de aplicagdes, planejamento de projeto, colocagdo em operagao e funciona-
mento.

Os conversores de freqiéncia MOVIDRIVE® MDX60B/61B sao produzidos conforme
normas de emissdo particularmente baixa, mas com o habitual alto nivel de qualidade.
Uma caracteristica especial é o uso coerente de materiais de solda livres de chumbo,
na producgdo de eletrénicos. Estes processos livre de chumbo estdo de acordo com a
Diretiva RoHS EU e a lei planejada no equipamento eletrdnico.

Ha trés séries da linha de produtos MOVIDRIVE®:

- MOVIDRIVE® MDX60B: Conversor de frequéncia para motores assincronos CA sem
realimentagao por encoder. As unidades ndo possuem opcio-
nais.

- MOVIDRIVE® MDX61B: Conversor de freqliéncia para motores assincronos CA com ou
sem realimentagéo por encoder, ou para servomotores sin-
cronos e assincronos. As unidades possuem opcionais.

«  MOVIDRIVE® MDR60A: Médulo regenerativo; conversores de frequiiéncia
MOVIDRIVE® (380/500 V) operando em modo regenerativo
com realimentagéo de energia na rede de comunicagéo.

Os conversores de freqiiéncia MOVIDRIVE® MDX60B/61B s&o disponiveis em duas
versdes cada, isto &, versao padrao e versao aplicagao.

As unidades sao equipadas com sistema de controle de posicionamento integrado
IPOSPIS® como padrdo. O MOVIDRIVE® MDX61B pode ser aumentado com os opcio-
nais disponiveis.

A versao padréo ¢é indicada pelos digitos "00" no final da denominag&o dos tipos.

Além das caracteristicas da versao padréo, estas unidades incluem as fungbes tec-
noldgicas "came eletrdnico" e "operagdo em sincronismo angular interna." Pode-se
também utilizar todos os médulos aplicativos disponiveis no pacote MOVITOOLS® com
as versodes aplicagao.

A versao aplicagao é indicada pelos digitos "0T" no final da denominagéao dos tipos.

Manual de Sistema — MOVIDRIVE® MDX60B/61B
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2 Descrigao do Sistema
Viséo geral do sistema

Conceito da As unidades do MOVIDRIVE® MDX61B com opcionais, possuem o0s seguintes slots:
unidade modular . Tamanho 0 (0005 ... 0014) — 2 slots opcionais

— 1 slot opcional para conexéo do encoder
— 1 slot opcional para comunicagao

+ Tamanhos 1 ... 6 (0015 ... 1320) - 3 slots opcionais

— 1 slot opcional para conexao do encoder
— 1 slot opcional para comunicagao
— 1 slot opcional para expanséao

» As placas opcionais somente podem ser instaladas e removidas pelo cliente
para o MDX61B tamanhos 1 a 6. O firmware das placas opcionais e a unidade
basica devem ser compativeis.

+ Parao MDX61B tamanho 0, as placas opcionais somente podem ser instaladas
e removidas pela SEW-EURODRIVE. Favor considerar este aspecto na colocagéo
do pedido/execugao do planejamento de projeto.

Tamanho 0 (0005 ... 0014) Tamanhos 1 ... 6 (0015 ... 1320)

&=

55993AXX
Figura 3: Slots opcionais para MOVIDRIVE® MDX61B

1. Slot opcional 1 para encoder
2. Slot opcional 2 para comunicagao
3. Slot opcional 3 para expansao

O conceito de unidade modular permite escolher a opgao correta, de acordo com a apli-
cagao. Por exemplo, quando tiver um motor assincrono CA com realimentagao por en-
coder (HIPERFACE®, sen/cos ou TTL), é necessario a placa opcional do encoder
HIPERFACE® tipo DEH11B.
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Descrigao do Sistema 2
Viséo geral do sistema

Aplicagao Opcional Slot opcional

Encoder opcional

Motor assincrono CA com reali-
mentagao por encoder

(HIPERFACE®, sen/cos, TTL) Placa DEH11B do encoder
HIPERFACE® 1
Servomotor sincrono ou assin-

crono com encoder HIPERFACE®

Servomotor sincrono com resolver | Placa tipo DER11B do resolver

Comunicagao opcional

2
Placa de entrada/saida tipo DIO11B 2 (3 somente se o slot 2
estiver ocupado)

Sao necessarias entradas/saidas
analdgicas e digitais adicionais

Integracéo ao sistema PROFIBUS | Interface PROFIBUS tipo DFP21B
Integracéo ao sistema INTERBUS | Interface INTERBUS tipo DFI11B / DFI21B

Integracéo ao sistema Ethernet Interface Ethernet tipo DFE11B 2

Integracéo ao sistema DeviceNet | Interface DeviceNet tipo DFD11B

Integracéo ao sistema CANopen Interface CANopen tipo DFC11B

Expansao opcional

Interface encoder SSI Placa de encoder absoluto DIP11B
Operacéo sincronizada Placa de operagéo em sincronismo 3
DRS11B

Modo de controle = Os modos de controle VFC (Voltage Flux Control) e CFC (Current Flux Control) séo ca-
racteristicas dos conversores MOVIDRIVE® MDX60B/61B. O principio de ambos os
modos de controle & baseado no calculo continuo do modelo matematico do motor.

Modo de controle VFC (Voltage Flux Control) Modo de controle CFC (Current Flux Control)

Modo de controle pela tensédo para motores assin- | Modo de controle pela corrente para servomotores
cronos CA com e sem realimentacéo por encoder. | sincronos e assincronos. Sempre é necessario rea-

« Com realimentagéo por encoder limentagao do encoder.
—  Torque minimo 150 %, também com o +  Torque minimo 160 %, também com o motor
motor parado parado
— Caracteristicas similares as do servo + Alta precisao e caracteristicas concéntricas de

funcionamento até a parada.

+ Caracteristicas de servo e controle de torque
também para motores assincronos CA

* Resposta a variacdes de carga dentro de pou-
cos milisegundos

* Sem realimentagdo por encoder
— Torque minimo 150 % até 0,5 Hz

System bus O system bus (SBus) é de fornecimento padrdo, com isso, permite que varios conver-

(SBus) sores de freqiéncia MOVIDRIVE® sejam interconectados. Isso possibilita uma rapida
transmissdo de dados entre os equipamentos. Para a comunicagéo através da rede
SBus é utilizado o protocolo MOVILINK®. O MOVILINK® ¢ o padrdo SEW-EURODRIVE
para comunicacéo serial. A rede SBus pode ser comutada para CANopen.

MOVILINK® O MOVILINK® sempre utiliza o mesmo formato de mensagem independente da inter-
face selecionada (SBus, RS232, RS485, interfaces fieldbus). Com isso, o software de
controle é independente da interface selecionada.

IPOSP!us® Uma caracteristica importante dos conversores MOVIDRIVE® & que o sistema de con-
trole de posicionamento IPOSPUS® ¢ de fornecimento padrdo. O IPOSPUS® possibilita
controlar as sequiéncias de movimento diretamente no conversor préximo a maquina.
Deste modo, a carga é retirada do controlador mestre e o conceito modular pode ser
implementado mais facilmente.
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Viséo geral do sistema

Resumo dos equipamentos
MOVIDRIVE® MDX60/61B para tensao de alimentagdo 3 x 380 ... 500 Vea (equipamentos 380/500 V):

Poténcia do motor recomendada (VFC) | Corrente saida permanente Tipo do MOVIDRIVE® Tamanho

{ (CFC) MDX60B MDX61B (Dados
sem opcional com opcional técnicos)

0,55 kW 0,75 kW 2,0 Aca 0005-5A3-4-.. 0005-5A3-4-..

0,75 kW 1,1 kW 2,4 Aca 0008-5A3-4-.. 0008-5A3-4-.. 0

1,1 kW 1,5 kW 3,1 Aca 0011-5A3-4-.. 0011-5A3-4-.. (- pag. 29)

1,5 kW 2,2 kW 4,0 Acp 0014-5A3-4-.. 0014-5A3-4-..

1,5 kW 2,2 kW 4,0 Acp - 0015-5A3-4-..

2,2 KW 3,0 kW 5,5 Aca - 0022-5A3-4-.. 1

3,0 kW 4,0 KW 7,0 Aca - 0030-5A3-4-.. (- pag. 31)

4,0 KW 5,5 kW 9,5 Aca - 0040-5A3-4-..

5,5 KW 7,5 kW 12,5 Acp - 0055-5A3-4-..

7,5 kW 1 kW 16 Aca - 0075-5A34-.. ﬁ;%)

11 kW 15 kW 24 Aca - 0110-5A3-4-..

15 kW 22 kW 32 Aca - 0150-503-4-..

22 kW 30 kW 46 Acp - 0220-503-4-.. (- p;’g. 35)

30 kW 37 kW 60 Aca - 0300-503-4-..

37 kW 45 kW 73 Aca - 0370-503-4-.. 4

45 kW 55 kKW 89 Aca - 0450-503-4-.. (- pag. 37)

55 kW 75 kW 105 Aca - 0550-503-4-.. 5

75 kW 90 kW 130 Aca - 0750-503-4-.. (- pag. 39)

90 kW 110 kW 170 Aca - 0900-503-4-..

110 KW 132 kW 200 Acp - 1100-503-4-.. (- p:g. a1)

132 kW 160 kW 250 Aca - 1320-503-4-..

MOVIDRIVE® MDX60/61B para tensdo de alimentagdo 3 x 200 ... 240 V4 (equipamentos 220 V):

Poténcia do motor recomendada (VFC) | Corrente saida permanente Tipo do MOVIDRIVE® Tamanho
(CFC) MDXG'! B gDa'dos
com opcional técnicos)
1,5 kW 2,2 kW 7,3 Aca 0015-2A3-4-..
1
2,2 kW 3,7 kW 8,6 A 0022-2A3-4-.. .
CA (- pag. 43)
3,7 kW 5,0 kW 14,5 Aca 0037-2A3-4-..
5,5 kW 7,5 kW 22 Aca 0055-2A3-4-.. 2
7,5 kW 11 kKW 29 Aca 0075-2A3-4-.. (- pag. 49)
11 kW 15 kW 42 Aca 0110-203-4-.. 3
15 kW 22 kW 54 Aca 0150-203-4-.. (- pag. 47)
22 kW 30 kW 80 Aca 0220-203-4-.. 4
30 kW 37 kW 95 Aca 0300-203-4-.. (- pag. 49)

MOVIDRIVE® MDR60A com médulo regenerativo para equipamentos 380/500 V:

Médulos regenerativos do MOVIDRIVE® MDR60A

Tamanho (dados técnicos)

MOVIDRIVE®MDX60B/61B...-5_3

0370-503-00 lrede= 66 Aca, lcoL = 70Acc 3 (- pag. 68) 0005 ... 0370
0750-503-00 lede= 117 Aca, lccL = 141Acc | 4 (— pag. 69) 0005 ... 0750
1320-503-00 lrede= 260 Aca, locL = 340Acc | 6 (- pag. 70) 0005 ... 1320
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Descrigao do Sistema
Viséo geral do sistema

Diagrama O diagrama em blocos a seguir mostra a estrutura basica e a teoria de operagao dos
em blocos conversores de frequéncia MOVIDRIVE® MDX60B/61B.

' xq.Circuito de X2
" prote¢do  Reti- Reti- '
PE na entrada ficador Circ. interm.  Chopper ficador PE
! de frenagem
L1 -—- - 4—-4 u
Red l TN Mot
ede EIN ! otor
2 | b - " | v
! |
s : —a
| I
V
S ] xa ce x3_| 3
e @,
A Lelge
S0 ! a3
85 [7 ] 9%
32 1 Vent =) y v v Sinais de Fo
8o ' controle e
3 . _ [®]§
o i Alim. ™ jzzg Medida da | 3
X11: poténcia “corrente X10:
Entrada analoaica ¢ | * 1_| Entrada TF/TH/KTY
ntrada analogica [ o |
e tensdes de | 2 | 2 | GND
referéncia | 3 3 | Saida digital
AGND [ — CONTROLE « 2]
5 |« > » ~— 5 | Saida arelé
Sinal | <> Sinalv [__Ill| S11 s L
Resistor de terminagéo SBus|[_ Il S12 7_| Saida digital
Taxa de transmiss&o RS-485 EI S13 Display de 8 | Saida +24 V
Frequéncia de entrada ativa S14 7 segmentos m "9 | Entrada +24 V
LIG, DESL 10| GND
LoX12: |
L .
GND [ 1 — x|
[ o | — 1
System bus | 2 |« > Microprocessador > o |
:f = g 3] Parada segura
I x13: < K4 |
SN i
. [F=h ] Q12|93 slot
Entradas digitais | 3 P > T|(T| T ol
isoladas [ 4 - < » = | 2| 2 | opcionais
(I (K > % % % (ndo com MDX60B)
% EZ:FA SNl ®
| =K d X | Controle manual
Referéncia | 7 ‘-3'2 og dor d
) 5 le < » 3 | adaptador de
Saida +24 V 2 2 | interface
|2 |
Interface | 10 |« > |
RS-485 | 11 l¢ > i
1
| X16: i
Entradas digitais | 1 N > I
isoladas [ 5 rSIZ*K > I
< | 1=K 1
| 3 |
Saidas digitais | 4 |« i
5 < !
. |
6 ||
T . 1
55994AEN

Figura 4: Diagrama em blocos para o MOVIDRIVE® MDX60B/61B
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2.2 Funcgoes / caracteristicas

Propriedades do
equipamento

Funcgoées de
controle

Ampla faixa de tensao

— Equipamentos de 380/ 500 V para faixa de tenséo 3 x 380 ... 500 Vi
— Equipamentos de 220 V para faixa de tensédo 3 x 200 ... 240 Vp

Alta capacidade de sobrecarga

— Tamanho 0: 200 % Iy por no minimo 60 s

— Tamanhos 1 ... 6: 150 % ly por no minimo 60 s

— Todos os tamanhos: 125 % Iy para operacdo constante sem sobrecarga (bom-
bas, ventiladores)

Com freqiiéncia de comutagao 4kHz, |y € admissivel na temperatura ambiente t,=50

Operacao em 4Q possivel devido a chopper de frenagem integrado, de fornecimento
padrao

Design compacto para economia de espago no painel elétrico

Filtro de rede integrado de montagem padr&o nos tamanhos 0, 1 e 2, obtencao do
nivel A de supressao de interferéncias no lado de entrada, sem qualquer medida adi-
cional

Oito entradas digitais livres de potencial e seis saidas digitais, uma saida a relé; en-
tradas/saidas programaveis

Uma entrada TF / TH / KTY para protegcédo do motor, utilizando termistor PTC ou ter-
mostato

Display de 7 segmentos para indicagao dos estados operacional e de irregularidade

Entrada de alimentacdo 24 V¢ separada para energizagéo da eletrénica do conver-
sor (ajuste de pardmetros, diagnéstico e armazenagem de dados mesmo sem cone-
x&o da rede de comunicagao)

Bornes da eletrbnica separaveis
Bornes de poténcia das unidades tamanho 0 e 1 podem ser desconectados

Modos de controle VFC ou CFC para operagao com controle de orientagdo do cam-
po magnético (servo assincrono)

Sistema de controle de posicionamento integrado IPOSPS®, como padréo
Dois jogos de parametros completos

Medig¢ao automatica do motor

Controle automatico do freio através do conversor

Frenagem CC para desaceleragcdo do motor também na operagao em 1Q

Compensacao de escorregamento para alta precisédo estatica de rotagdo, também
sem realimentagao por encoder

Funcao flying restart para controle pelo conversor com o motor em funcionamento
Fungao elevagao para todos os sistemas de motor conectado

Protegéo contra arriamento por limite da corrente na regiao de enfraquecimento de
campo

Janela de frequiéncia para evitar faixas que causam ressonancia mecanica
Corrente de aquecimento contra formagao de agua de condensagdo no motor
Os ajustes de fabrica podem ser reativados

Bloqueio de parametros para protegao contra alteragdes de parametros

Controlador de velocidade e entrada do encoder com a placa opcional DEH11B (en-
coder) e DER11B (resolver); ferramenta de facil utilizagdo de ajuste do controlador
na interface do usuario

Fungbes para a protecgao total do conversor e do motor (curto-circuito, sobrecarga,
sobretensao/subtensao, baixa impedancia a terra, sobretemperatura no conversor,
prevengdo de arriamento do motor, sobretemperatura no motor)

Controle de rotagdo e monitoragao da poténcia limite motora e regenerativa
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Valores nominais

Comunicagao /
operagao

Ampliagao
do sistema

Padrées /
certificagbes

Sinalizagdes programaveis (rotagao, corrente, corrente maxima)

Memoria para apresentar diagramas x/t utilizando o programa de visualizagao de da-
dos de processo SCOPE (quatro canais, em tempo real)

Meméria de irregularidade (cinco ultimas) com todos os dados de operacgao rele-
vantes no momento da irregularidade

Medicado das horas em operacao (unidade conectada a rede ou em 24 V) e tempo
de operacéo (estagio de saida liberado)

Modularidade para configuragédo de aplicacdes especificas

Operagao, parametrizacao e técnica de conexao idénticas para toda a familia
MOVIDRIVE®

Rampa de parada (total de 4 rampas)

Potenciémetro do motor, pode ser combinado com valor nominal analégico e valor
nominal fixo interno

Valores nominais externos: (0...+10 Vg, =10 Ve...#10 Vg, 0...20 mA, 4...20 mA)
Suavizacao para alteragdes da rotagdo sem trancos

Curva caracteristica de entrada programavel para flexibilizar o processamento do
valor nominal

6 valores nominais fixos bipolares, combinaveis com valores nominais externos e
com a fungao de potencidmetro do motor

Freqliéncia de entrada primaria
Limitagédo de tranco ajustavel

Rede de comunicagéo para no max. 64 MOVIDRIVE®
Interface RS-485 para comunicagao entre um PLC / IPC com até 31 conversores
Facil colocagdo em operacgéo e parametrizagao utilizando controle manual ou PC

Modulo de memdaria conectavel para rapida substituicdo da unidade durante a ope-
racao

Ampla faixa dos opcionais de expansao, por exemplo:

— Controle manual removivel com memoéria de parametro

— Adaptador para interface RS-232 ~ RS-485

— Interface Fieldbus PROFIBUS, INTERBUS, Ethernet, DeviceNet, CAN/CANopen
— Placa de entrada/saida

— Resistores de frenagem, filtros de rede, bobinas de rede, bobinas de saida, filtros
de saida

Programa de operagao MOVITOOLS® com visualizagdo de dados de processo
SCOPE

Verséao aplicagdo com acesso a fungdes tecnoldgicas e modulos para aplicagoes es-
pecificas

Moédulo regenerativo MOVIDRIVE® MDR60A
— A energia regenerativa é realimentada na rede de comunicagao
— Isto reduz a carga térmica no painel elétrico e ajuda a reduzir custos

Aprovacgao UL, cUL e C-Tick
Separagéo segura das conexdes de poténcia e eletrdnica conforme EN 50178

Atendimento a todas as exigéncias de certificagdo CE das maquinas e instalagdes
com MOVIDRIVE®, baseada na Diretiva de Baixa Tenszo EC 73/23/EEC e na Dire-
tiva EMC 89/336/EEC. Atendimento ao padrdo EMC norma EN 61800-3.

Atendimento as normas de seguranga "Safe stop" conforme EN 954-1, categoria 3

Manual de Sistema — MOVIDRIVE® MDX60B/61B
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2.3 Novas fungobes e caracteristicas melhoradas

O MOVIDRIVE® MDX60B/61B possui as seguintes novas fungdes e caracteristicas
melhoradas, comparado ao MOVIDRIVE® MD_60A:

Meméria de programa IPOSP'YS® aumentada 4 fatores
Velocidade de processamento IPOSPYS® gumentada 10 fatores
Tarefa adicional 3 para IPOSPUs®

Duas vezes mais variaveis IPOSPUS®

Rotagdo aumentada significativamente para download de programa do PC para o
conversor

Duas entradas digitais adicionais e trés saidas digitais adicionais na unidade basica

Modulo de memoaria conectavel para rapida substituicido da unidade durante a ope-
ragao

Protegéo segura contra reinicio, conf. EN954-1, categ. 3, categoria de parada 0 ou 1

Classificacdo de sobrecarga 200 % por no minimo 60 s com tamanho O
(0005 .... 0014) nas condicdes periféricas a seguir:

— Frequéncia PWM 4 kHz ou 8 kHz

— Frequéncia de saida maior do que 2 Hz

— No inicio da fase de sobrecarga, o equipamento esta em uma condi¢ido térmica
estavel com no maximo 100 % Iy

Verséao aplicagao: funcionalidade aumentada do came eletrénico, capacidade de ar-
mazenagem de 6 curvas

Versao aplicagao: também ¢é possivel operagao em sincronismo interna no modo
VFC e com encoder sincrono

Trancos-aceleracédo limitada evita vibragdes mecanicas

Operagao em sincronismo CAN para valores nominais externos, por exemplo para
o controlador de movimento

Aumento da faixa de velocidade para £ 6000 rpm
Freqliéncia primaria possivel como ajuste de velocidade

Possibilidade de posicionamento simples através de sensor na calota do motor,
acionado pelo ventilador

Com opcional DER11B: avaliagdo do resolver melhorada, resposta de controle me-
Ihorada
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2.4 Funcoées adicionais da versao aplicagao

L]

Came eletrénico

SLAVE

MASTER

Motor e encoder

A SEW-EURODRIVE oferece fungbes adicionais para aplicagbes especiais. Pode-se
utilizar estas fungdes adicionais com MOVIDRIVE® na vers3o aplicaggo (...-0T).

Sao disponiveis as seguintes fungdes adicionais:
+ Came eletronico
» Operagao em sincronismo interna

Favor consultar os manuais "Electronic Cam" e "Internal Synchronous Operation" para
informagao detalhada sobre as fung¢des adicionais.

Pode-se utilizar a linha MOVIDRIVE® com "came eletrénico” quando precisar conciliar
sequéncias complexas de movimento em maquinas ciclicas. Esta solugdo oferece
maior flexibilidade comparada ao came mecéanico. Com isso, atende-se as ne-
cessidades da produgao moderna e linhas de processamento.

Um editor de came de facil utilizagdo pode ajudar durante a colocagdo em operagao.
Também é possivel importar dados do came existente. Pode-se também ajustar os
parametros especificos da aplicagido para as fases de engate e desengate utilizando o
editor de came.

Observar os seguintes pontos:

* O "came eletrénico" pode ser executado somente com o MOVIDRIVE® MDX61B na
versao aplicagao (...-0T).

+ E obrigatério a realimentagéo por encoder. Por esta razdo o "came eletrdnico" so-
mente pode ser realizado nos modos de operagéo "CFC," "SERVO" e "VFC-n con-
trol" com conex&o mestre/escravo via X14-X14 ou com SBus.

* O "came eletronico" é disponivel somente no jogo de paradmetro 1.

» O opcional "placa de operagédo em sincronismo tipo DRS11B" n&do pode ser utilizado
com "operagao em sincronismo interna".

Utilizar os seguintes tipos de motor:
» Para operagao com MOVIDRIVE® MDX61B...-4-0T:

— Servomotor assincrono CT/CV, encoder sen/cos de alta resolugdo instalado
como padrao ou encoder HIPERFACE®

— Motor CA DZ/DX/D com opcional do encoder (encoder incremental), de preferén-
cia encoder sen/cos de alta resolugao ou encoder HIPERFACE®

— Servomotores sincronos DS/CM/CMD, resolver (instalado como padréo) ou en-
coder HIPERFACE®

E necessario medida de velocidade de alta resolugdo para operagéo otimizada do came
eletrénico. Os encoders de fornecimento padrao dos motores CT/CV e DS/CM/CMD
cumprem com estas exigéncias. A SEW-EURODRIVE recomenda a utilizagdo de en-
coders sen/cos de alta resolugao (encoders incrementais) caso sejam utilizados moto-
res DZ/DX/D.
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Exemplo

Operagédo
sincrona interna

Motor e encoder

A figura abaixo mostra uma aplicagdo tipica para o "came eletronico". Recipientes
preenchidos com iogurte sdo transportados para outra fase do processamento. A
funcao "came eletrdénico" permite movimento suave, importante para esta aplicagao.

03672AXX
Figura 5: Exemplo de aplicagdo para o "came eletrénico."”

Pode-se utilizar a familia MOVIDRIVE® com "operagao em sincronismo interna" quando
um grupo de motores tiver que ser operado em sincronismo angular em relagao a outro
ou com redugdo proporcional ajustavel (engrenagem eletronica). Um monitor de facil
utilizagao ajuda durante a colocagao em operagao.

Observar os seguintes pontos:

* A"operagao em sincronismo interna" somente pode ser implementada com
MOVIDRIVE® MDX61B na versao aplicacéo (...-0T).

+ E obrigatério a realimentag&o por encoder. Por esta razdo a "operagdo em sincronis-
mo interna" somente pode ser realizada nos modos de operacgao "CFC," "SERVO"
e "VFC-n control" com conexdo mestre/escravo via X14-X14 ou com SBus.

* A"operacdo em sincronismo interna" é disponivel somente no jogo de parédmetro 1.

» O opcional "placa de operagédo em sincronismo tipo DRS11B" ndo pode ser utilizado
com "operagao em sincronismo interna”.

Utilizar os seguintes tipos de motor:
» Para operagao com MOVIDRIVE® MDX61B...-4-0T:

— Servomotor assincrono CT/CV, encoder sen/cos de alta resolugdo instalado
como padréo ou encoder HIPERFACE®

— Motor CA DZ/DX/D com opcional do encoder (encoder incremental), de preferén-
cia encoder sen/cos de alta resolugdo ou encoder HIPERFACE®

— Servomotores sincronos DS/CM/CMD, resolver (instalado como padréo) ou en-
coder HIPERFACE®
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E necessario medida de velocidade de alta resolugdo para operagao otimizada da ope-

racdo em sincronismo interna. Os encoders de fornecimento padrdao dos motores

CT/CV e DS/CM/CMD cumprem com estas exigéncias. A SEW-EURODRIVE recomen-

da a utilizagédo de encoders sen/cos de alta resolugéo (encoders incrementais) caso se- n
jam utilizados motores DZ/DX/D.

Exemplo A figura abaixo mostra uma aplicagao tipica para a "operagao em sincronismo interna."
O material extrusado tem que ser cortado no comprimento. A serra recebe um sinal de
partida e sincroniza com o material extrusado. A serra se movimenta sincronizada-
mente para o material extrusado, o corta e retorna a posigao inicial ao término da ope-
ragéo.

03866AXX
Figura 6: Exemplo de aplicagdo para a fungdo "operagdo em sincronismo interna”
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2.5 Modulos aplicativos para MOVIDRIVE® MDX61B

A aplicagao

A solugédo com
MOVIDRIVE®

Resumo dos
beneficios

Escopo de
fornecimento e
documentacao

Médulos
aplicativos
disponiveis

Posicionamento

Controle bobinador
Controles

22

A aplicagdo muitas vezes envolve mais do que o ajuste da velocidade do motor. O con-
versor também é necessario para controlar sequéncias de movimento e tarefas tipicas
de PLC. Aplicagbes cada vez mais complexas tem que ser solucionadas sem resultar
em um planejamento de projeto e colocacdo em operagao longos.

A SEW-EURODRIVE oferece varios programas de controle padronizados especifica-
mente para aplica¢des de "posicionamento," "enrolamento" e "controle". Estes progra-
mas sao chamados moédulos aplicativos. Os médulos aplicativos fazem parte do progra-
ma de operagao MOVITOOLS® e podem ser utilizados na versao aplicagao.

Uma interface do usuario de facil utilizagdo pode ajudar no processo de ajuste dos
parametros. Tudo o que se tem a fazer € inserir os par@metros necessarios para a apli-
cacdo. O médulo aplicativo utiliza esta informagéao para criar o programa de controle e
carrega-lo no conversor. O MOVIDRIVE® assume o controle completo dos processos
de funcionamento, a carga é tirada do controle da maquina e os conceitos de descen-
tralizados sdo mais faceis de executar.

* Ampla faixa de fungdes

» Interface do usuario de facil utilizacao

* Inserir apenas os parametros necessarios para a aplicagao

* Processo orientado de ajuste de pardmetros em vez de programagao complicada

* Nao é necessario experiéncia de programagao

* Nenhum treinamento longo, portanto planejamento de projeto e colocacdo em ope-
ragao rapidos

* Todas as fungdes de movimento sdo controladas diretamente no MOVIDRIVE®

» Conceitos de descentralizados podem ser implementados mais facilmente

Os maodulos aplicativos fazem parte do programa de operagao MOVITOOLS® e podem
ser utilizados com MOVIDRIVE® MDX61B na vers3o aplicag3o (...-0T). Os manuais de
aplicagao individuais também podem ser adquiridos em formato PDF, através de down-
load na homepage da SEW.

Os moédulos aplicativos atualmente disponiveis sao indicados abaixo. Estes modulos
aplicativos s&o explicados nas préoximas paginas.

Movimento linear; as tarefas de posicionamento sao controladas pelo conversor:

* Mesa de posicionamento, controle através de bornes ou de rede fieldbus
Movimento linear; as posi¢des gravadas sao controladas pelo PLC:

* Posicionamento através da rede

» Posicionamento estendido através da rede

» Posicionamento absoluto (Velocidade rapida de posicionamento)

Movimento rotacional:

* Modulo de posicionamento via borne: O conversor grava a posi¢do do movimento
* Modulo de posicionamento via fieldbus: O PLC grava a posi¢do do movimento

+ Bobinador / Desbobinador

e Serra movel
+ DriveSync via rede fieldbus
* Posicionamento baseado no sensor
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Aplicacdo A figura a seguir mostra um exemplo de como os varios médulos aplicativos da SEW

sdo utilizados em armazéns.
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Figura 7: Aplicacdo em armazéns

1. Elevagao: Mesa de posicionamento

2. Curso do eixo: Posicionamento absoluto ou posicionamento via rede
3. Distribuidor giratério: Médulo de posicionamento
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Descrigao do Sistema
Modulos aplicativos para MOVIDRIVE® MDX61B

Posicionamento

Posicionamento
linear

Gravagéo da
posicdo do
movimento
no conversor

Gravagéo da
posi¢do do
movimento no PLC

Os modulos aplicativos para o "Posicionamento” sao adequados para todas as apli-
cagoes, onde sao especificadas posigdes finais € 0 movimento entdo ocorre nestas
posicoes. A sequéncia de movimento pode ser linear ou rotacional.

Tais sequéncias de movimento incluem translacdo, elevacado, poérticos, mesas gi-
ratdrias, dispositivos para armazenagem e coleta para grandes depésitos de logistica.

Nos casos de modulos aplicativos de posicionamento linear, a SEW-EURODRIVE dife-
rencia se a gravagao da posi¢cao do movimento é feita no conversor ou no PLC mestre.

* Mesa de posicionamento via bornes
* Mesa de posicionamento via fieldbus

Estes modulos aplicativos sdo adequados para aplicagdes que o movimento ocorre so-
mente para um numero limitado de posi¢des diferentes e que é necessario o grau mais
alto possivel de independéncia do controle da maquina.

Podem ser gravadas no conversor até 32 posi¢cées de movimento, nestes modulos apli-
cativos. A gravacdo do movimento compreende posi¢cao, velocidade e rampa. A
posicdo que o movimento ocorre é selecionada utilizando cédigo binario, por meio de
entradas digitais do conversor ou via bornes virtual (fieldbus, system bus). Os médulos
aplicativos vém com as seguintes caracteristicas:

» Podem ser definidas e selecionadas até 32 posicoes.

» Avelocidade de avancgo pode ser selecionada como desejado, para cada movimento
de posicionamento.

* Arampa pode ser ajustada separadamente para cada movimento de posicionamen-
to.

» O programa das chaves fim-de-curso pode ser definido e avaliado.
« Tanto o encoder quanto o encoder absoluto podem ser avaliados como encoders.
* Procedimento orientado para a colocagao em operacao e diagndstico

Héa quatro modos de operagéo para controle da maquina:
» Operagao manual: A maquina pode ser movida manualmente.

* Referenciamento: A posigéo zero da maquina € determinada automaticamente com
a medida de posicao incremental.

» Teach-in: A posi¢ao gravada pode ser corrigida sem uma unidade de programagao.
* Modo automatico: Seqiiéncia automatica controlada pelo PLC mestre.

* Posicionamento através da rede
« Posicionamento estendido através da rede

Estes mddulos aplicativos sdo adequados para aplicagdes que o movimento ocorre
para um amplo numero de posigdes diferentes.

Nostes modulos aplicativos, as posicdes do movimento sdo gravadas no PLC. A
posicdo e a velocidade de avango sao especificadas via fieldbus ou system bus. Os
modulos aplicativos vém com as seguintes caracteristicas:

* Pode ser definido e selecionado qualquer niumero de posigdes via fieldbus / system
bus.

* A velocidade de avango pode ser selecionada como desejado, via fieldbus / system
bus para cada movimento de posicionamento.

» O programa das chaves fim-de-curso pode ser definido e avaliado.

« Tanto o encoder quanto o encoder absoluto podem ser avaliados como encoders.
» Conexao simples para o PLC mestre.

* Procedimento orientado para a colocagao em operagao e diagnéstico
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Descrigao do Sistema 2
Modulos aplicativos para MOVIDRIVE® MDX61B

Ha trés modos de operagao para controle da maquina:
» Operagao manual: A maquina pode ser movida manualmente.

» Referenciamento: A posicao zero da maquina é determinada automaticamente com
a medida de posicao incremental.

* Modo automatico: Seqiiéncia automatica controlada pelo PLC mestre.

» Posicionamento absoluto (Velocidade rapida de posicionamento)

Este modulo aplicativo é adequado para aplicagées que ha uma grande tendéncia a vi-
brar, por exemplo armazenagem e coleta para grandes depdsitos de logistica ou trans-
portadores pesados.

Neste mddulo aplicativo, as posi¢gdes do movimento sdo gravadas no PLC e especifica-
das via fieldbus ou system bus. Nao é necessario encoder para o motor. O encoder ab-
soluto montado no percurso de deslocamento é utilizado para posicionamento. O
modulo aplicativo vem com as seguintes caracteristicas:

* Pode ser definido e selecionado qualquer nimero de posi¢des via fieldbus / system
bus.

+ O programa das chaves fim-de-curso pode ser definido e avaliado.

+ Somente encoders absolutos sao utilizados para medida de posigéo.
* Na&o é necessario encoder para o motor.

+ Conexao simples para o controle da maquina.

* Procedimento orientado para a colocagao em operagao e diagnéstico

Ha dois modos de operagao para controle da maquina:

* Operagdo manual: A maquina pode ser movida manualmente.
* Modo automatico: Seqiiéncia automatica controlada pelo PLC mestre.
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Descrigao do Sistema
Modulos aplicativos para MOVIDRIVE® MDX61B

Posicionamento
rotacional

* Mobdulo de posicionamento

Um grande numero de movimentos tem que ser controlado em transportador automati-
zado e aplicagbes logisticas para transportar o material. Os movimentos lineares em
forma de translagéo e elevagao, e os movimentos rotativos com mesas girantes, séo
parte importante nisto.

Os movimentos rotativos muitas vezes ocorrem em pulsos (mesas distribuidoras rotati-
vas) em que o material movimenta-se por um certo nimero de graus todo o ciclo. No
entanto, ha também muitas aplicagbes rotacionais em que o material deve ser movido
para o seu destino pelo caminho mais curto possivel (distancia otimizada de posiciona-
mento) ou em que somente é admissivel mover para a posi¢ao final em um sentido de
rotagao definido (posicionamento com sentido de rotagao fixo).

A posigao do eixo é representada em um circulo numerado de 0 ° a 360 ° que atende
estas exigéncias. Com isso, a posi¢ao atual sempre se movimenta dentro desta faixa.

O "moddulo de posicionamento” conclui estas tarefas utilizando varios modos de opera-
¢80, que sao selecionados através das entradas digitais (16 posigdes na tabela) ou dos
bornes virtuais (controle via fieldbus, posi¢des variaveis).

Os modos de operagéo a seguir sdo disponiveis para controle da maquina:

* Operagao manual

» Teach mode (somente controle por borne)

* Modo de referenciamento

*  Modo automatico com otimizagao da posigao

* Modo automatico com sentido de rotagao bloqueado (horario - antihorario)
* Modo automatico por pulsos

O "moédulo de posicionamento” oferece as seguintes vantagens:
» Interface do usuario de facil utilizacéo

* Inserir apenas os pardmetros necessarios para o modulo de posicionamento (niume-
ro de dentes do redutor, rotagdo)

» Os programas de aplicacdo de facil utilizagdo orientam através do ajuste de
parametros, deste modo, ndo ha necessidade de programagao complicada

*  Modo monitor para diagnoéstico otimizado
* Na&o é necessario experiéncia de programagao
» Rapida familiarizagdo com o sistema
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Descrigao do Sistema
Modulos aplicativos para MOVIDRIVE® MDX61B

Bobinagem .

Bobinador / Desbobinador

O médulo aplicativo "Bobinador/Desbobinador” é adequado para aplicacdes de mate-
riais em rolos, tais como papel, plastico, tecido, metal em chapa ou fio, que devem ser
bobinados, desbobinados ou rebobinados continuamente.

O controle ocorre através das entradas digitais do conversor ou dos bornes virtuais
(fieldbus, system bus).

O mddulo aplicativo "Bobinador/Desbobinador" vem com as seguintes caracteristicas:

Forca de tragcdo constante ou velocidade linear do material, independente do
didmetro

Calculo automatico da velocidade, dependente dos fatores de atrito via execugéo
teach-in

Caracteristicas de bobinagem para evitar perda de material
Selegao digital de 4 bobinas de diferentes diametros para enrolamento

O diametro pode ser determinado utilizando um calculador de didmetro (encoder
mestre necessario) ou uma entrada analdgica (sensor de distancia necessario)

Funcao movimento livre (operagdo manual)

Bobinagem horaria / antihoraria, bobinagem / desbobinagem
Conexao simples para o controle da maquina (PLC).

Procedimento orientado para a colocagdo em operagéo e diagndstico

Ha quatro modos de operagao para controle da maquina:

Operagao manual: A maquina pode ser movida manualmente em sentido horario ou
antihorario

Teach-in: Os fatores de atrito dependentes da velocidade s&do determinados auto-
maticamente

Modo automatico com forga de tragdo constante
Modo automatico com velocidade linear constante

Manual de Sistema — MOVIDRIVE® MDX60B/61B
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Controle

Descrigao do Sistema
Modulos aplicativos para MOVIDRIVE® MDX61B

« Serra movel

O médulo aplicativo "Serra moével" é adequado para aplicagdes em que o material em
rolos tem que ser cortado, serrado ou prensado, por exemplo em serras diagonais ou
perfuradores moveis.

Neste mddulo aplicativo, a sequiéncia de movimento é controlada conforme especifi-
cagdes. O modulo aplicativo possui as seguintes caracteristicas:

« Controle através da rede fieldbus ou dos bornes.

* Protegao ou separagao do corte em cantos utilizando a fungao "pulling a gap".
* Fungao de corte imediato por interrupgédo manual.

» Contador de comprimento do material.

» Conexao simples para o controle da maquina.

* Procedimento orientado para a colocagdo em operagao e diagnésticos

Ha quatro modos de operagao para controle da maquina:

» Operagao manual: A maquina pode ser movida manualmente.

+ Referenciamento: E determinado o ponto de referéncia da maquina.
* Modo de posicionamento

* Modo automatico

* DriveSync via fieldbus

O maodulo aplicativo "DriveSync" torna possivel implementar sistemas de transportado-
res e maquinarios com acionamentos que se movem em &angulo sincrono,
ocasionalmente ou permanentemente.

O programa pode ser utilizado para os acionamentos mestre e escravo. O mestre tra-
balha nos modos de operagéo "Jog" e "Positioning", enquanto o escravo trabalha no
modo de operagao "synchronous operation".

Se 0 modo de operagao "Synchronous operation" ndo selecionado para o acionamento
escravo, ele pode ser operado com movimento livre nos modos de operagao "Jog" e
"Positioning".

O maddulo aplicativo "DriveSync" possui as seguintes caracteristicas:

» Colocagédo em operagéao orientada e amplas fungdes de diagnostico

» Alto grau de similaridade com "Posicionamento extendido através da rede"

* Um médulo de programa para o acionamento mestre e escravo

. A fonte de encoder IPOSPUS® selecionada também é eficaz na operagao em sin-
cronismo

» O valor do mestre para modo de operagéo "synchronous operation" pode ser ajus-
tado

* Pode ser substituido o eixo mecéanico vertical, transferindo o valor virtual do mestre
através da conexao S-bus

» Arotacdo continua é sustentada pela funcdo do médulo
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Descrigao do Sistema
Modulos aplicativos para MOVIDRIVE® MDX61B

Sao disponiveis quatro modos de operagao para controle da aplicagao:

Operagao manual
Referenciamento

Modo de posicionamento
Operagao em sincronismo

— A conexao elétrica do mestre/escravo pode ser feita utilizando a conexao do en-
coder X14 ou a conexao SBus.

— Caso seja utilizado a conexdo SBus, o contetdo do objeto de envio pode ser
ajustado.

— Sequéncia relacionada a tempo ou posigdo de movimento para processos de sin-
cronizagao.

— O processo do ciclo para a colocagdo em operagdo também pode ser iniciado
com o controle interrompido.

Posicionamento com base no sensor

Este mddulo aplicativo é utilizado para posicionar o acionamento, utilizando um sensor
de sinal externo além da distancia restante ajustavel. Este médulo aplicativo é adequa-
do especialmente para aplicagdes nos seguintes setores industriais:

Tecnologia de manipulagdo de material

— Translagao

— Elevagéao

— Veiculo para trilhos
Logisticas

— Sistemas de armazenagem e coleta
— Carro transversal
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Descrigao do Sistema
Programa MOVITOOLS®

2.6 Programa MOVITOOLS®
O MOVITOOLS® é um pacote de programas contendo SHELL, SCOPE e o Compilador

Descricao

IPOSPUS®  pode-se utilizar o MOVITOOLS®

para enderegco das quatro séries

MOVIDRIVE® MDX60B/61B, MOVIDRIVE® MD_60A, MOVIDRIVE® compact e

MOVITRAC® 07.

* O SHELL pode ser utilizado para colocagao em operagao e ajuste rapido e facil dos

parametros.

* O SCOPE fornece amplas fungbes de osciloscopio para diagnéstico do acionamen-

to.

*  Com o Compilador IPOSPIUs® podem ser elaborados programas de aplicagdo em lin-

guagem de alto nivel.

* O coletor permite elaborar programas diretamente na maquina.

» O dispositivo de estado mostra o estado do equipamento conectado.

Varios mddulos aplicativos, tais como tabela de posicionamento, ja estao disponiveis
no MOVITOOLS® como programa IPOSPUS® e podem ser ativados utilizando a vers&o

aplicagéo.

O MOVITOOLS® é fornecido em um CD-ROM e também pode ser adquirido na home-
page da SEW (http://www.sew-eurodrive.de) para download. O MOVITOOLS® pode
funcionar com os seguintes sistemas de operagéo:

« Windows® 95

«  Windows® 98

+ Windows NT® 4.0

« Windows® 2000 (da vers&o 2.60)
« Windows® Me (da versdo 2.60)

+ Windows® XP

" SHELL MOVITOOLS® SEW-EURODRIVE GmbH & Co
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Figura 8: Janela do MOVITOOLS®
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Dados Técnicos e Dimensodes 7 3
Marca CE, aprovagdo UL e denominagé&o dos tipos [

3 Dados Técnicos e Dimensodes
3.1 Marca CE, aprovacao UL e denominacgéao dos tipos

Marca CE * Recomendacgao para baixa tenséo

Os conversores de freqiiéncia MOVIDRIVE® MDX60B/61B atendem a re-
comendacao para baixa tensio 73/23/EEC.

» Compatibilidade eletromagnética (EMC)

Os conversores de freqiiéncia MOVIDRIVE® com médulo regenerativo foram de-
senvolvidos para instalagdo em maquinas e sistemas. Eles atendem a norma EMC
EN 61800-3 "Acionamentos elétricos com rotagdo variavel." Observadas as ins-
trugdes para uma instalagao propria para EMC, estardo atendidos os pré-requisitos
para a marca CE, valida para toda a maquina ou instalagao equipada com
MOVIDRIVE®, com base na recomendag¢do EMC 89/336/EEC.

« A conformidade com a classe de limite A ou B tem sido examinada em uma confi-
guragéo especifica. A SEW-EURODRIVE pode fornecer informagéo detalhada, sob
consulta.

baixa tenséo 73/23/EEC e EMC 89/336/EEC. Mediante solicitagdo, fornecemos uma

C € A marca CE na placa de identificagao indica conformidade com a recomendagao para
respectiva declaracédo de conformidade.

Aprovacgéao UL Toda a familia MOVIDRIVE® tem a aprovacdo UL e cUL. A cUL é equivalente a
aprovagao CSA.
(W

C-Tick Toda a familia MOVIDRIVE® tem a aprovacgao C-Tick. A aprovagdo C-Tick certifica con-
0 formidade com a regulamentagao da ACA (Australian Communications Authority).
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EVA| |n

7 Dados Técnicos e Dimensodes
7 Marca CE, aprovacao UL e denominagao dos tipos

P| Hz

Exemplo da denominacgao dos tipos

MDX61 B 0055

5 A3

|— Versao

Quadrantes

Tipo de
conexao

Supressao de
radio interferén-
cia no lado da
rede

Tensao de
alimentagao

Poténcia do
motor
recomendada

Versao B

Tipos

00 = Padrao
0T = Aplicagéo

4 =4Q (com chopper de frenagem)

3 = Trifasica

B = Supressao de radio interferéncia B
A = Supresséo de radio interferéncia A

0 =Nenhuma supresséao de
radio interferéncia

5=2380 ... 500 Vca
2=200 ... 240 Vca

0055= 5,5 kW

60 = ndo podem ser instalados opcionais
61 = podem ser instalados opcionais
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Dados Técnicos e Dimensoes VA 7 n 3

Dados técnicos gerais |7

3.2 Dados técnicos gerais

A tabela a seguir indica os dados técnicos validos para todos os conversores de
frequéncia MOVIDRIVE® MDX60/61B, independente do tipo, versao, tamanho e potén-

cla.

MOVIDRIVE® MDX60B/61B Todos os tamanhos

Imunidade a interferéncias Atende a EN 61800-3

Emissao de interferéncia com Conforme a classe de limite B para EN 55011 e EN 55014

instalagao propria para EMC Atende a EN 61800-3
Tamanhos 0, 1, e 2 conforme a classe de limite A para EN 55011
e EN 55014 sem medidas adicionais

Temperatura ambiente ta 0°C...+50 °C quando Ip = 100 % Iy e fpym = 4 kHz

0°C...+40 °C quando Ip = 125 % Iy e fpym = 4 kHz
0°C...+40 °C quando Ip = 100 % Iy e fpyym = 8 kHz
Reducgao Redugéo:

* 2,5% Iy porKpara40 °C-50°C

* 3% Iy porKpara50 °C - 60 °C

Classe climatica EN 60721-3-3, classe 3K3

Temperatura de armazenagem") t, | —25°C...+70 °C (EN 60721-3-3, classe 3K3)
Controle manual DBG: —20 °C...+60 °C

Tipo de refrigeracao (DIN 51751) Ventilagéo forgada
(ventilador do controlador de temperatura, reagao de disparo

45 °C)
Grau de protecdo Tamanhos 0 a 3 1P20
EN 60529 Tamanhos 4 a 6 IPOO (conexdes de poténcia)
(NEMA1) IP10 (conexdes de poténcia) com
« tampa de plexiglass (plastico) montada de fornecimento
padrao e
* mangueira termoretratil (ndo incluso no escopo de forneci-
mento)
Modo de operagao DB (EN 60149-1-1 e 1-3)
Categoria de sobretensao Il conforme IEC 60664-1 (VDE 0110-1)
Classe de poluigao 2 conforme IEC 60664-1 (VDE 0110-1)
Altitude h | Até h <1000 m sem restrigdes.

As restrigdes a seguir aplicam-se a altitudes = 1000 m:
* De 1000 m a max. 4000 m:
— Redugao Iy: 1% por 100 m (330 ft)

* De 2000 m a max. 4000 m:
— 220 Vea: Redugéo V: 3 Ve por 100 m
— 500 Vca: Redugéo Vy: 6 Vip por 100 m

Acima de 2000 m somente classe de sobretens&o 2, medidas
externas sao necessarias para classe de sobretensdo 3. Classes
de sobretensao para DIN VDE 0110-1.

1) Em caso de armazenagem por longo periodo, conectar a unidade a rede por no minimo 5 minutos a cada
2 anos, caso contrario, a vida Gtil do equipamento podera ser reduzida.
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KVA 7 M Dados Técnicos e Dimensdes

7 Dados técnicos gerais
P| Hz
MOVIDRIVE® tipo
MDX60B/61B,
tamanho 0

51485AXX
Figura 9: MOVIDRIVE® tipo MDX60/61B, tamanho 0

MOVIDRIVE® tipo
MDX61B,
tamanhos 1a 6

52159AXX
Figura 10: MOVIDRIVE® tipo MDX61B, tamanhos 1 a 6
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Dados Técnicos e Dimensoes 7 3
MOVIDRIVE® MDX60/61B...-5_3 (380/500 VCA) |7

P| Hz
3.3 MOVIDRIVE® MDX60/61B...-5_3 (380/500 V)
Tamanho 0 MDX60B0005 ... 0014, nao podem ser instalados opcionais
, podem ser instalados opcionais
(380/500 V) MDX61B0005 ... 0014, pod talados op
1]
oo
3
5 : o0 Oc
LA} o > (- ]
0 23 08
5% 2 @
89 5@
0 g B g
b q
51485AXX
Figura 11: Tamanho 0
MOVIDRIVE® MDX60/61B 0005-5A3-4-0_ 0008-5A3-4-0_ 0011-5A3-4-0_ 0014-5A3-4-0_
Tamanho 0S oM
ENTRADA
Tensao de entrada Viede 3x380Vea—10% ... 3 x500 Ve +10 %
Freqiliéncia da rede frede 50Hz ...60Hz 5%
Corrente nominal” 1.4, 100 % 1,8 Aca 2,2 Aca 2,8 Aca 3,6 Aca
(em Vrede =3 x 380 VCA) 125 % 2,3 ACA 2,7 ACA 3,5 ACA 4,5 ACA
SAIDA
Poténcia nominal de saida 2 Pn 1,4 kVA 1,6 kVA 2,1 kVA 2,8 kVA
(em Vigge =3 x 380...500 Vp)
Corrente nominal de saida" Iy 2,1 Aca 2,5 Aca 3,3 Aca 4,2 Aca
(em Vygge = 3 x 380 Vp)
Limite de corrente Imax Modo motor e modo regenerativo: 200 % ly, duracéo dependendo da utilizag&o
Limitagdo da corrente interna Imax = 0...200 % ajustavel através de menu
Menor valor de resisténcia de Rgrmin 68 Q
frenagem para operagao em 4Q
Tensédo de saida Vsaida Max. Ve
Freqliéncia PWM fewm Ajustavel: 4 /8 /12 /16 kHz
Faixa de rotagdo / resolugdo np/Anp | —6000 ... 0 ... +6000 rpm /0,2 rpm em toda a faixa
GERAL
Perda de poténcia em Py?  Pyax 42w 48 W 58 W 74W
Demanda de ar de refrigeragao 3mdh 9 m3h

1) O sistema e as correntes de saida devem ser reduzidos 20 % dos valores nominais para Vgge = 3 X 500 V.
2) Nos modos de operagédo VFC: Os dados de desempenho aplicam-se a fp\y\ = 4 kHz (ajuste de fabrica).
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7 Dados Técnicos e Dimensoes
7 MOVIDRIVE® MDX60/61B...-5_3 (380/500 VCA)

MDX60B Versao padrao

0005-5A3-4-00

0008-5A3-4-00

0011-5A3-4-00

0014-5A3-4-00

Cadigo 8277222 8277230 8277249 8277257
MDX60B Versao aplicagao 0005-5A3-4-0T 0008-5A3-4-0T 0011-5A3-4-0T 0014-5A3-4-0T
Cadigo 8277265 8277273 827 7281 827 729 X
|: Carga constante
Pot. do motor recomend. P, 0,55 kW 0,75 kW 1,1 kW 1,5 kW
Carga de torque variavel ou carga
constante sem sobrecarga
— Pot. do motor recomend. P, 0,75 kW 1,1 kW 1,5 kW 2,2 kW
Corrente continua de saida = 125 % Iylp 2,5Aca 3,0 Aca 3,8 Aca 5,0 Aca
(em Vrede =3 x 380 VCA e fPWM =4 kHZ)
Peso 2,0 kg 2,5kg
Dimensodes LxAxP 45 x 317 x 260 mm 67,5 x 317 x 260 mm

MDX61B Versao padrao (VFC/CFC/SERVO)

0005-5A3-4-00

0008-5A3-4-00

0011-5A3-4-00

0014-5A3-4-00

Cadigo 827 730 3 827 7311 827 732 X 8277338
MDX61B Versao aplicacao 0005-5A3-4-0T 0008-5A3-4-0T 0011-5A3-4-0T 0014-5A3-4-0T
(VFC/CFC/SERVO)
Cadigo 827 734 6 8277354 827 736 2 827 7370
Modo de operagao VFC Poténcia do motor recomendada - MDX60B
Modo de operagao CFC
Corrente continua de saida=100 %Iy Ip 2,0Acp 2,4 Aca 3,1 Aca 4,0 Aca

Peso 2,3 kg 2,8 kg

Dimensodes LxAxP 72,5 x 317 x 260 mm 95 x 317 x 260 mm

Poténcia do motor recomendada

- Cap. Planejamento de Projeto, escolha do motor em CFC
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Dados Técnicos e Dimensoes 7 3
MOVIDRIVE® MDX60/61B...-5_3 (380/500 VCA) |7

P| Hz
Tamanho 1 MDX61B0015 ... 0040, podem ser instalados opcionais em todas as unidades
(380/500 V)
53071AXX
Figura 12: Tamanho 1
MOVIDRIVE® MDX61B 0015-5A3-4-0_ 0022-5A3-4-0_ 0030-5A3-4-0_ 0040-5A3-4-0_
ENTRADA
Tensao de entrada Viede 3 x380Vca—10% ... 3 %500 Vca +10 %
Freqiliéncia da rede frede 50Hz..60Hz+5%
Corrente nominal 4. 100 % 3,6 Aca 5,0 Aca 6,3 Aca 8,6 Aca
(em Vrede =3 x 380 VCA) 125 % 4,5 ACA 6,2 ACA 7,9 ACA 10,7 ACA
SAIDA
Poténcia nominal de saida ? Pn 2,8 kVA 3,8 kVA 4,9 kKVA 6,6 kVA
(em Viege = 3 x 380...500 Va)
Corrente nominal de saida" Iy 4.2 Acp 5,8 Aca 7.4 Aca 10 Aca
(em Viege =3 x 380 Vi)

Limite de corrente Imax

Modo motor e modo regenerativo: 150 % Iy, duragdo dependendo da utilizagdo

Limitagdo da corrente interna

Imax = 0...150 % ajustavel através de menu

Menor valor de resisténcia de Rgrmin 68 Q

frenagem para operagdo em 4Q

Tensao de saida Vsaida Max. Viede

Freqiiéncia PWM fewm Ajustavel: 4 /8/12/16 kHz

Faixa de rotagdo / resolugdo np /Anp

—6000 ... 0 ... +6000 rpm / 0,2 rpm em toda a faixa

GERAL

Perda de poténcia em PNZ) Pvmax 85 W 105 W 130 W 180 W
Demanda de ar de refrigeragao 40 m3/n

Peso 3,5kg

Dimensées LxAxP 105 x 314 x 234 mm

1) O sistema e as correntes de saida devem ser reduzidos 20 % dos valores nominais para Vgqe = 3 X 500 V.
2) Os dados de desempenho aplicam-se a fpyy\ = 4 kHz (ajuste de fabrica nos modos de operagéo VFC).
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EVA| |n

7 Dados Técnicos e Dimensoes
7 MOVIDRIVE® MDX60/61B...-5_3 (380/500 VCA)

MDX61B Versao padrao

0015-5A3-4-00

0022-5A3-4-00

0030-5A3-4-00

0040-5A3-4-00

Cédigo 827 957 8 827 958 6 827 959 4 827 960 8
MDX61B Versao aplicacao 0015-5A3-4-0T 0022-5A3-4-0T 0030-5A3-4-0T 0040-5A3-4-0T
Cédigo 827 9756 827 976 4 827 977 2 827 978 0
|: Carga constante

Pot. do motor recomend. Pt 1,5 kW 2,2 kW 3,0 kW 4,0 kW
Carga de torque variavel ou carga

constante sem sobrecarga

— Pot. do motor recomend. P,;,o¢ 2,2 kW 3,0 kW 4,0 kW 5,5 kW

Modo de operacao VFC (fpym = 4 kHz)
Corrente continuade saida=125%1ly Ip 5,0Acs 6,9 Aca 8,8 Aca 11,9 Aca
(em Viege = 3 x 380 Va)
Modo de operagdo CFC/SERVO (fpyy = 8 kHz)
Corrente continua de saida=100% Iy Ip 4,0Acs 5,5Aca 7,0 Aca 9,5Aca

Poténcia do motor recomendada

- Cap. Planejamento de Projeto, escolha do motor em CFC/SERVO
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Dados Técnicos e Dimensoes 7
MOVIDRIVE® MDX60/61B...-5_3 (380/500 VCA) |7

P| Hz
Tamanho 2S, 2 MDX61B0055 ... 0110, podem ser instalados opcionais em todas as unidades
(380/500 V)
53072AXX
Figura 13: Tamanho 2
MOVIDRIVE® MDX61B 0055-5A3-4-0_ 0075-5A3-4-0_ 0110-5A3-4-0_
Tamanho 28 2
ENTRADA
Tensao de entrada Viede 3 %380 Vca—10% ... 3 x500 Vea +10 %
Freqiiéncia da rede frede 50Hz..60Hz+5%
Corrente nominal llege 100 % 11,3 Aca 14,4 Acp 21,6 Aca
(em Vi gge =3 x 380 Vp) 125 % 14,1 Aca 18,0 Aca 27,0 Aca
SAIDA
Poténcia nominal de saida 2 Py 8,7 kVA 11,2 kVA 16,8 kVA
(em Vygge =3 x 380...500 Vp)
Corrente nominal de saida® In 13,2 Aca 16,8 Aca 25,3 Aca
(em Vi gge =3 x 380 Vip)
Limite de corrente Imax Modo motor e modo regenerativo: 150 % Iy, duragéo dependendo da utilizagao
Limitacdo da corrente interna Imax = 0...150 % ajustavel através de menu
Menor valor de resisténcia de Rgrmin 47 Q 22Q
frenagem para operaciao em 4Q
Tenséo de saida Vsaida Max. Viede
Freqliéncia PWM fewm Ajustavel: 4 /8 /12 /16 kHz
Faixa de rotagdo / resolugdo np/Anp | —6000 ... 0 ... +6000 rpm / 0,2 rpm em toda a faixa
GERAL
Perda de poténciaem Py?  Pyax 220 W 290 W 400 W
Demanda de ar de refrigeracao 80 m3/h
Peso 6,6 kg
Dimensées LxAxP 105 x 335 x 294 mm 135 x 315 x 285 mm

1) O sistema e as correntes de saida devem ser reduzidos 20 % dos valores nominais para Vgqe = 3 X 500 V.
2) Os dados de desempenho aplicam-se a fpyy\ = 4 kHz (ajuste de fabrica nos modos de operagéo VFC).
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7 MOVIDRIVE® MDX60/61B...-5_3 (380/500 VCA)

40

MDX61B Versao padrao

0055-5A3-4-00

0075-5A3-4-00

0110-5A3-4-00

Caédigo 827 961 6 827 962 4 827 963 2
MDX61B Versao aplicacao 0055-5A3-4-0T 0075-5A3-4-0T 0110-5A3-4-0T
Caédigo 8279799 827 980 2 8279810
|: Carga constante

Pot. do motor recomend. Pt 5,5 kW 7,5 kW 11 kW
Carga de torque variavel ou carga

constante sem sobrecarga

— Pot. do motor recomend. P,;,o¢ 7,5 kW 11 kW 15 kW

Modo de operacéo VFC (fpym = 4 kHz)
Corrente continuade saida=125% 1y Ip (156 Acs 20 Aca 30 Aca
(em Vieqe = 3 x 380 Vcp)
Modo de operagdo CFC/SERVO (fpyy = 8 kHz)
Corrente continua de saida=100% 1y Ip (12,5Acp 16 Aca 24 Aca

Poténcia do motor recomendada

- Cap. Planejamento de Projeto, escolha do motor em CFC/SERVO
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Dados Técnicos e Dimensoes 7 3
MOVIDRIVE® MDX60/61B...-5_3 (380/500 VCA) |7

P| Hz
Tamanho 3 MDX61B0150 ... 0300, podem ser instalados opcionais em todas as unidades
(380/500 V)
53073AXX
Figura 14: Tamanho 3
MOVIDRIVE® MDX61B 0150-503-4-0_ 0220-503-4-0_ 0300-503-4-0_
ENTRADA
Tenséao de entrada Viede 3x380Vea—10% ... 3 x 500 Vi +10 %
Freqiiéncia da rede frede 50Hz...60Hz+5%
Corrente nominal") 4. 100 % 28,8 Aca 41,4 Acp 54 Aca
(em Vyege =3 x 380 Vcp) 125 % 36 Aca 51,7 Aca 67,5 Aca
SAIDA
Poténcia nominal de saida 2 Py 22,2 kVA 31,9 kVA 41,6 KVA
(em V,gge =3 x 380...500 Vp)
Corrente nominal de saida" Iy 33,7 Aca 48,4 Aca 63,2 Aca
(em Vyege =3 x 380 Vcp)
Limite de corrente Imax Modo motor e modo regenerativo: 150 % Iy, duragdo dependendo da utilizagdo
Limitagédo da corrente interna Imax = 0...150 % ajustavel através de menu
Menor valor de resisténcia de Rgrmin 15Q 12Q
frenagem para operagdo em 4Q
Tenséao de saida Vsaida Max. Ve
Freqliéncia PWM fewm Ajustavel: 4 /8 /12 /16 kHz
Faixa de rotagdo / resolugdo np/Anp | —6000 ... 0 ... +6000 rpm / 0,2 rpm em toda a faixa
GERAL
Perda de poténcia em PNZ) Pvmax 550 W 750 W 950 W
Demanda de ar de refrigeragao 180 m3h
Peso 15,0 kg
Dimensoées LxAxP 200 x 465 x 308 mm

1) O sistema e as correntes de saida devem ser reduzidos 20 % dos valores nominais para V,gge = 3 x 500 V.
2) Os dados de desempenho aplicam-se a fpyy\y = 4 kHz (ajuste de fabrica nos modos de operagéo VFC).
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VA Z "l Dados Técnicos e Dimensées

7 MOVIDRIVE® MDX60/61B...-5_3 (380/500 VCA)
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MDX61B Versao padrao

0150-503-4-00

0220-503-4-00

0300-503-4-00

Caédigo 827 964 0 827 9659 827 966 7
MDX61B Versao aplicacao 0150-503-4-0T 0220-503-4-0T 0300-503-4-0T
Caédigo 827 9829 827 9837 827 984 5
|: Carga constante

Pot. do motor recomend. Pt 15 kW 22 kW 30 kW
Carga de torque variavel ou carga

constante sem sobrecarga

— Pot. do motor recomend. P,;,o¢ 22 kW 30 kW 37 kW

Modo de operacéo VFC (fpym = 4 kHz)
Corrente continuade saida=125% 1y Ip 40Acp 57,5 Aca 75 Aca
(em Vieqe = 3 x 380 Vcp)
Modo de operagdo CFC/SERVO (fpyy = 8 kHz)
Corrente continua de saida=100% 1y Ip 32Acp 46 Aca 60 Aca

Poténcia do motor recomendada

- Cap. Planejamento de Projeto, escolha do motor em CFC/SERVO
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Dados Técnicos e Dimensoes VA 7 n 3

MOVIDRIVE® MDX60/61B...-5_3 (380/500 VCA) |7

P| Hz
Tamanho 4 MDX61B0370 ... 0450, podem ser instalados opcionais em todas as unidades
(380/500 V)
53074AXX
Figura 15: Tamanho 4
MOVIDRIVE® MDX61B 0370-503-4-0_ 0450-503-4-0_
ENTRADA
Tensao de entrada Viede 3 %380 Vea—10% ... 3 x500 Vcp +10 %
Freqiiéncia da rede frede 50Hz..60Hz+5%
Corrente nominal llege 100 % 65,7 Aca 80,1 Aca
(em Vigge =3 x 380 Vcp) 125 % 81,9 Aca 100,1 Aca
SAIDA
Poténcia nominal de saida 2 Py 51,1 kVA 62,3 kVA
(em Vygge =3 x 380...500 Vp)
Corrente nominal de saida® In 76,8 Aca 93,7 Aca
(em Vi gge =3 x 380 Vip)
Limite de corrente Imax Modo motor e modo regenerativo: 150 % Iy, duragéo dependendo da utilizagao
Limitacdo da corrente interna Imax = 0...150 % ajustavel através de menu

Menor valor de resisténcia de Rgrmin 6Q
frenagem para operagdo em 4Q

Tensdo de saida Vsaida Max. Viede

Freqliéncia PWM fewm Ajustavel: 4 /8 /12 /16 kHz

Faixa de rotacdo / resolugdo np/Anp | —6000 ... 0 ... +6000 rpm / 0,2 rpm em toda a faixa
GERAL

Perda de poténcia em Py?  Pyax 1200 W 1450 W

Demanda de ar de refrigeragao 180 m3/h

Peso 27 kg

Dimensées LxAxP 280 x 522 x 307 mm

1) O sistema e as correntes de saida devem ser reduzidos 20 % dos valores nominais para Vgge = 3 X 500 V.
2) Os dados de desempenho aplicam-se a fpyy\ = 4 kHz (ajuste de fabrica nos modos de operagéo VFC).
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7 Dados Técnicos e Dimensoes
7 MOVIDRIVE® MDX60/61B...-5_3 (380/500 VCA)

MDX61B Versao padrao

0370-503-4-00

0450-503-4-00

Caédigo 827 967 5 827 968 3
MDX61B Versao aplicacao 0370-503-4-0T 0450-503-4-0T
Caédigo 827 985 3 827 986 1
|: Carga constante

Pot. do motor recomend. Pt 37 kW 45 kW
Carga de torque variavel ou carga

constante sem sobrecarga

— Pot. do motor recomend. P,;,o¢ 45 kW 55 kW

Modo de operacao VFC (fpym = 4 kHz)
Corrente continuade saida=125% 1y Ilp 91Aca 111 Aca
(em Vieqe = 3 x 380 Vcp)
Modo de operagdao CFC/SERVO (fpyym = 8 kHz)
Corrente continua de saida=100% 1y Ilp 73 Aca 89 Aca

Poténcia do motor recomendada

- Cap. Planejamento de Projeto, escolha do motor em CFC/SERVO
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Dados Técnicos e Dimensoes 7 3
MOVIDRIVE® MDX60/61B...-5_3 (380/500 VCA) |7

P| Hz
Tamanho 5 MDX61B0550 ... 0750, podem ser instalados opcionais em todas as unidades
(380/500 V)
53075AXX
Figura 16: Tamanho 5
MOVIDRIVE® MDX61B 0550-503-4-0_ 0750-503-4-0_
ENTRADA
Tensao de entrada Viede 3 %380 Vca—10% ... 3 x500 Vcp +10 %
Freqiiéncia da rede frede 50Hz...60Hz+5%
Corrente nominal”  l.qe 100 % 94,5 Aca 117 Aca
(em Vigge =3 x 380 Vcp) 125 % 118,1 Aca 146,3 Aca
SAIDA
Poténcia nominal de saida 2 Py 73,5 kVA 91,0 kVA
(em Vege =3 x 380...500 V)
Corrente nominal de saida”) Iy 110,5 Aca 136,8 Aca
(em Vigge =3 x 380 Vcp)
Limite de corrente Imax Modo motor e modo regenerativo: 150 % Iy, duragéo dependendo da utilizagao
Limitacdo da corrente interna Imax = 0...150 % ajustavel através de menu
Menor valor de resisténcia de Rgrmin 6Q 4Q
frenagem para operaciao em 4Q
Tensdo de saida Vsaida Max. Viede
Freqliéncia PWM fewm Ajustavel: 4/ 8 /12 /16 kHz
Faixa de rotagdo / resolugdo np/Anp | —6000 ... 0 ... +6000 rpm / 0.2 rpm em toda a faixa
GERAL
Perda de poténcia em Py?  Pynax 1700 W 2000 W
Demanda de ar de refrigeracao 360 m3h
Peso 35 kg
Dimensées LxAxP 280 x 610 x 330 mm

1) O sistema e as correntes de saida devem ser reduzidos 20 % dos valores nominais para Vgge = 3 X 500 V.
2) Os dados de desempenho aplicam-se a fpyy\ = 4 kHz (ajuste de fabrica nos modos de operagéo VFC).
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7 Dados Técnicos e Dimensoes
7 MOVIDRIVE® MDX60/61B...-5_3 (380/500 VCA)

MDX61B Versao padrao

0550-503-4-00

0750-503-4-00

Caédigo 827 969 1 8279705
MDX61B Versao aplicacao 0550-503-4-0T 0750-503-4-0T
Caédigo 827 988 8 827 989 6
|: Carga constante

Pot. do motor recomend. Pt 55 kW 75 kW
Carga de torque variavel ou carga

constante sem sobrecarga

— Pot. do motor recomend. P,;,o¢ 75 kW 90 kW

Modo de operacao VFC (fpym = 4 kHz)
Corrente continua de saida=125%1ly |Ip 131 Aca 162 Aca
(em Vieqe = 3 x 380 Vcp)
Modo de operagdao CFC/SERVO (fpyym = 8 kHz)
Corrente continua de saida=100%1ly Ip 105 Aca 130 Aca

Poténcia do motor recomendada

- Cap. Planejamento de Projeto, escolha do motor em CFC/SERVO
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Dados Técnicos e Dimensoes 7 3
MOVIDRIVE® MDX60/61B...-5_3 (380/500 VCA) |7

P| Hz
Tamanho 6 MDX61B0900 ... 1320, podem ser instalados opcionais em todas as unidades
(380/500 V)
53076AXX
Figura 17: Tamanho 6
MOVIDRIVE® MDX61B 0900-503-4-0_ 1100-503-4-0_ 1320-503-4-0_
ENTRADA
Tensao de entrada Viede 3%x380Vea —10 % ... 3 X500 Vi +10 %
Freqiliéncia da rede frede 50Hz..60Hz+5%
Corrente nominal) 1.4, 100 % 153 Aca 180 Acp 225 Aca
(em Vigge =3 x 380 Vcp) 125 % 191 Aca 225 Aca 281 Aca
SAIDA
Poténcia nominal de saida ? Pn 118 kVA 139 kVA 174 kVA
(em Vyege =3 x 380...500 V)
Corrente nominal de saida’ Iy 178,9 Aca 210,5 Acp 263,1 Acp
(em Viege =3 x 380 Vcp)
Limite de corrente Imax Modo motor e modo regenerativo: 150 % Iy, duragdo dependendo da utilizagdo
Limitagédo da corrente interna Imax = 0...150 % ajustavel através de menu

Menor valor de resisténcia de Rgrmin 2,7Q
frenagem para operaciao em 4Q

Tensao de saida Vsaida Max. Viede

Freqiiéncia PWM fowm Ajustavel: 4 ou 8 kHz

Faixa de rotagdo / resolugdo np/Anp | —6000 ... 0 ... +6000 rpm / 0,2 rpm em toda a faixa
GERAL

Perda de poténcia em PNZ) Pvmax 2300 W 2500 W 2700 W
Demanda de ar de refrigeracao 600 m3h

Peso 60 kg

Dimensées LxAxP 280 x 1000 x 382mm

1) O sistema e as correntes de saida devem ser reduzidos 20 % dos valores nominais para Vgge = 3 % 500 V.
2) Os dados de desempenho aplicam-se a fpyy\y = 4 kHz (ajuste de fabrica nos modos de operagéo VFC).
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7 MOVIDRIVE® MDX60/61B...-5_3 (380/500 VCA)
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MDX61B Versao padrao

0900-503-4-00

1100-503-4-00

1320-503-4-00

Cédigo 827 9713 827 9721 827 974 8
MDX61B Versao aplicacao 0900-503-4-0T 1100-503-4-0T 1320-503-4-0T
Cédigo 827 991 8 827 992 6 827 993 4
|: Carga constante

Pot. do motor recomend. P,o; |90 kW 110 kW 132 kW
Carga de torque variavel ou carga

constante sem sobrecarga

— Pot. do motor recomend. P, |110 kW 132 kW 160 kW

Modo de operacao VFC (fpym = 4 kHz)
Corrente continua de saida=125% Iy lp 212 Ay 250 Acp 312 Aca
(em Vieqe = 3 x 380 Vcp)
Modo de operagao CFC
Corrente continua de saida=100% Iy Ip 170 Agp 200 Acp 250 Acp

Poténcia do motor recomendada

- Cap. Planejamento de Projeto, escolha do motor em CFC

Manual de Sistema — MOVIDRIVE® MDX60B/61B




Dados Técnicos e Dimensoes 7 3
MOVIDRIVE® MDX61B...-2_3 (220 VCA) [7

P| Hz
3.4 MOVIDRIVE® MDX61B...-2_3 (220 Vcp )
Tamanho 1 MDX61B0015 ... 0037, podem ser instalados opcionais em todas as unidades
(220 V)
53071AXX
Figura 18: Tamanho 1
MOVIDRIVE® MDX61B 0015-2A3-4-0_ 0022-2A3-4-0_ 0037-2A3-4-0_
ENTRADA
Tenséao de entrada Viede 3x200Vea—10% ... 3 x 240 Vep +10 %
Freqiiéncia da rede frede 50Hz...60Hz+5%
Corrente nominal lrede 100 % 6,7 Aca 7,8 Aca 12,9 Aca
(em Vyege =3 %220 Vcp) 125 % 8,4 Aca 9,8 Aca 16,1 Aca
SAIDA
Poténcia nominal de saida ) Py 2,7 kVA 3,4 kVA 5,8 kVA
(em Vyege = 3 x 220...240 V)
Corrente nominal de saida Iy 7.6 Aca 9 Aca 15,2 Aca
(em Vyege =3 %220 Vcp)
Limite de corrente Imax Modo motor e modo regenerativo: 150 % Iy, duragdo dependendo da utilizagdo
Limitagdo da corrente interna Imax = 0...150 % ajustavel através de menu

Menor valor de resisténcia de Rgrmin 27 Q
frenagem para operagdo em 4Q

Tenséao de saida Vsaida Max. Ve
Freqliéncia PWM fewm Ajustavel: 4/ 8 /12 /16 kHz
Faixa de rotagdo / resolugdo np/Anp | —6000 ... 0 ... +6000 rpm / 0,2 rpm em toda a faixa
GERAL
Perda de poténcia em PN1) Pvmax 1Mow 126 W 210 W
Demanda de ar de refrigeragao 40 m3/n
Peso 2,8 kg
Dimensoées LxAxP 105 x 314 x 234 mm

1) Os dados de desempenho aplicam-se a fpyy\ = 4 kHz (ajuste de fabrica nos modos de operagéo VFC).
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7 Dados Técnicos e Dimensoes
7 MOVIDRIVE® MDX61B...-2_3 (220 VCA)

MDX61B Versao padrao

0015-2A3-4-00

0022-2A3-4-00

0037-2A3-4-00

Cédigo 827 994 2 827 9950 827 996 9
MDX61B Versao aplicacao 0015-2A3-4-0T 0022-2A3-4-0T 0037-2A3-4-0T
Cédigo 828 003 7 828 004 5 828 005 3
|: Carga constante

Pot. do motor recomend. Pt 1,5 kW 2,2 kW 3,7 kW
Carga de torque variavel ou carga

constante sem sobrecarga

— Pot. do motor recomend. P,;,o¢ 2,2 kW 3,7 kW 5,0 kW

Modo de operacao VFC (fpym = 4 kHz)
Corrente continuade saida=125% 1y Ip 9,1Aca 10,8 Aca 18,1 Aca
(em Viege = 3 x 220 Vcp)
Modo de operagdo CFC/SERVO (fpyy = 8 kHz)
Corrente continua de saida=100% Iy Ip |7,3Aca 8,6 Aca 14,5 Aca

Poténcia do motor recomendada

- Cap. Planejamento de Projeto, escolha do motor em CFC/SERVO
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Dados Técnicos e Dimensoes 7 3
MOVIDRIVE® MDX61B...-2_3 (220 VCA) [7

P| Hz
Tamanho 2 MDX61B0055 ... 0075, podem ser instalados opcionais em todas as unidades
(220 V)
53072AXX
Figura 19: Tamanho 2
MOVIDRIVE® MDX61B 0055-2A3-4-0_ 0075-2A3-4-0_
ENTRADA
Tensdo de entrada Viede 3x200Vea—=10% ... 3 x240Vicp +10 %
Freqiliéncia da rede frede 50Hz..60Hz+5%
Corrente nominal lrede 100 % 19,5 Aca 27,4 Aca
(em Viege =3 x 220 Vp) 125 % 24,4 Acp 34,3 Aca
SAIDA
Poténcia nominal de saida ") Py 8,8 kVA 11,6 kVA
(em Vigge =3 x 220...240 V)
Corrente nominal de saida Iy 23 Aca 30,3 Aca
(em Viege =3 x 220 Vcp)
Limite de corrente Imax Modo motor e modo regenerativo: 150 % Iy, duragdo dependendo da utilizagdo
Limitagdo da corrente interna Imax = 0...150 % ajustavel através de menu

Menor valor de resisténcia de Rgrmin 12Q
frenagem para operagao em 4Q

Tenséo de saida Vsaida Max. Vigge

Freqliéncia PWM fewm Ajustavel: 4/ 8 /12 /16 kHz

Faixa de rotagdo / resolugdo np/Anp | —6000 ... 0 ... +6000 rpm / 0,2 rpm em toda a faixa
GERAL

Perda de poténcia em Py Pyax 300 W 380 W

Demanda de ar de refrigeragao 80 m¥h

Peso 5,9 kg

Dimensées LxAxP 135 x 315 x 285 mm

1) Os dados de desempenho aplicam-se a fpyy\ = 4 kHz (ajuste de fabrica nos modos de operagéo VFC).
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VA 7 M Dados Técnicos e Dimensdes
7 MOVIDRIVE® MDX61B...-2_3 (220 VCA)

MDX61B Versao padrao

0055-2A3-4-00

0075-2A3-4-00

Cadigo 827997 7 827 998 5
MDX61B Versao aplicacao 0055-2A3-4-0T 0075-2A3-4-0T
Cadigo 828 006 1 828 008 8
|: Carga constante

Pot. do motor recomend. Pt 5,5 kW 7,5 kW
Carga de torque variavel ou carga

constante sem sobrecarga

— Pot. do motor recomend. P,;,o¢ 7,5 kW 11 kW

Modo de operacao VFC (fpym = 4 kHz)
Corrente continuade saida=125% 1y lp 27,5Acp 36,3 Aca
(em Viege = 3 x 220 Vcp)
Modo de operagdo CFC/SERVO (fpyy = 8 kHz)
Corrente continua de saida=100 %1y Ip |22 Acp 29 Aca

Poténcia do motor recomendada

- Cap. Planejamento de Projeto, escolha do motor em CFC/SERVO
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MOVIDRIVE® MDX61B...-2_3 (220 VCA) [7

P| Hz
Tamanho 3 MDX61B0110 ... 0150, podem ser instalados opcionais em todas as unidades
(220 V)
53073AXX
Figura 20: Tamanho 3
MOVIDRIVE® MDX61B 0110-203-4-0_ 0150-203-4-0_
ENTRADA
Tenséao de entrada Viede 3 %200 Vea—10% ... 3 x240 Vep +10 %
Freqiiéncia da rede frede 50Hz...60Hz+5%
Corrente nominal lrede 100 % 40 Aca 49 Aca
(em Vyege =3 %220 Vcp) 125 % 50 Aca 61 Aca
SAIDA
Poténcia nominal de saida ) Py 17,1 KVA 21,5 kVA
(em Vi gge =3 x 220...240 Vp)
Corrente nominal de saida Iy 43,9 Aca 56,4 Aca
(em Vyege =3 %220 Vcp)
Limite de corrente Imax Modo motor e modo regenerativo 150 % |y, duragéo dependendo da utilizagao
Limitagédo da corrente interna Imax = 0...150 % ajustavel através de menu
Menor valor de resisténcia de Rgrmin 75Q 56Q
frenagem para operagdo em 4Q
Tenséao de saida Vsaida Max. Ve
Freqliéncia PWM fewm Ajustavel: 4/ 8 /12 /16 kHz
Faixa de rotagdo / resolugdo np/Anp | —6000 ... 0 ... +6000 rpm / 0,2 rpm em toda a faixa
GERAL
Perda de poténcia em PN1) Pvmax 580 W 720 W
Demanda de ar de refrigeragao 180 m3h
Peso 14,3 kg
Dimensoées LxAxP 200 x 465 x 308 mm

1) Os dados de desempenho aplicam-se a fpyy\ = 4 kHz (ajuste de fabrica nos modos de operagéo VFC).
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7 Dados Técnicos e Dimensoes
7 MOVIDRIVE® MDX61B...-2_3 (220 VCA)

MDX61B Versao padrao 0110-203-4-00 0150-203-4-00
Cadigo 827 999 3 828 000 2
MDX61B Versao aplicacao 0110-203-4-0T 0150-203-4-0T
Cadigo 828 009 6 8280118
|: Carga constante
Pot. do motor recomend. Pt 11 kW 15 kW
Carga de torque variavel ou carga
constante sem sobrecarga
— Pot. do motor recomend. P,;,o¢ 15 kW 22 kW
Modo de operacao VFC (fpym = 4 kHz)
Corrente continuade saida=125% 1y Ip 52,5Aca 67,5 Aca
(em Viege = 3 x 220 Vcp)
Modo de operagdo CFC/SERVO (fpyy = 8 kHz)
Corrente continua de saida=100% 1y lp 42Acp 54 Aca
Poténcia do motor recomendada - Cap. Planejamento de Projeto, escolha do motor em CFC/SERVO
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MOVIDRIVE® MDX61B...-2_3 (220 VCA) [7

P| Hz
Tamanho 4 MDX61B0220 ... 0300, podem ser instalados opcionais em todas as unidades
(220 V)
53074AXX
Figura 21: Tamanho 4
MOVIDRIVE® MDX61B 0220-203-4-0_ 0300-203-4-0_
ENTRADA
Tensao de entrada Viede 3%x200Vepa =10 % ... 3 X240 Ve +10 %
Freqiiéncia da rede frede 50Hz..60Hz+5%
Corrente nominal lrege 100 % 72 Aca 86 Aca
(em Viege =3 %220 Vcp) 125 % 90 Aca 107 Aca
SAIDA
Poténcia nominal de saida ") Pn 31,8 kVA 37,8 kVA
(em Vygge = 3 x 220...240 Vp)
Corrente nominal de saida Iy 83,6 Aca 99,3 Aca
(em Vi gge =3 x 220 Vp)
Limite de corrente Imax Modo motor e modo regenerativo 150 % Iy, duragéo dependendo da utilizagéo
Limitacdo da corrente interna Imax = 0...150 % ajustavel através de menu

Menor valor de resisténcia de Rgrmin 3,0Q
frenagem para operagdo em 4Q

Tensdo de saida Vsaida Max. Viede

Freqliéncia PWM fewm Ajustavel: 4/ 8 /12 /16 kHz

Faixa de rotacdo / resolugdo np/Anp | —6000 ... 0 ... +6000 rpm / 0,2 rpm em toda a faixa
GERAL

Perda de poténcia em Py Pyax 1100 W 1300 W

Demanda de ar de refrigeragao 180 m3/h

Peso 26,3 kg

Dimensées LxAxP 280 x 522 x 307 mm

1) Os dados de desempenho aplicam-se a fp\y\ = 4 kHz (ajuste de fabrica nos modos de operagéo VFC).
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7 Dados Técnicos e Dimensoes
7 MOVIDRIVE® MDX61B...-2_3 (220 VCA)

MDX61B Versao padrao

0220-203-4-00

0300-203-4-00

Cadigo 828 0010 828 002 9
MDX61B Versao aplicacao 0220-203-4-0T 0300-203-4-0T
Cadigo 8280126 8280134
|: Carga constante

Pot. do motor recomend. Pt 22 kW 30 kW
Carga de torque variavel ou carga

constante sem sobrecarga

— Pot. do motor recomend. P,;,o¢ 30 kW 37 kw

Modo de operacao VFC (fpym = 4 kHz)
Corrente continua de saida=125% 1y Ip 100 Ay 118 Aca
(em Viege = 3 x 220 Vcp)
Modo de operagdo CFC/SERVO (fpyy = 8 kHz)
Corrente continua de saida=100 %1y Ip |80 Aca 95 Aca

Poténcia do motor recomendada

- Cap. Planejamento de Projeto, escolha do motor em CFC/SERVO
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Dados Técnicos e Dimensoes VA 7 n

3.5 Dados de eletrénica do MOVIDRIVE® MDX60/61B

Dados gerais da parte eletronica

MOVIDRIVE® MDX60/61B
Tens&o de alimentagdo para  X11:1
entrada do valor nominal X11:5

Tensdes de referéncia para o poten-
cidmetro do valor nominal

REF1: +10 Ve +5 % / =0 %, Imayx = 3 MA
REF2: —10 Vg +0 % / =5 %, lmax = 3 MA

Entrada valor nominal n1X11:2/X11:3

(Entrada diferencial)
Modo de operagao Al11/Al12
Resolugao
Resisténcia interna

Al11/AI12: Entrada de tensao ou corrente, pode ser ajustada com S11 e P11_, intervalo de
amostragem 1 ms

Entrada de corrente:
n1=0...20 mAou 4...20 mA
11 bit

R; =250 Q

Entrada de tensao:

n1=0...+10 VCC ou-10 Vcc...o...+10 VCC
12 bit

R; = 40 kQ (fonte de tensdo externa)

R; = 20 kQ (fonte por REF1/REF2)

Valores nominais internos

Jogo de parametro 1: n11/n12/n13 = —6000...0...+6000 rpm
Jogo de parametro 2: n21/n22/n23 = —6000...0...+6000 rpm

Duragao das rampas
com An = 3000 rpm

1. Rampa t11/£21 Acel.: 0..0.2000 s Desacel.: 0..2000 s
2. Rampa t12/t22 Acel. = desacel.: 0..0.2000 s

Rampa de parada t13/t23 Desacel.: 0..0.20 s

Rampa emergéncia t14/t24 Desacel.: 0..0.20 s

Potencidmetro motor  t3 Acel.: 0,2...50 s Desacel.: 0,2..50 s

Saida de tensao auxiliar?
X13:8/X10:8

VO24: Vguiga = 24 Vc, corrente maxima admissivel |4, = 400 mA

Tensao de alimentagao externa®) X10:9

VI24: Venirada = 24 Ve =15 % / +20 % (faixa: 19,2...30 V¢c) conforme EN 61131-2

Entradas digitais
X13:1...X13:6 e X16:1/X16:2
Resisténcia interna

Nivel de sinal

Funcéo X13:1
X13:2...X13:6, X16:1/X16:2

Isolado (optoacoplador), compativel com PLC (EN 61131), intervalo de amostragem 1 ms
DI@d...DID5 e DIG6/DIGT7
Ri=3kQ, [|g=10 mA

+13 V¢e...#30 V= "1" = contato fechado

-3 Vgg...+5 Vo= "0" = contato aberto Conforme EN 61131

DI@@: programacéo fixa com "/Regulador bloqueado”
DIg1...DIg5, DIG6/DIA7: Opcional de selegdao — Menu de parametro P60_

Saidas digitais")
X10:3/X10:7 e X16:3...X16:5

Nivel de sinal

X10:3
X10:7, X16:3...X16:5

Funcéo

Compativel com PLC (EN 61131-2), tempo de resposta 1 ms
DB@Z@/DOY2 e DOY3...D0D5

"=V "" = 424 Ve

DB@@: Com programacao fixa "/Freio", |,2x = 150 mA, a prova de curto-circuito, protegido
contra tensdo externa

DO@2, DO@3...DOW5: Opcional de selegdo — Menu de parametro P62_,

Imax = 50 mA, a prova de curto-circuito, protegido contra tensao externa

Importante: N&o aplicar tensédo externa!

Saida arelé X10:4...X10:6 DO@1: Capacidade de carga do contato a relé Vi s, = 30 V, |, = 800 mA
Fungao X10:4 DO@1-C: Contato a relé comum Oocional de selecio — Menu de
X10:5 DO@1-NO: Contato normalmente aberto aﬁémetro P62 a0 -
X10:6 DO@1-NC: Contato normalmente fechado P —
System bus (SBus) X12:1 DGND: Potencial de CAN bus conf. especificagao CAN 2.0, partes A e B, técnica de
X12:2 referéncia transmissao conf. ISO 11898, 64 participantes no max., resistor
X12:3 SC11: SBus nivel alto de terminagéo (120 Q) conectavel através das chaves DIP
SC12: SBus nivel baixo
Interface RS-485 X13:10 ST11: RS485+ Padréo_ EIA, 9.6 }(Baud, 32 participantes no max.
: i Comprimento max. dos cabos 200 m
X13:11 ST12: RS485- ) ARSI . s e
Resistor de terminagéo dindmico com instalagéo fixa
Entrada TF/TH/KTY X10:1 TF1: Nivel de resposta a Rt 22,9 kQ £10 %
Bornes de referéncia X11:4 AGND: Potencial de referéncia para sinais analdgicos e bornes X11:1 e X11:5 (REF1/REF2)

X12:1/X13:9/X16:6/X10:2/X10:10
X137

Secdo transversal admissivel do cabo

DGND: Potencial de referéncia para sinais digitais, system bus, interface RS-485 e TF/TH
DCOM: Potencial de referéncia para sinais digitais X13:1...X13:6 e X16:1/X16:2
(DI9Q...DID5 e DIG6/DIST)

0,20...2,5 mm? (AWG 24...12)

Condutor simples:
0,25...1 mm? (AWG 22...17)

Condutor duplo:

1) O equipamento disponibiliza uma corrente de |5 = 400 mA para as saidas de +24 V (VO24, saidas digitais). Se o valor for insufi-

ciente, conectar fonte de tensdo externa 24 Vg ao X10:9 (VI24).
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7 Dados de eletrénica do MOVIDRIVE® MDX60/61B
P| Hz
MOVIDRIVE® MDX60/61B Dados gerais da parte eletrénica
Contato de seguranca X17:1 DGND: Potencial de referéncia para X17:3
X17:2 VO24: : Vggiga = 24 Ve, only to supply X17:4
X17:3 SOV24: Potencial de referéncia para entrada +24 V¢ "Safe stop" (contato de segurancga)
X17:4 SVI24: Entrada +24 V¢ "Safe stop" (contato de seguranga)

Secao transversal admissivel do cabo

Consumo de poténcia X17:4

Tempo para reinicio

Condutor simples: 0,08...1,5 mm?2 (AWG28...16)
Condutor duplo: 0,25 ... 1,0 mm?2 (AWG23...17)
BGO: 3W

BG1:5W

BG2,2S:6 W

BG3:7,5W

BG4: 8 W

BG5: 10 W

BG6: 6 W

ta =200 ms

Nivel de sinal

+13 Vee...#30 V= "1" = contato fechado
-3 Veg...+5 V= "0" = contato aberto
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Desenhos dimensionais do MOVIDRIVE® MDX60B |7

P| Hz
3.6 Desenhos dimensionais do MOVIDRIVE® MDX60B
Tamanho 0S
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Figura 22: Desenho dimensional para MDX60B tamanho 0S, dimensées em mm
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Figura 23: Desenho dimens. para MDX60B tam. 0S com resistor de frenag., dimensbes em mm
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7 Desenhos dimensionais do MOVIDRIVE® MDX60B
P| Hz

Tamanho OM
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202 2 2|2 22
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MOVIDRIVE®

P | 6
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Figura 24: Desenho dimensional para MDX60B tamanho OM, dimensées em mm
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Figura 25: Desenho dimensional para MDX60B tamanho OM com resistor de frenagem,
dimens6es em mm
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Desenhos dimensionais do MOVIDRIVE® MDX61B |7

3.7 Desenhos dimensionais do MOVIDRIVE® MDX61B

Para o MOVIDRIVE® MDX61B tamanho 0, a instalagao de um resistor de frenagem nao
afeta as dimensdes. Portanto, todos os desenhos dimensionais sdo mostrados sem re-

sistores de frenagem.
-
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Figura 26: Desenho dimensional para MDX61B tamanho 0S, dimensées em mm
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7 Desenhos dimensionais do MOVIDRIVE® MDX61B
P| Hz
Tamanho OM
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Figura 27: Desenho dimensional para MDX61B tamanho OM, dimensées em mm
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Desenhos dimensionais do MOVIDRIVE® MDX61B |7

Tamanho 1
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Figura 28: Desenho dimensional para MDX61B tamanho 1, dimensées em mm

Manual de Sistema — MOVIDRIVE® MDX60B/61B 63




64

rVA Z "l Dados Técnicos e Dimensées

7 Desenhos dimensionais do MOVIDRIVE® MDX61B
P| Hz
Tamanho 28
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Figura 29: Desenho dimensional para MDX61B tamanho 2S, dimensées em mm
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Desenhos dimensionais do MOVIDRIVE® MDX61B |7

Tamanho 2
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Figura 30: Desenho dimensional para MDX61B tamanho 2, dimensées em mm
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Dados Técnicos e Dimensoes

Desenhos dimensionais do MOVIDRIVE® MDX61B

Tamanho 3
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Figura 31: Desenho dimensional para MDX61B tamanho 3, dimensées em mm
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Desenhos dimensionais do MOVIDRIVE® MDX61B |7

P| Hz
Tamanho 4
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Figura 32: Desenho dimensional para MDX61B tamanho 4, dimensées em mm
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Desenhos dimensionais do MOVIDRIVE® MDX61B

Tamanho 5
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Figura 33: Desenho dimensional para MDX61B tamanho 5, dimensées em mm
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Desenhos dimensionais do MOVIDRIVE® MDX61B |7

Tamanho 6
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Figura 34: Desenho dimensional para MDX61B tamanho 6, dimensées em mm
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7 Médulos regenerativos MOVIDRIVE® MDRGOA

P| Hz

3.8 Modulos regenerativos MOVIDRIVE® MDR60A

Propriedades do
mddulo regenera-
tivo comparadas
ao conversor
com resistor de
frenagem

Funcgées de
protecéao e
monitoragcao

Com conversores de frequéncia MOVIDRIVE® em operagao regenerativa (operagcao
em 4Q), pode ser utilizado médulo regenerativo MOVIDRIVE® MDR60A como alterna-
tiva aos resistores de frenagem. Para isso, € essencial uma rede de comunicagao esta-
vel. Para informagao mais detalhada, consultar o manual "Médulo regenerativo
MOVIDRIVE® MDRG0A", que pode ser adquirido da SEW-EURODRIVE.

Na operagao motora, o MOVIDRIVE® MDR60A alimenta o circuito intermediario do con-
versor de freqliéncia MOVIDRIVE® conectado, com energia elétrica da rede e na ope-
racao regenerativa ele retorna a energia regenerativa para a rede.

O MOVIDRIVE® MDR60A nao necessita de tens3o auxiliar, nem de sinais de comando.
Uma saida de sinal de 24 V¢ e um indicador de sinal de pronto mostra que o
MOVIDRIVE® MDR60A esta pronto para operagao.

» Equilibrio de energia: O mddulo regenerativo é realimentado na rede em vez de ser
convertido em perda de calor.

* Menor complexidade de instalagdo quando ha varios conversores (conexdes da
rede e do resistor de frenagem). No entanto, é necessario um resistor de frenagem
acompanhando o acionamento para uma parada controlada, mesmo quando ha
uma interrupgéo na rede.

» Reducgao da capacidade de utilizagao do painel elétrico e da poténcia do sistema de
ventilagédo, neste caso, se o resistor de frenagem utilizado tiver que ser instalado
dentro do painel elétrico.

* Monitoragao e protegao contra sobrecarga térmica.

» Deteccao de falha na alimentacao, queda de tensdao, mesmo com um sistema de ali-
mentacdo em meia-onda.

* Protegao contra sobretensao.
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Modulos regenerativos MOVIDRIVE® MDR60A |7

Dados técnicos gerais

MOVIDRIVE® MDR60A

0370-503-00 (tamanho 3)
0750-503-00 (tamanho 4)

1320-503-00 (tamanho 6)

Imunidade a iterferéncia

Atende a EN 50082, partes 1 e 2

EN 61000-4-4 severidade 4
EN 61000-4-2 severidade 3
EN 50082-2 critério A

Emissao de interferéncia com
instalagao propria para EMC

Atende a EN 50081, partes 1 e 2 com
NF180-503

Atende a EN 50081 parte 2 com NF300-503

Temperatura ambiente  t,
Reducgao da temp. ambiente

Classe climatica

Temperatura de

0°C...+440°C
Redugéo Py: 3 % Iy por K até no max. 60 °C

EN 60721-3-3, classe 3K3

| _25°C...+70 °C (EN 60721-3-3, classe 3K3)

| 25°C...+55°C (VDEO160, EN 50178 parte 6.1,

0°C...+440°C
Redugéo Py: 3 % Iy por K até no max. 55 °C

EN 50178 parte 6.1, classe 3K3

armazenagem') t classe 3K3)
Tipo de refrigeragao (DIN 51751) Ventilagéo forgada
Grau de protegao Tam. 3 1P20 1P20

EN 60529 Tam. 4 IPO0O (conexdes de poténcia)

(NEMA1) IP10 (conexdes de potécnia) com

» tampa de plexiglass montada de forneci-
mento padrdo e

* mangueira termoretratil (ndo incluso no
escopo de fornecimento)

Modo de operagao

regime continuo (EN 60149-1-1 e 1-3)

Altitude da instalagado

h <1000 m): Sem limitagao

De 1000 m até no méax. 4000 m:
Redugéo Iy: 1 % por 100 m

De 2000 m até no méax. 4000 m:
Reducgéo V: 6 Vca por 100m

h <1000 m: Sem limitagédo
De 1000 m até no max. 4000 m:
Reducéo Iy: 0,5 % por 100 m

1) Em caso de armazenagem por longo periodo, conectar a unidade a rede por no minimo 5 minutos a cada 2 anos, caso contrario, a
vida util do equipamento podera ser reduzida.
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Figura 35: Médulo regenerativo MOVIDRIVE® MDR60A
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kVA 7 " Dados Técnicos e Dimensées
7 Modulos regenerativos MOVIDRIVE® MDR60A
Pl Hz
MDRG60A
Tamanho 3 =
MOVIDRIVE™ MDR60A 0370-503-00 (Tamanho 3)
Cadigo 826 658 1
ENTRADA
Tensédo de entrada Viede 3x380Vca—10% ... 3 x500 Vgp +10 %
Freqiiéncia da rede frede 50Hz-60Hz+5%
Carga nominal Pn 37 kW
Corrente nominal lrede 66 Aca
(em Viege =3 x 380 Vip)
CIRCUITO INTERMEDIARIO
Poténcia de saida aparente Pa 50 kVA

(em V,eqe = 3 x 380...500 V)

Tenséao no circuito intermediarioVjc. interm.

560 V¢ ... 780 Ve

Bobina de rede (sempre necessaria)

Corrente nominal no circ. interm.lgrc. interm. = 70 Acc
Corrente max. no circ. interm.lgirc. interm._max 105 Acc
GERAL
Perda de poténcia em Py Pvmax 950 W
Demanda de ar de refrigeragao 1180 m%h
Peso 16 kg
Dimensées LxAxP 200 x 465 x 221 mm

. NDO085-013, Ly = 0,1 mH, codigo 826 014 1

Filtro de entrada (opcional)

NF080-503, cédigo 826 077 X

Desenho
dimensional

Para MOVIDRIVE® MDX60B/61B...-5_3

dem ser instalados um ao lado do outro.

465

9 J

445

T S — S — T — S — B — T — T — 1

105

200

0005 ... 0370

t

—

173

221

Figura 36: Desenho dimensional para MDR60A tamanho 3, dimensées em mm

Para uma refrigeragdo adequada, deixar um espago livre de no minimo 100 mm acima
e abaixo de cada MOVIDRIVE®. N&o é necessario espaco lateral; os equipamentos po-

54260BXX
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Dados Técnicos e Dimensoes 7 3
Modulos regenerativos MOVIDRIVE® MDR60A |7

P| Hz
MDRG60A
Tamanho 4 5
MOVIDRIVE® MDR60A 0750-503-00 (Tamanho 4)
Cadigo 826 556 9
ENTRADA
Tenséo de entrada Viede | 3x380 Vea—10% ... 3 x 500 Vi +10 %
Freqiiéncia da rede frede 50Hz-60Hz+5%
Carga nominal PN 75 kW
Corrente nominal lrede 117 Aca
(em Vigge =3 x 380 Vcp)
CIRCUITO INTERMEDIARIO
Poténcia de saida aparente pp 90 kVA
(em Vigge =3 % 380...500 V)
Tenséao no circuito intermediarioV j.c. interm. 560 Vee .- 780 Ve
Corrente nominal no circ. interm.lgc interm. | 141 Acc
Corrente max. no circ. interm.lgrc_ interm._max 212 Acc
GERAL '
Perda de poténcia em Py Pvmax 1700 W
Demanda de ar de refrigeragao 360 m%/h
Peso . 24 kg
Dimensoes LxAxP 280 x 522 x 205 mm
Bobina de rede (sempre necessaria) ND200-0033, Ly = 0,03 mH, codigo 826 579 8
Filtro de entrada (opcional) . NF180-503, codigo 826 455 4
Para MOVIDRIVE® MDX60B/61B...-5_3 0005 ... 0750
Desenho Para uma refrigeragdo adequada, deixar um espago livre de no minimo 100 mm acima
dimensional e abaixo de cada MOVIDRIVE®. N&o é necessario espaco lateral; os equipamentos po-

dem ser instalados um ao lado do outro. Até 300 mm acima do equipamento, ndo insta-
lar componentes sensiveis a altas temperaturas, por exemplo contatores ou fusiveis.
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Figura 37: Desenho dimensional para MDR60A tamanho 4, dimensées em mm
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EVA| |n

P| Hz

Dados Técnicos e Dimensoes

Modulos regenerativos MOVIDRIVE® MDRG0A

MDRG60A
Tamanho 6

(em V,ege = 3 x 380...500 V()

MOVIDRIVE® MDR60A 1320-503-00 (Tamanho 6)
Codigo 827 9527
ENTRADA
Tensédo de entrada Viede 3x380Vea—10% ... 3 %500 Vi +10 %
Freqiiéncia da rede frede 40 Hz-60 Hz 10 %
Carga nominal Py 132 kW
Corrente nominal lrede 260 Acp
(em Viege = 3 x 380 Vcp)
CIRCUITO INTERMEDIARIO
Poténcia de saida aparente Pa 173 kVA

Tens&o no circuito intermediario Veirc. interm. | 960 Vg ... 780 Ve
Corrente nominal no circ. interm.lgjrc. interm. 340 Acc
Corrente max. no circ. interm.  lgirc. interm._max | 410 Acc
GERAL
Perda de poténcia em Py Pvmax 2650 W
Demanda de ar de refrigeragao 700 m3/h
Peso 90 kg
Dimensoes LxAxP 380 x 937% 395 mm
Bobina de rede Ja instalado
Filtro de entrada (opcional) NF300-503, codigo 827 419 3
Para MOVIDRIVE® MDX61B...-5_3 0005 ... 1320
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Dados Técnicos e Dimensoes VA 7 n 3

Modulos regenerativos MOVIDRIVE® MDR60A |7

P| Hz
Desenho Para uma refrigeragdo adequada, deixar um espaco livre de no minimo 100 mm acima
dimensional e abaixo de cada MOVIDRIVE®. N3o é necessario espaco lateral; os equipamentos po-

dem ser instalados um ao lado do outro.

Até 300 mm acima do equipamento, n&o instalar componentes sensiveis a altas tem-
peraturas, por exemplo contatores ou fusiveis.
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Figura 38: Desenho dimensional para MDR60A tamanho 6, dimensées em mm

Manual de Sistema — MOVIDRIVE® MDX60B/61B 75




76

EVA| |n

Dados Técnicos e Dimensoes
Modulos regenerativos MOVIDRIVE® MDRG0A

P| Hz

Conexao
do circuito
intermediario

Modulo de
amortecimento
DCD12A

A SEW-EURODRIVE recomenda a utilizagdo dos conjuntos de cabos mencionados
abaixo, para a conexdo do circuito intermediario. Estes jogos de cabos oferecem re-
sisténcia dielétrica adequada e também sao identificados por cores. A identificagao por
cores € necessaria porque uma inversao das fases ou um curto-circuito a terra poderao
causar danos irreparaveis nos equipamentos conectados.

Devido ao comprimento dos cabos, a ligagédo do circuito intermediario fica limitada ao
comprimento admissivel de 5 m, sendo que para a conexao de varios equipamentos,
esses também poderéo ser cortados no comprimento desejado, por parte do cliente. Os
terminais para a conexdo do maédulo regenerativo ao conversor sao fornecidos com o
jogo de cabos. Para a conex&do de mais conversores, devem ser utilizados terminais
para cabos disponiveis comercialmente. Os conversores devem ser conectados ao
moddulo regenerativo em estrela.

Jogo de cabos tipo DCP12A DCP13A DCP15A DCP16A
Cadigo 814 567 9 814250 5 8142513 817 593 4
Para conexio do MOVIDRIVE® 0005 ...0110 | 0150...0370 @ 0450 ...0750 0900 ... 1320

Consultar o0 manual de sistema do "MOVIDRIVE® MDR60A Regenerative Power Sup-
ply Unit" para informagao na conex&o do circuito intermediario. Este manual pode ser
adquirido da SEW-EURODRIVE.

Cddigo do tipo de mddulo de amortecimento DCD12A: 826 903 3

Caso mais do que seis conversores de freqiiéncia MOVIDRIVE® sejam conectados
através do circuito intermediario, cada equipamento de tamanho 0 (0005-5A3 ... 0014-
5A3), tamanho 1 (0015-5A3 ... 0040-5A3) assim como tamanhos 2 e 2S (0055-5A3 ...
0110-5A3) no grupo devem ser conectados ao médulo de amortecimento DCD12A no
terminal X4:8 (+Vc).

04810AXX
Figura 39: Médulo de amortecimento DCD12A

Nao conectar o médulo de amortecimento DCD12A nos conversores de freqiiéncia
MOVIDRIVE® tamanhos 3 a 6 (0150-503 ... 1320-503).
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Dados Técnicos e Dimensoes RVA] Tn
Modulos regenerativos MOVIDRIVE® MDR60A |7

P| Hz
Dados técnicos
Moédulo de amortecimento DCD12A
Codigo 826 903 3
Através da corrente nominal 30 Acc
Conexao elétrica Parafuso para terminal 6 mm?2 (AWG10)
Dimensdes L x A x P 100 x 105 x 44 mm
Peso 0,5 kg
Desenho
dimensional ‘
S
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Figura 40: Desenho dimensional para DCD12A, dimensées em mm
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7 Dados Técnicos e Dimensoes
7 IPOSplus®

P| Hz

3.9 |POSPlus®

Descricao

Caracteristicas

Somente com
realimentagéo
por encoder

O programa de posicionamento e controle sequencial IPOSPIUS® ¢ integrado, como
padrdo, em todo conversor MOVIDRIVE®. Com o IPOSPUS®, as fungées de controle se-
quencial e as tarefas de posicionamento podem ser executadas simultaneamente ou in-
dependentes umas das outras.

O controle sequencial IPOSPIUs® possibilita a execug¢édo de um programa do usuario, in-

dependente da realimentagdo por encoder ou do modo de controle escolhido (VFC,
CFC, SERVO). Com realimentagédo por encoder, o IPOSPUS® oferece alto desempenho
no controle de posicionamento ponto-a-ponto. O programa IPOSPIUS® & elaborado
através do programa MOVITOOLS®. A colocacédo do conversor em operagao, 0 acesso
aos parémetros e a edicdo das varidveis sdo possiveis com o programa de operacao
ou com o controle manual DBG60B (colocagdo em operagédo somente no modo VFC).

+ Execucgao do programa independente da realimentagéo por encoder e do modo de
operacgao

» O programa do usuario nao € interrompido, mesmo em caso de falha do equipamen-
to (a irregularidade pode ser verificada sem sair do programa)

» Podem ser executados trés programas em paralelo ou individualmente (task 1, task
2 e task 3, cada um com possibilidade de interrupgéo)

» Os programas do usuario podem ter até 3200 linhas
» Facil utilizagdo e extensas possibilidades de controle para o conversor
* Acesso a todos os opcionais disponiveis

» Extensas possibilidades de comunicacdo através do system bus (SBus), RS-485,
RS-232 e fieldbus (possibilidade de comunicagéo direta com MOVIMOT™)

» Processamento de sinais de entrada/saida digital e analdgica

* Posicionamento com rotacdo de deslocamento, rampa de posicionamento e limi-
tacdo de tranco ajustaveis

» Pré-controle para regular posicao, rotagao e torque com erro por atraso minimizado
* Duas entradas para touch probe
+ Tipos de rampa: LINEAR, tranco limitado LINEAR, SENOIDAL e QUADRATICA

» Fungdes de estado e monitoragao: Monitoragao de erro por atraso (Lag error), sinal
de posicao, chaves fim-de-curso de software e de hardware

* Nove tipos de referenciamento

» Possibilidade de alterar a posi¢éao final, a rotagado de deslocamento, a rampa de posi-
cionamento e o torque durante o deslocamento

» Possibilidade de "Posicionamento infinito"

* Fungao Override

+ Cam control

* Operagao em sincronismo e came eletrénico

IDados técnicos para programacgao

Tamanho max. de programa do task 1, task 2 e task 3 |aprox. 3200 linhas de programa no total

Tempo de processamento de comando por linha 1 ... 11 comandos/ms podem ser configurados

Variaveis

1024, os quais 128 (0 ... 127) podem ser armazenados em memoria ndo-
volatil; faixa de valores: —231...+(231-1)

Entradas Touch probe

2 entradas, tempo de processamento < 100 ps

Intervalo de amostragem das entradas digitais e analogicas 1 ms

Entradas/saidas digitais

8 entradas / 5 saidas

Entradas/saidas analdgicas 1 entrada (0 ... 10 Vg, 210 Ve, 0... 20 mA, 4 ... 20 mA)

1 entrada (0...10 V¢c)
1 saida (0...20 mA, 4...20 mA)
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Dados Técnicos e Dimensoes VA 7 n

Controle manual DBG60B |7

3.10 Controle manual DBG60B

Descrigcdo A vers3o basica do MOVIDRIVE® é fornecida sem controle manual DBG60B, podendo
ser obtido como opcional.

Controle manual Idioma Codigo

DE/EN/FR/IT/ES/PT/NL

DBGG60B-01 (Alemao/Inglés/Francés/Italiano/Espanhol/ Portugués/Holandés) 18204031
DE/EN/FR/FI/SV/IDA/TR

DBGG60B-02 (Alemao/Inglés/Francés/Finlandés/Sueco/Dinamarqués/Turco) 18204058
DE/EN/FR/RU/PL/CS

DBGG60B-03 (Alemao/Inglés/Francés/Russo/Polonés/ Tcheco) 18204066

Conjunto para insta- | Descrigcao (= escopo de fornecimento) Codigo

lagao na por‘ta1
» Carcacga para DBG60B (IP65)

DBM6oB + Cabo de extensdo DKG60B, comprimento 5 m 824 8532

Cabo de extensao Descrigao (= escopo de fornecimento) Codigo

DKG60B + Comprimento 5 m 817 5837

56555AXX

* 4 fios, cabo blindado (AWG26)

1) O controle manual DBG60B néo esta incluso no escopo de fornecimento e deve ser pedido separadamente.

Fungées .

Caracteristicas .

Valores de processo e indicagédo de estado

Indicagéo de estado das entradas e saidas digitais

Consulta de memoria de irregularidade e reset

Opcional para indicagao e ajuste dos parametros de operagédo e manutengao

Armazenamento de dados e transmiss&o do jogo de paradmetros para outro
MOVIDRIVE®

Menu de facil utilizagéo para colocagdo em operagédo no modo VFC
Controle manual para MOVIDRIVE®

Indicador iluminado de texto, escolha de 7 idiomas
Controle manual com 21 teclas

Escolha entre o menu resumido, menu de parametros detalhado € menu para a colo-
cagao em operagdo no modo VFC (ndo é possivel a colocagdo em operagdo em
CFC e SERVO com o DBG60B)

Encaixe no conversor
Possibilidade de conexao através de um cabo de extensdo DKG60B (5 m)
Grau de protegao IP40 (EN 60529)
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3 VA 7 M Dados Técnicos e Dimensdes
7 Controle manual DBG60B

O opcional controle manual DBG60B e o adaptador para interface sdo encaixados no
mesmo slot (Xterminal) no conversor e portanto, ndo podem ser utilizados ao mesmo
tempo.

Desenho
dimensional
para DBG60B B ——
— V% '} e
®
OE| ¢
@G
®®
@
o
A
45 18

53147BXX
Figura 41: Desenho dimensional para DBG60B, dimens6es em mm
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Dados Técnicos e Dimensodes VA 7 =
Controle manual DBG60B |7
P| Hz
Desenho O opcional DBM60B pode ser utilizado para montar o controle manual proximo ao con-

dimensional para  versor (por ex. na porta do painel elétrico). O opcional DBM60B consiste de carcaca

carcaca DBG60B com grau de protegéo IP65 e um cabo de extensdo DKG60B de 5 m.

Figura 42: Desenho dimensional para carcaga DBG60B, dimensées em mm
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Al Dados Técnicos e Dimensées
7 Opcional placa de adaptacdo DMP11B
P| Hz

3.11 Opcional placa de adaptacao DMP11B
Cédigo 818 398 8

Descri¢ao

DMP11B

54588AXX

Caso um MOVIDRIVE® MD_60A tamanho 2 seja substituido pelo MOVIDRIVE®
MDX61B tamanho 2S, o MDX61B tamanho 2S pode ser preso na base de montagem
existente com a placa de adaptagdo DMP11B. Os novos furos de retencdo nao tem que
ser perfurados.

Manual de Sistema — MOVIDRIVE® MDX60B/61B




Dados Técnicos e Dimensoes VA 7 n

Placa opcional para encoder HIPERFACE®, tipo DEH11B |7

3.12 Placa opcional para encoder HIPERFACE®, tipo DEH11B

Cédigo

Descri¢cao

Dados da eletrbénica

Opcional DEH11B

824 3107

A placa opcional tipo DEH11B para encoder HIPERFACE® s6 pode ser utilizada com o
MOVIDRIVE® MDX61B. A placa de encoder oferece uma entrada para o encoder do
motor e uma entrada para o encoder externo, também conhecido como encoder sin-
crono. A entrada para o encoder externo também pode ser utilizada como saida para
simulagéo do encoder.

DEH 118

53156AXX

Saida de X14: | Saida de simulagao de encoder: Entrada de encoder externo (max. 200 kHz):
simulagao de encoder ou | Nivel de sinal para RS-422 Tipos de encoder admissiveis:
entrada de encoder O nimero de pulsos é como a seguir: | »  Encoder HIPERFACE®
externo * 1024 pulsos/volta * Encoder sen/cos 1 Vgg
(encoder Hiperface® em X15) * Sensor TTL
» como em X15: Entrada de : = . - 1)
encoder do motor (encoder Alimentagao do encoder: +12 V¢, Imax = 650 mA
sen/cos ou TTL em X15)
Entrada de encoder Tipos de encoder admissiveis:
do motor X15: |+ Encoder HIPERFACE®

* Encoder sen/cos 1 Vgg
+ Sensor TTL
* Resolugdo permitida:128/256/512/1024/2048 [pulsos/volta]

Alimentagao do encoder: +12 V¢, Inax = 650 mA")

1) Carga atual total 12 V¢ alimentagdo do encoder < 650 mA.
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KVA 7 M Dados Técnicos e Dimensdes

7 Placa opcional para resolver, tipo DER11B

P| Hz

3.13 Placa opcional para resolver, tipo DER11B

Cédigo 824 307 7

Descri¢cao

crono. A entrada para o encoder externo tam
simulagéo do encoder.

Dados da eletrénica

A placa opcional tipo DER11B para resolver sé pode ser utilizada com o MOVIDRIVE®
MDX61B. A placa de resolver oferece uma entrada para o resolver como encoder do
motor e uma entrada para o encoder externo, também conhecido como encoder sin-
bém pode ser utilizada como saida para

Opcional DER11B

Saida de X14:
simulagao de encoder ou
entrada de encoder externo

Saida de simulagédo de encoder:
Nivel de sinal para RS-422

Entrada de encoder externo (max. 200 kHz):

Tipos de encoder admissiveis:
O numero de pulsos é 1024 .
pulsos/volta .

Encoder HIPERFACE®
Encoder sen/cos 1 Vgg
* Sensor TTL

Entrada de encoder do

Alimentagao do encoder: +12 Vg, Imax = 650 mA
Resolver

motor X15: | 2 pblos, Ve = 3,5 Veip, 4 kHz

Uentrada / Vref = 0,5

53157AXX
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Adaptador do conector para substituicdo do MD_60A com MDX60B/61B |7

P| Hz

3.14 Adaptador do conector para substituicdo do MD_60A com MDX60B/61B

Sao disponiveis trés adaptadores para substituicao rapida de um MOVIDRIVE® A com
um MOVIDRIVE® B durante o funcionamento.

+ DAT11B: Adaptador do terminal, codigo 824 671 8

O X10 pode ser reorganizado diretamente quando utilizar MOVIDRIVE® MDF, MDV
ou MDS. Trés conectores tem que ser religados. Este trabalho pode ser evitado, uti-
lizando o adaptador do terminal DAT11B. Com a utilizagdo deste adaptador evitara
a conexao incorreta e economizara tempo. O adaptador do terminal € necessario
para terminais X11 (entrada analdgica), X12 (SBus) e X13 (entradas digitais).

DAT11B

54589AXX

+ DAE15B: Adaptador do encoder X15, cddigo 817 629 9

Caso um motor com encoder em X15 esteja em funcionamento no MDV ou MCV, o
encoder é ligado através de um conector de 9 pinos para MOVIDRIVE® A. Caso o
opcional DEH11B para MOVIDRIVE® MDX61B venha com um conector de 15 pinos,
sera necessario converter o cabo do encoder ou utilizar o adaptador do encoder. O
adaptador do encoder pode ser conectado diretamente entre o cabo do encoder
existente com conector de 9 pinos e de 15 pinos no DEH11B. Isto garante seguranca
contra falhas e conexao rapida dos acionamentos existentes.

DAE15B

54585AXX

Comprimento do DAE15B: 200 mm + 20 mm

Secao transversal dos cabos: 6 x 2 x 0,25 mm? (AWG23)
Terminal do conector sub-D de 15 pinos Cores dos cabos Terminal do conector
(MOVIDRIVE® MDX61B, opcional DEH11B, pré-fabricados fémea sub-D de 9
X15) pinos

(saida do encoder)

1 Amarelo (YE) 1
2 Vermelho (RD) 2
3 Rosa (PK) 3
4 Violeta (VT) 4
5 Marrom (BN) 8
6 Verde (GN) 9
7 Azul (BU) 10
8 Cinza (GY) 1
9 Branco (WH) 15
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7 Dados Técnicos e Dimensoes

7 Adaptador do conector para substituicdo do MD_60A com MDX60B/61B

+ DAE14B: Adaptador do encoder X14, cddigo 817 630 2

Caso um encoder sincrono em X14 esteja em funcionamento no MOVIDRIVE®
MDYV, MDS, MCV ou MCS, a conexao ocorre através de um conector de 9 pinos.
Caso os opcionais DEH11B e DER11B para MOVIDRIVE® MDX61B venham com
um conector de 15 pinos, sera necessario retrabalhar o cabo do encoder ou utilizar
o adaptador do encoder. O adaptador do encoder pode ser conectado diretamente
entre o cabo do encoder existente com conector de 9 pinos e de 15 pinos no
DEH11B/DER11B. Isto garante seguranga contra falhas e conexao rapida dos acio-
namentos existentes.

DAE14B

54586AXX

Comprimento do DAE14B: 200 mm + 20 mm

Segao transversal dos cabos: 6 x 2 x 0,25 mm? (AWG23)
Terminal do conector sub-D de 15 pinos | Cores dos cabos Terminal do conector
(MOVIDRIVE® MDX61B, opcional pré-fabricados fémea sub-D de 9
DEH11B/DER11B, X14) pinos

(saida do encoder)

1 Amarelo (YE) 1
2 Vermelho (RD) 2
3 Rosa (PK) 3
4 Violeta (VT) 4
5 Marrom (BN) 8
6 Verde (GN) 9
7 Azul (BU) 10
8 Cinza (GY) 11
9 Branco (WH) 15
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Conversor de interfaces tipo UWS11A |7

3.15 Conversor de interfaces tipo UWS11A

Cédigo

Descri¢cao

Interface RS-232

Interface RS-485

Dimensées

822 689 X

O opcional UWS11A converte sinais RS-232, por exemplo do PC, para sinais RS-485,
que podem ser conduzidos para a interface RS-485 do MOVIDRIVE® (ST11/ST12).

O opcional UWS11A requer uma tenséo de alimentagéo de 24 Ve (Imax = 100 mA).

A conexao entre a interface UWS11A e o PC é feita utilizando um cabo (blindado!) para
interfaces seriais, disponivel comercialmente.

Através da interface RS-485 da UWS11A, podem ser colocados em rede até 32
MOVIDRIVE® para fins de comunicagao (comprimento max. dos cabos 200 m). Uma
vez que estao instalados resistores de terminagao dindmicos, nao devem ser conecta-
dos resistores de terminagao externos.

Secao transversal admissivel: Condutor simples por terminal 0,20...2,5 mm?

(AWG 24..12)
Condutor duplo por terminal 0,20...1 mm?
(AWG 24..17)
A ]
SEW | B
o1 1|[2av |
EF Nim Bl (| D]
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Figura 43: Desenho dimensional UWS11A, dimens6es em mm

O opcional UWS11A é montado em um trilho (EN 50022-35 x 7,5) no painel elétrico.
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7 Dados Técnicos e Dimensdes
7 Conversor de interfaces tipo UWS21A

P| Hz

3.16 Conversor de interfaces tipo UWS21A

Cédigo

Descri¢cao

Interface RS-232

Interface RS-485

Escopo de

fornecimento

Desenho
dimensional

823 077 3

O opcional UWS21A converte sinais RS-232, por exemplo do PC, para sinais RS-485,
que podem ser conduzidos para a interface Xterminal do MOVIDRIVE®.

A conexéo entre a interface UWS21A e o PC é feita utilizando um cabo (blindado!) para
interfaces seriais, disponivel comercialmente.

A interface UWS21A e o MOVIDRIVE® s&o conectados utilizando um cabo de interface
serial com conectores RJ10.

O escopo de fornecimento para o opcional UWS21A inclui:
» Conversor de interfaces UWS21A

» Cabo de interface serial com conector e conector fémea sub-D de 9 pinos para co-
nexao do opcional UWS21A ao PC.

Cabo de interface serial com dois conectores RJ10 para ligar a UNS21A e o
MOVIDRIVE®.

113

108

N

2.

[¢)]

I
\i

[
Y

[

< Nr >
68

53153BXX
Figura 44: Desenho dimensional UWS21A, dimensées em mm
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Conversor de interfaces tipo USB11A  [7

3.17 Conversor de interfaces tipo USB11A

Cédigo

Descri¢cao

USB11A - PC

MOVIDRIVE® -
USB11A

Escopo de
fornecimento

Desenho
dimensional

824 831 1

O opcional USB11A libera o PC ou o laptop com a interface USB a ser ligada a interface

Xterminal do MOVIDRIVE®. O conversor de interfaces USB11A mantém a USB1.1 e

USB2.0.

A interface USB11A é conectada ao PC utilizando um cabo (blindado!) tipo USB A-B,

disponivel comercialmente.

O MOVIDRIVE® e a interface USB11A séo conectados utilizando um cabo de interface

serial com conectores RJ10.

O escopo de fornecimento para o opcional USB11A inclui:
» Conversor de interfaces USB11A
» Cabo de conexado USB para ligar o USB11A - PC

+ Cabo de interface serial com dois conectores RJ10 para ligar a USB11A e o

MOVIDRIVE®
« CD-ROM com drivers e MOVITOOLS®

. %5 . 92.5 -
— ) = = N\ ]
UsB EURODRIVE RS485 Q
L Typ: USB11A i
Sach-Nr. 0 824 831 1
— _J \ JI—\ JT—\ / Y

Figura 45: Desenho dimensional USB11A, dimensées em mm
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7 Fonte de alimentagao de 5 VCC para encoder, tipo DWI11A
P| Hz

3.18 Fonte de alimentacdo de 5 V¢ para encoder, tipo DWI11A
Cédigo 8227594

Descricdo Se for utilizado um encoder incremental com alimentacéo de 5 V¢, devera ser instala-
do entre o conversor e 0 encoder incremental, o opcional DWI11A para alimentagao de
5 V. Este opcional fornece uma alimentacao regulada de 5 V. Com este objetivo,
a alimentagéo de 12 V¢ para as entradas do encoder € convertida para 5 V¢, por
meio de um controlador de tens&o. Através de um sensor, € medida a tensdo de alimen-
tacao diretamente no encoder e a queda de tensao no cabo do encoder é compensada.

Os encoders incrementais com alimentacdo de 5 V¢ ndo devem ser conectados dire-
tamente as entradas para encoder X14: e X15:. Isto resultarda em danos irreparaveis
para os encoders.

Atencao: Em caso de curto-circuito no cabo do sensor, pode ser aplicada ao encoder
conectado, uma tensao superior a admissivel.

Dados técnicos

Opcional Fonte de alimentacéo de 5 V¢ para encoder, tipo DWI11A

Cadigo 822759 4

Entrada de tensao +24 Ve conf. EN 61131-2, 10 ... 30 Ve, Imax = 120 mA

Tensao de alimentagdo para +5 Ve (até Vipax = 10 V), lax = 300 mA

encoder

Comprimento max. dos cabos 100 m no total _

para conexao Utilizar um cabo blindado com fios trangados aos pares (A e A,
B e B, C e C) para conexao do encoder nos opcionais DWI11A e
DWI11A para MOVIDRIVE®.

Recomendagéao Para conexao do encoder, utilizar os cabos pré-fabricados da SEW.

Desenho
dimensional

SMODRIVE

x1: MOVIDRIVE SEW

75

X2: Encoder

2

A

22.5

01315CXX
Figura 46: Desenho dimensional DWI11A, dimensées em mm

O opcional DWI11A é montado em um trilho (EN 50022-35 x 7,5) no painel elétrico.
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Placa de entrada/saida tipo DIO11B |7

3.19 Placa de entrada/saida tipo DIO11B

Cédigo

Descri¢cao

824 308 5

O numero de entradas/saidas do equipamento basico MOVIDRIVE® pode ser aumen-
tado com o opcional DIO11B. O opcional DIO11B é encaixado no slot de fieldbus. Caso
o slot de fieldbus néo esteja disponivel, pode-se encaixar o opcional DIO11B no slot de
expansdo. Os tipos de sinal programaveis das entradas/saidas digitais adicionais sao
idénticos aos da unidade basica (- grupo de parémetros P6__, programacao dos

bornes).

Dados da eletrénica

Opcional DIO11B

Dio11B

1
2
'3
¢!
el
b
A
8
v

-
-

D w O N P G P e

53159AXX

Valor nominal de entrada n2
X20:1/X20:2

Modo Al21/Al22
Resolugao
Resisténcia interna

Al21/A122: Tensao de entrada, intervalo de amostragem 1 ms
Entrada diferencial ou entrada com potencial de referéncia AGND

n2=0...+10 VCC ou-10 Vcco+10 VCC
12 bit
R, = 40 kQ

Saidas analdgicas X21:1/X21:4 | AOV1/AOV2: Tensdes de saida -10 Vc...0...410 Vg, Imax = 10 mA, a prova
de curto-circuito e protegido contra tensdo externa, opcional de selegdo —
X21:2/X21:5 | menu de parametros P64_
AOC1/AOC2: Correntes de saida 0(4)...20 mA, a prova de curto-circuito e
protegido contra tens&o externa, opcional de sele¢do — menu de
parametros P64 _
Tempo de resposta 5ms
Resolugao 12 bit
Entradas digitais Isolado (optoacoplador), compativel com PLC (EN 61131), intervalo de
X22:1...X22:8 amostragem 1 ms
Resisténcia interna DI1@...DI17
Ri=3kQ, I =10 mA
. . +13 Ve...#30 V= "1" = contato fechado
Nivel de sinal 3V.#5Vee = "0" = contato aberto Conforme norma EN 61131
Funcéo X22:1...X22:8 DI10...DI17: Opcional de selegdo — Menu de parametros P61_
Saidas digitais X23:1...X23:8 DO1@...DO17: compativel com PLC (EN 61131-2), tempo de resposta 1 ms
Nivel de sinal "0" =0 Ve ""=+24 Vo
Funcéo X23:1...X23:8 D010...D017: Opcional de selegdo — Menu de parametros P63_,
Imax = 50 mA, a prova de curto-circuito e protegido contra tens&o externa
Terminais de referéncia AGND: Potencial de referéncia para sinais analégicos
X20:3/X21:3/X21:6 (AI21/A122/A0_1/A0O_2)
X22:9 DCOM: Potencial de referéncia para entradas digitais X22:1...X22:8
X22:10 (DI1Q...DI17)
DGND: Potencial de referéncia para sinais digitais, potencial de referéncia
para tenséo 24 V¢
Tens&o de entrada X23:9 24VIN: Tenséo de alimentagdo +24 V¢ para saidas digitais DO19...D017

Secdo transversal admissivel
dos cabos

Condutor simples por terminal:0,08...1,5 mm? (AWG 28...16)
Condutor duplo por terminal:0,25...1 mm? (AWG 22...17)

Funcées

Manual de Sistema — MOVIDRIVE® MDX60B/61B

« Oito entradas digitais

» Qito saidas digitais

+ 1 entrada diferencial analdgica (0...10 V¢e, =10 Vee...#10 Vg, 0...20 mA com carga

correspondente)

+ 2 saidas analdgicas (10 Vg ... +10 V¢, 0...20 mA, 4...20 mA)
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3.20 Interface fieldbus PROFIBUS tipo DFP21B

Cédigo

Descri¢ao

Dados da eletrénica

824 240 2

O MOVIDRIVE® pode ser equipado com uma interface fieldbus de 12 Mbaud para o
sistema serial da rede PROFIBUS-DP. Para informagéo detalhada, consultar o pacote
de documentagdo para PROFIBUS, que pode ser adquirido da SEW-EURODRIVE.
Este pacote contém arquivos GSD (device database files (DDBF)) e arquivos para
MOVIDRIVE® que ajudam no planejamento de projeto e facilitam a colocagao em ope-
ragao.

O PROFIBUS-DP (Decentralized Periphery) é utilizado na area de sensor/atuador,
onde sdo exigidos tempos de resposta curtos. A fungao principal do PROFIBUS-DP é
a transmissao rapida de dados, por ex. valores nominais ou comandos digitais entre
equipamentos de automacéao centralizados (PROFIBUS mestre) e equipamentos pe-
riféricos descentralizados (por ex. conversores). O opcional DFP21B mantém o PROFI-
BUS-DP e DP-V1. Consequentemente, o MOVIDRIVE® pode ser controlado através do
PLC e do PROFIBUS-DP / DP-V1.

Opcional DFP21B

531568AXX

Protocolo opcional PROFIBUS DP e DP-V1 conforme IEC 61158

Taxa de transmissdo Descoberta automatica da taxa de transmisséo de 9.6 kbaud até 12 Mbaud
Tecnologia de conexao Conector sub-D de 9 pinos, sele¢édo dos pinos conforme IEC 61158

Terminagédo da rede Né&o integrado, utilizando conector PROFIBUS adequado com resistores de termi-

Enderego da estagao 0 ... 125, pode ser ajustado utilizando a chave DIP
Nome do arquivo GSD SEWA6003.GSD

Ndmero de ident DP 6003,y (24579¢ec)

Numero max. de dados de 10 dados de processo

processo

nagéo que podem ser ativados

Manual de Sistema — MOVIDRIVE® MDX60B/61B




Dados Técnicos e Dimensoes VA 7 n

Interface fieldbus INTERBUS tipo DFI11B |7

3.21 Interface fieldbus INTERBUS tipo DFI11B

Cédigo

Descri¢ao

Dados da eletrénica

824 309 3

O MOVIDRIVE® pode ser equipado com uma interface fieldbus na area de sensor/
atuador da rede INTERBUS, aberta e padronizada. Para informacao detalhada, consul-
tar o pacote de documentacédo para INTERBUS, que pode ser adquirido da SEW-
EURODRIVE.

A rede INTERBUS esta definida na norma EN 50254 / DIN 19258 e, consiste de um ca-
nal de dados de processo e um canal de dados de pardmetros. Os atuadores in-
teligentes como os conversores MOVIDRIVE® podem ser controlados e parametriza-
dos facilmente.

Opcional DFI11B

53160AXX

Numero max. de dados de
processo

Taxas de transmissao 500 kbaud e 2 Mbaud, podem ser selecionados através da chave DIP
suportadas

Entrada da rede remota: conector sub-D de 9 pinos

Tecnologia de conexao Saida da rede remota: conector fémea sub-D de 9 pinos

Técnica de transmissdo RS-485, cabo blindado de 6 fios trangados aos pares

E3hex = 2274e¢ (1 palavra PCP)
EOhex = 2244¢c (2 palavras PCP)

Numeros de identidade DP | E1yx = 2254, (4 palavras PCP)

38hex = 564ec (Microprocessador ndo pronto)
03}ex = 3gec (Nnenhuma palavra PCP)

6 dados de processo
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7 Interface fieldbus INTERBUS-LWL tipo DFI21B (FO)
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3.22 Interface fieldbus INTERBUS-LWL tipo DFI21B (FO)
Cédigo 8243115

Descri¢ao O MOVIDRIVE® pode ser equipado com uma interface fieldbus na area de sensor/
atuador da rede INTERBUS, aberta e padronizada / INTERBUS com cabos de fibra 6p-
tica (INTERBUS-LWL). Para informacao detalhada, consultar o pacote de documen-
tagédo para INTERBUS, que pode ser adquirido da SEW-EURODRIVE.

A rede INTERBUS esta definida na norma EN 50254 / DIN 19258 e, consiste de um ca-
nal de dados de processo e um canal de dados de pardmetros. Os atuadores in-
teligentes como os conversores MOVIDRIVE® podem ser controlados e parametriza-
dos facilmente.

Dados da eletrénica

Opcional DFI21B

Taxas de transmissao 500 kbaud e 2 Mbaud, podem ser selecionados através da chave DIP
suportadas

Tecnologia de conexao Conector F-SMA

Numeros de identidade DP E3hex = 227 4¢¢ (1 palavra PCP)

EOhex = 2244¢c (2 palavras PCP)

Elhex = 2254¢c (4 palavras PCP)

38hex = 564ec (Microprocessador ndo pronto)
03}ex = 3gdec (Nnenhuma palavra PCP)

Numero max. de dados de 6 dados de processo
processo
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Interface fieldbus Ethernet tipo DFE11B |7
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3.23 Interface fieldbus Ethernet tipo DFE11B
Cédigo 1820 036 2
Descrigcao O conversor de fregiiéncia MOVIDRIVE® MDX61B permite utilizar o opcional DFE11B

em sistemas de nivel elevado de automacao, planejamento de projeto e visualizagdo
através da Ethernet, gracas a sua potente e universal interface fieldbus. Pode-se utilizar
o opcional DFE11B para comunicar diretamente com os conversores através da Ether-
net e operar o programa MOVITOOLS® para mudar os parametros e os programas
IPOSPUS® Um servidor Web integrado fornece acesso rapido e facil para valores de di-
agnostico, utilizando um browser padrdo semelhante ao Internet Explorer.

Dados da eletrénica

Opcional DFE11B

Consumo de poténcia P=3W

Protocolo de aplicacéo +  MODBUSITCP (Transmission Control Protocol) para controlar e ajustar
parametros para o conversor.

*  HTTP (Hypertext Transfer Protocol) para diagnoésticos utilizando o Web
browser.

*  SMLP (Simple Movilink Protocol), protocolo utilizado pelo MOVITOOLS®.

* DHCP (Dynamic Host Configuration Protocol) para fixar o parametro de
enderecgo automaticamente.

Cadigos utilizados + 502 (MODBUS)
+ 300 (SMLP)

80 (HTTP)

67 / 68 (DHCP)
ISO / OSI camada 2 Ethernet Il
Descoberta automatica da taxa de 10 MBaud / 100 MBaud
transmissao
Tecnologia de conex&o RJ45 conector modular 8-8
Endereco Byte 4 endereco IP

55730AXX | Ferramentas para a colocagéo *  Programa MOVITOOLS®
em operagao * Controle manual DBG60B
Fungées * Protocolo MODBUS / TCP

+ Conector RJ45, cabeamento tipo estrela

* Podem ser transferidos ao mesmo tempo até 10 itens de dados de processo e dados
de parametro

* Trés maneiras de destinar o endereco IP:

1. Ajustar o endereco de repouso manualmente (byte 0 ou endereco IP)
2. Fazer o ajuste utilizando o controle manual DBG60B e o0 MOVITOOLS®
3. Utilizar o servidor DHCP

* Acesso de engenharia utilizando MOVITOOLS® através da Ethernet-TCP/IP

» Diagnosticos do conversor utilizando um browser padrao (por ex. Internet Explorer)
através do servidor Web integrado:

— Transfere valores de display
— Configura DFE11B (ap6s login)
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3.24 Interface fieldbus DeviceNet tipo DFD11B

Cédigo 824 972 5

Descri¢ao

O conversor de freqiiéncia MOVIDRIVE® MDX61B em conjunto com o opcional

DFD11B permite conexao dos sistemas de nivel elevado de automagéo, planejamento
de projeto e visualizagéo através do sistema aberto e padronizado fieldbus DeviceNet,
gragas a interface fieldbus universal de alto desempenho.

A interface fieldbus DeviceNet tipo DFD11B pode ser encaixada ao slot fieldbus em to-
dos os equipamentos MOVIDRIVE MDX61B. O opcional DFD11B permite comunicagao
com o controle da maquina para no maximo 10 dados de processo. E necessario um
arquivo EDS para integrar o DFD11B no controle da maquina. E possivel fazer o down-

load deste arquivo através da homepage da SEW na secao de Software.

Dados da eletrénica

Opcional DFD11B

DFD11B

Moo/
Nat

Consumo de poténcia

Protocolo de comunicagao

P=3W

Ajuste da conexado mestre/escravo conf. especificagdo DeviceNet versao 2.0

PO

Numero de palavras de dados de
processo

Ajustavel através das chaves DIP:
1 ... 10 palavras de dados de processo
1 ... 4 palavras de dados de processo com Bit-Strobe 1/0

Taxa de transmisséo

Comprimento do cabo da rede

125, 250 ou 500 kBaud, a ser ajustado através das chaves DIP

Para cabo grosso conforme especificagdo DeviceNet 2.0 Appendix B
500 m em 125 kbaud
250 m em 250 kbaud
100 m em 500 kbaud

Nivel de transmisséo

ISO 1198 -24V

Tecnologia de conexao

Rede de 2 fios e tensaa de alimentagéo de 2 fios 24 V¢ com terminal Phoenix
de 5 polos
Selecéo dos pinos conforme especificagdo DeviceNet

MAC-ID

0 ... 63, pode ser ajustado utilizando a chave DIP
64 estagdes no maximo

55729AXX

Pacote de servigos

Polled 1/0: 1 ... 10 palavras
Bit-Strobe 1/0O: 1 ... 4 palavras
Mensagens explicitas:

—  Get_Attribute_Single

— Set_Attribute_Single

— Reset

— Allocate_MS_Connection_Set
— Release_MS_Connection_Set

Ferramentas para a colocagéo
em operacao

Programa MOVITOOLS®
Controle manual DBG60B
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Dados Técnicos e Dimensoes VA 7 n

3.25 |Interface fieldbus CANopen tipo DFC11B

Cédigo

Descri¢ao

824 317 4

Pode ser utilizado um segundo system bus (CAN) do MOVIDRIVE® através do opcional
DFC11B. O opcional DFC11B é conectado no slot fieldbus.

Dados da eletrénica

Opcional DFC11B

DFC 11B

55728AXX

Consumo de poténcia P<1w
Protocolo de aplicagéo SEW-MOVILINK®
CANopen

CANopen camada 2

Numero de palavras de dados de
processo

Descoberta automatica

Taxa de transmissao

Ajuste utilizando o parametro P894:
125 kBaud / 250 kBaud / 500 kBaud / 1 MBaud

Tecnologia de conexao

Conector sub-D de 9 pinos (conector por terminais, conforme padrao CIA)

Secgao transversal do cabo admis-
sivel X31 (conexado CAN-Bus)

Condutor simples por terminal: 0,20 ... 2,5 mm?2 (AWG24 ... 12)
Condutor duplo por terminal: 0,25 ...1 mm? (AWG22 ... 17)

Resistor de terminagéo

120 Q (ajuste na chave DIP S1-R)

Endereco

Ferramentas para a colocagao
em operagao

Ajuste através do parametro P891 (SBus MOVILINK) ou P896 (CANopen)

Programa MOVITOOLS® PC
Controle manual DBG60B

Funcées

»  CANopen camada 2 e perfil de aplicagao MOVILINK® ou CANopen
* Isolacao elétrica através do optoacoplador

Caso nao seja necessario isolagéo elétrica, o CAN-Bus pode ser conectado direta-
mente a unidade basica em X12:SC11/SC12 sem o opcional DFC11B. Isto ndo afeta o

funcionamento.
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3.26 Placa para encoder absoluto tipo DIP11B

Cédigo 824 969 5

Descrigcao Sao conectados ao opcional DIP11B encoders absolutos com interface SSI (Serial Syn-
chronized Interface). Em combinagdo com o IPOSPIUS® s30 oferecidas as seguintes
vantagens:

Dados da eletrbénica

Opcional DIP11B

Nao é necessario novo referenciamento apds nova partida ou interrupgao da tensao

O posicionamento pode ocorrer com o encoder absoluto ou o encoder/resolver in-
cremental instalado no motor

Nenhuma posigao de contato necessaria na distancia de percurso, mesmo sem rea-
limentagcéo do motor por encoder

Processamento livre de posi¢do absoluta no programa IPOSPIUs®
Além da unidade basica, s&o disponiveis 8 entradas digitais e 8 saidas digitais

O encoder absoluto pode ser montado no motor ou no eixo da maquina (por ex.
grandes depdsitos de logistica)

Ajuste simples do encoder com colocagdo em operagéo orientada
Posicionamento continuo com a fungdo maédulo ativada

Conexao das entradas digitais X60:1 ... 8 DI10 ... DI17 isolado via optoacoplador, scanning time 1 ms, compativel

com PLC (EN 61131)

Resisténcia interna R=3kQ, [g=10 mA
Nivel de sinal (EN 61131) +13 Ve .- ¥30 Ve ="1" /-3 Vg ... #5 Ve ="0"
Funcgéo X60:1...8 DI10 ... DI17: Opcional de selegcdo - Menu de parametros P61_

Conexao das saidas digitais  X61:1... 8 DO10 ... DO17, compativel com PLC (EN 61131), tempo de resposta

1 ms, a prova de curto-circuito e protegido contra tensao externa

55727AXX

Nivel de sinal (EN 61131) +24 Ve ="1" 0 Ve ="0" Importante: N&o aplicar tenséo externa!
Fungéo X61:1...8 DO10 ... DO17: Opcional de selegdo — Menu de parametros P63_
Conexao do encoder X62: Entrada para encoder SSI
Terminais de referéncia X60:9 DCOM: Potencial de referéncia para entradas digitais (DI10 ... DI17)
X60:10 DGND: Potencial de referéncia para sinais digitais e 24VIN

*  Sem jumper X60:9 -X60:10 (DCOM-DGND) entradas digitais isoladas
*  Com jumper X60:9-X60:10 (DCOM-DGND) entradas digitais
ndo-isoladas

Secéo transversal do cabo admissivel | Condutor simples por terminal: 0,08 ... 1,5 mm? (AWG28 ... 16)

Condutor duplo por terminal: 0,25 ... 1 mm?2 (AWG22 .. 17)

Tensao de entrada X61:9 24VIN: Tenséo de alimentagdo +24 V¢ para saidas digitais

DO10 ... DO17 e encoder (obrigatorio)
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3.27 Placa para operagao em sincronismo tipo DRS11B
Cadigo 8246726
Descrigao Com o opcional DRS11B um grupo de motores pode ser operado com sincronismo an-

gular entre si ou em uma relagédo proporcional ajustavel. Para informagdo detalhada,
consultar o manual "Synchronous Operation Board Type DRS11B",que pode ser ad-
quirido da SEW-EURODRIVE.

O fundamental para a operagao em sincronismo é a constante comparacdo das
posi¢des angulares dos motores mestre e escravo. Os motores devem ser presos com
encoders. O opcional DRS11B é conectado no slot de expansao.

Dados da eletrbénica

Opcional DRS11B

IN4 = IPOSP!US® yariavel H477.0
IN5 = IPOSPIS® varigvel H477.1

Saidas digitais X40:9/X40:10  OUT@/OUT1: Compativel com PLC (EN 61131-2)
Tempo de resposta 5 ms

"0" =0 Ve ™" = 424 Voo

Importante: Nao aplicar tensao externa!

Codigo 824 6726
Entradas digitais X40:1...X40:6 | IN@ IN5: Isolado (optoacoplador)
Compativel com PLC (EN 61131), intervalo de amostragem 5 ms
Resisténcia interna R;=3 kQ, Ig =10 mA
. . +13 Vc...#30 V="1" = contato fechado
Nivel de sinal -3 V.5V ="0" = contato aberto
Fungéo Selegéo fixa com:
* ING = Roda livre
* IN1 = Offset 1
* IN2 = Offset 2
* IN3 = Offset 3

Nivel de sinal

Selegao fixa com:
B « OUT®@ = IPOSPYS® yariavel H476.0
Fungao «  OUT1 = IPOSPIS® yarigvel H476.1

Imax = 50 mA, a prova de curto-circuito, protegido contra tensdo externa

Terminais de referéncia X40:11 DGND: Potencial de referéncia para sinais digitais
X40:7 DCOM: Potencial de referéncia das entradas digitais X40:1 X40:6
Tensé&o de saida X40:8 (INg IN5)
VO24: Tensdo de saida +24 V¢, max. 100 mA
Entrada sincrona para encoder X41: Max. 200 kHz, nivel de sinal conforme RS-422 ou sen/cos

Tensé&o de alimentagdo do encoder +24 Ve, Imax = 650 mA")
Conector fémea sub-D de 9 pinos

Entrada para encoder mestre  X42: Max. 200 kHz, nivel de sinal conforme RS422 ou sen/cos
Tens&o de alimentagéo do encoder +24 Ve, Inax = 650 mA'
Conector fémea sub-D de 9 pinos

Saida para encoder X43: Nivel de sinal para RS422
Conector sub-D de 9 pinos
Tens&o de entrada X44:1 GND
X44:2 Tens&o de alimentagéo +24 V¢ para saidas digitais X40:9/X40:10 e
encoder GND
X44:3

Condutor simples por terminal: 0,08 ... 1,5 mm? (AWG28 ... 16)

Segdo transversal do cabo admissivel 4 ior duplo por terminal: 0,25 ... 1 mm? (AWG22 .. 17)

56448AXX

1) Carga atual total (X41 e X42) de 24 V¢ alimentagao do encoder < 650 mA
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7 Dados Técnicos e Dimensoes
7 Resistor de frenagem tipo BW... / BW...-T

P| Hz

3.28 Resistor de frenagem tipo BW... / BW...-T

Informacgéo geral

Resistor PTC
BWO090-P52B

Resistores de
frenagem tipo
achatado

Resistores de fio e
de grade de ago

Aprovacgéao
UL ecUL

Conexao paralela

Os resistores de frenagem BW... / BW...-T sdo adaptados para as caracteristicas técni-
cas dos conversores de frequéncia MOVIDRIVE®.

» Instalagéo direta no MOVIDRIVE® MDX60B/61B tamanho 0 (0005 ... 0014)

« O MOVIDRIVE® pode ser alinhado mesmo com o resistor de frenagem montado
BW090-P52B.

» O resistor se protege (reversivel) contra sobrecarga regenerativa pela mudanga
brusca a alta resisténcia e sem consumo adicional de energia. O conversor entao
desliga e sinaliza uma falha no chopper de frenagem (cdd. da falha 04).

+ A prova de choque (IP54)
* Protecao interna contra sobrecarga térmica (fusivel nao substituivel)

» Protecao contra contato acidental e trilho de montagem adquiridos na SEW, como
acessorios

» Caixa de chapa perfurada (IP20) aberta no lado de montagem

» A capacidade rapida de carga do fio e dos resistores de grade de ac¢o € maior do que
nos resistores de frenagem tipo achatado (- diagramas de poténcia)

* Um termostato é integrado nos resistores de frenagem BW...-T

A SEW-EURODRIVE também recomenda a utilizagao de um relé bimetalico para pro-
tecdo do fio e dos resistores de grade de ago contra sobrecarga. Ajustar a corrente de
ativagdo para o valor Ig (- tabelas a seguir). Nao utilizar fusiveis eletrénicos ou eletro-
magnéticos mesmo que tenham corrente de extingdo momentanea permitida, pois
poderao causar o disparo.

Para resistores de frenagem da série BW..-T, pode-se conectar o termostato integrado
utilizando cabo simples blindado 2 vias, como alternativa ao relé bimetalico.

Na operacdo com Py, as superficies dos resistores atingem altas temperaturas. Por
essa razao, o local da montagem deve ser préprio para essa circunstancia e os resis-
tores de frenagem, portanto, devem ser montados na parte superior do painel elétrico.

Os dados de desempenho indicados nas tabelas a seguir mostram a capacidade de
carga dos resistores de frenagem, conforme seu fator de duragéo do ciclo (fator de du-
ragao do ciclo = ED do resistor de frenagem em % em relagdo a uma duragéo do ciclo
<120 s).

Os resistores de frenagem tipo BW... possuem aprovac¢ao UL e cUL em conjunto com
os conversores de freqiéncia MOVIDRIVE®. O certificado sera fornecido pela SEW-
EURODRIVE, sob consulta.

Em algumas combinagbes de conversor/resistor, devem ser ligados dois resistores de
frenagem em paralelo. Neste caso, a corrente de ativagdo deve ser ajustada no relé
bimetélico para o dobro do valor de I¢ indicado na tabela.

Os termostatos devem ser conectados em série para resistores de frenagem BW...-T.
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Dados Técnicos e Dimensodes VA 7 (L2
Resistor de frenagem tipo BW... /BW...-T |7
P| Hz
Selecédo para equipamentos de 380/500 Vi (...-5_3)
. . BW090- BW100- BW100- BWO072- BWO072-
Resistor de frenagem tipo BW... P52B 005 006 003 005 BW168 BW268
Caodigo 824 5630 | 826269 1 8217017 | 8260583 @ 8260605 @ 820,604 X & 8207151
Resistor de frenagem tipo BW...-T BW168-T BW268-T
Caodigo 18201334 | 18204171
Capacidade de carga 100 % ED 0,10 kW 0,45 kW 0,6 kW 0,23 kW 0,45 kW 0,8 kW 1,2 kW
em 50 % ED") 0,15 kW 0,60 kW 1,1 kW 0,31 kW 0,60 kW 1,4 kW 2,2 kW
25% ED 0,2 kW 0,83 kW 1,9 kW 0,42 kW 0,83 kW 2,6 kW 3,8 kW
12 % ED 0,4 kW 1,11 kW 3,5 kW 0,58 kW 1,11 kW 4,7 kW 6,7 kW
6 % ED 0,7kW 2,00 kW 5,7 kW 1,00 kW 2,00 kW 7,6 kW 11 kW
Observar a limitagdo da poténcia regenerativa do conversor!
(= 150 % da poténcia do motor recomendada — Dados técnicos)
Valor de resisténcia Rgw 90 Q +35 % 100 Q +10 % 72 Q+10 % 68 Q +10 %
Corrente de ativagéo (de F16)IF - 0,8 ARMS 1,8 ARMS 0,6 ARMS 1,0 ARMS 2,5 ARMS 3,4 ARMS
Resistor de . )
. ) Resistor de fio em tubo
Tipo PTC Achatado | fio em tgbo Achatado ceramico
ceramico
Bornes
= ceramicos Bornes ceramicos
Conexao Cabo Cabo 55 mm Cabo 2.5 mm?2 (AWG12)
(AWG12)
IP20
Grau de protegao IP20 IP54 (quando IP54 IP20 (quando montado)
montado)
Temperatura ambiente 9y -20...+40°C
Tipo de refrigeragao KS = Auto-refrigeracdo
® 0005 ... 0005 ... 0015 ... 0005 ... 0015 ...
Para MOVIDRIVE 0014 0022 0040 0005 ... 0014 0040 0040
1) ED = Fator de duragao do ciclo do resistor de frenagem em relagdo a uma duragdo do ciclo Tp < 120 s.
Resistor de frenagem tipo BW... BW147 BwW247 BW347 BW039-012
Caodigo 8207135 820714 3 820798 4 8216894
Resistor de frenagem tipo BW...-T BW147-T BW247-T BW347-T BW039-012-T | BW039-026-T | BW039-050-T
Caodigo 18201342 18200842 18201350 18201369 18204155 18201377
Capacidade de carga 100 % ED 1,2 kW 2,0 kW 4,0 kW 1,2 kW 2,6 kW 5,0 kW
em 50 % ED") 2,2 kW 3,8 kW 7,6 kW 2,1 kw 4,6 kW 8,5 kW
25 % ED 3,8 kW 6,4 kW 12,8 kW 3,8 kW 8,3 kW 15,0 kW
12 % ED 7,2 kKW 12 kW 19,2 kw2 7,0 kW 15,3 kW 24,0 kw2
6 % ED 11 kW 20 kw? 20 kW? 11,4 kW 24,0 kw?) 24,0 kw?)
Observar a limitagdo da poténcia regenerativa do conversor!
(= 150 % da poténcia do motor recomendada — Dados técnicos)
Valor de resisténcia Rew 47 Q +10 % 39Q+10 %
Corrente de ativagéo (de F16)|F 3,5 ARMS 4,9 ARMS 7,8 ARMS 4,2 ARMS 7,8 ARMS 1 ARMS
Tipo Resistor de fio em tubo ceramico Resistor de
grade de ago
Conexéao Bornes ceramicos 2,5 mm? (AWG12)

Grau de protecao

IP20 (quando montado)

Temperatura ambiente  t,

Tipo de refrigeragao

—20 ... +40 °C

KS = Auto-refrigeracao

Para MOVIDRIVE®

0055/0075

0110

1) ED = Fator de duragao do ciclo do resistor de frenagem em relagéo a uma duragéo do ciclo Tp <120 s.
2) Limitagdo da poténcia fisica devido a tens&o no circuito intermediario e ao valor de resisténcia.
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7 Dados Técnicos e Dimensoes
7 Resistor de frenagem tipo BW... / BW...-T

Resistor de frenagem tipo BW... BW018-015
Cadigo 821684 3
Resistor de frenagem tipo BW...-T BW018-015-T BW018-035-T BW018-075-T BW915-T
Cadigo 1820416 3 18201385 18201393 18204139
Capacidade de carga 100 % ED 1,5 kW 3,5 kW 7,5 kW 16 kW
em 50 % ED" 2,5 kW 5,9 kW 12,7 kW 27 kW
25 % ED 4,5 kW 10,5 kW 22,5 kW 48 kW
12 % ED 6,7 kW 15,7 kW 33,7 kW 62,7 kW2
6 % ED 11,4 KW 26,6 kW 52,2 kw?) 62,7 kw2
Observar a limitagdo da poténcia regenerativa do conversor!
(= 150 % da poténcia do motor recomendada - Dados técnicos)
Valor de resisténcia Rew 18 Q%10 % 15Q+10 %
Corrente de ativagéo (de F16)|F 4,0 ARMS 8,1 ARMS 14 ARMS 28 ARMS

Tipo

Tipo de refrigeragao

Conexao

Grau de protegao

Bornes ceramicos 2,5 mm? (AWG12) Parafuso M8

IP20 (quando montado)

Temperatura ambiente  t, —20 ... +40°C
Tipo de refrigeragao KS = Auto-refrigeragao
Para MOVIDRIVE® 0150/0220 e 2 x paralelo a 0370/0450°) 0220

1) ED = Fator de duragao do ciclo do resistor de frenagem em relagéo a uma duragéo do ciclo Tp < 120 s.
2) Limitag&o da poténcia fisica devido a tens&o no circuito intermediario e ao valor de resisténcia.
3) Quando conectado em paralelo, a capacidade de carga e a corrente de ativagdo s&o duplicadas.

Resistor de frenagem tipo BW...-T | BW012-025-T BW012-050T BW012-100-T BW106-T BW206-T
Cadigo 18204147 18201407 18201415 1820083 4 18204120
Capacidade de carga 100 % ED 2,5 kw 5,0 kw 10 kW 13 kW 18 kW
em 50 % ED") 4,2 kW 8,5 kW 17 kW 24 kW 32 kW
25 % ED 7,5 kW 15,0 kW 30 kw 40 kW 54 kw
12 % ED 11,2 kW 22,5 kW 45 kW 66 kW 88 kW
6 % ED 19,0 kW 38,0 kW 76 kW 102 kW 136 kW
Observar a limitagdo da poténcia regenerativa do conversor!
(= 150 % da poténcia do motor recomendada — Dados técnicos)
Valor de resisténcia Rpw 12Q+10 % 6 Q=10 %
Corrente de ativagéo (de F16)IF 6,1 ARMS 12 ARMS 22 ARMS 38 ARMS 42 ARMS
Tipo Resistor de grade de aco
Conexao Bornes ceramicos 2,5 mm?2 (AWG12) Parafuso M8
Grau de protecao IP20 (quando montado)
Temperatura ambiente  t, —20...+40°C
Tipo de refrigeragao KS = Auto-refrigeragéo
® 0370...0750 e 2 x paralelo a
Para MOVIDRIVE 0300 0900/1100/13202)

1) ED = Fator de durag&o do ciclo do resistor de frenagem em relagéo a uma durago do ciclo Tp < 120 s.
2) Quando conectado em paralelo, a capacidade de carga e a corrente de ativagao sado duplicadas.
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Dados Técnicos e Dimensoes VA 7 n 3

Resistor de frenagem tipo BW... /BW...-T |7

P| Hz
Selecdo para equipamentos de 220 Vi (...-2_3)
Resistor de frenagem tipo BW... | BW039- | BW039- BW039-012 BW027- BW027-
003 006 006 012
Codigo 8216878 8216886 8216894 8216908 8224226 8224234
Resistor de frenagem tipo BW...T BW039- BWO039- BWO018- BWO018-
012-T 026-T 015-T 035-T
cédigo 1820136 918204155 18204163 18201385
Capacidade de carga 100 % ED | 0,3kW 0,6 kW 1,2 kW 2,6 KW 0,6 kW 1,2 kW 1,5 kW 3,5 kW
em 50%ED" | 0,5kW = 1,1kW 2,1 kw 4,6 kW 1,2 KW 2,3 kW 2,5 kW 5,9 kW
25%ED | 1,0kW = 1,9kW 3,8 KW 6,0 kw2 | 2,0 kW 5,0 KW 4,5 kW 10,5 kW
12 % ED 1,7kW | 35kW | 60kw? | 60kwd | 35kw 7,5 kW 6,7kW | 13,0 kw2
6 % ED 28kW | 57kW | 60kw? | 60kwd | 60kW | 87kwW2  11,4kW | 13,0 kw?

Observar a limitagdo da poténcia regenerativa do conversor!
(= 150 % da poténcia do motor recomendada - Dados técnicos)

Valor de resisténcia Rpw 39Q+10 % 27 Q+10 % 18 Q+10 %
Corrente de ativagdo (de F16)lg 2.0 ARus 32 Agrus | 42Arvs @ 7.8Arus  25Arms  44Arws  40Arus  8.1Agws
Tipo Resistor de fio Resistor de grade de ago
Conexao Bornes ceramicos 2,5 mm? (AWG12)

Grau de protegao IP20 (quando montado)

Temperatura ambiente  t, —20...+40 °C

Tipo de refrigeragao KS = Auto-refrigeragédo

Para MOVIDRIVE® 0015/0022 0015...0037 2 x paralelo a 0110

1) ED = Fator de duragao do ciclo do resistor de frenagem em relagéo a uma duragéo do ciclo Tp < 120 s.
2) Limitag&o da poténcia fisica devido a tens&o no circuito intermediario e ao valor de resisténcia.
3) Quando conectado em paralelo, a capacidade de carga e a corrente de ativagdo séo duplicadas.

Resistor de frenagem tipo BW...T BW018-075-T BW915-T BW012-025-T BW012-050-T BW012-100-T BW106-T = BW206-T

Codigo 18201393 18204139 18204147 | 18201407 | 18201415 | 18200834 18204120

Capacidade de carga 100 % ED 7.5 kW 15,6 kw2 2,5 kW 5,0 kW 10 kKW 13 kKW 18 kKW

em 50 % EDY | 12,7 kW 15,6 kw2 4,2 KW 8,5 kW 17 kKW 24 kW 32 kW
25 % ED 13,0 kW2 | 15,6 kw? 7,5 kW 15,0 kKW 19,6 kW2 | 392 kw2 = 39,2 kw2
12 % ED 13,0 kW2 | 15,6 kw? 11,2 kW 19,6 kw2 19,6 kW2 | 39,2kw2 | 392 kw?
6 % ED 13,0 kW2 | 15,6 kw2 19,0 kW 19,6 kw2 19,6 kW2 | 392kw2 = 39,2 kw2

Observar a limitagdo da poténcia regenerativa do conversor!
(= 150 % da poténcia do motor recomendada — Dados técnicos)

15Q

Valor de resisténcia Rew 18 Q +10 % +10 % 12Q %10 % 6Q+10 %
Corrente de ativagao (de F16)IF 14 ARMS 28 ARMS 10 ARMS 19 ARMS ‘ 27 ARMS 38 ARMS ‘ 42 ARMS
Tipo Resistor de grade de ago
= 2,5 mm? Parafuso A 2

Conexao (AWG12) M8 Bornes ceramicos 2.5 mm* (AWG12) Parafuso M8
Grau de protegao IP20 (quando montado)
Temperatura ambiente  t, —20 ... +40 °C
Tipo de refrigeragao KS = Auto-refrigeracéo

® 3) 0150 e 2 x paralelo a
Para MOVIDRIVE 2 x paralelo a 0110 0055/0075 0220/03003)

1) ED = Fator de duragao do ciclo do resistor de frenagem em relagéo a uma duragéo do ciclo Tp <120 s.
2) Limitagdo da poténcia fisica devido a tensdo no circuito intermediario e ao valor de resisténcia.
3) Quando conectado em paralelo, a capacidade de carga e a corrente de ativagdo séo duplicadas.

Dados técnicos
do resistor de

BW...-T
frenagem BW...-T
Secao transversal para contato de sinal 1x 1,5 mm?
Capacidade de comutagdo do contato de sinal do termostato * 2Acc/24 Ve (DC11)
* 2Aca/230Vcp (ACT1)
Contato de comutagéo Conforme EN 50178
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Dados Técnicos e Dimensoes

Resistor de frenagem tipo BW... / BW...-T

Desenho dimensional para resistores de frenagem BW... / BW...-T
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Figura 47: Desenho dimensional para resist. de frenag. BW em 1 tipo achatado / 2 resistor de grade de ago / 3 resistor de fio

Resistores tipo achatado: O cabo de conexado tem 500 mm de comprimento. O escopo
de fornecimento inclui quatro buchas roscadas M4 do tipo 1 e 2.

Tipo Posicao Dimensoes principais [mm)] Medidas para fixagao [mm] Peso
montagem [kal
BW../ BW..-T A B C a b/cle x1 x2 d
BW072-003 110 80 15 98 60 6 10 - 0,3
BW072-005 1 216 80 15 204 60 6 10 - 0,6
BW100-005
BW027-006 486 120 92 430 64 10 - 6,5 2,2
BW027-012 3 486 120 185 426 150 10 - 6,5 4,3
BW012-025-T 295 260 490 270 380 - - 10,5 8,0
BW012-050-T 395 260 490 370 380 - - 10,5 12
BW012-100-T 595 270 490 570 380 - - 10,5 21
BW018-015/-T 2 600 120 92 544 64 10 - 6,5 4,0
BW018-035-T 295 270 490 270 380 - - 10,5 9,0
BW018-075-T 595 270 490 570 380 - - 10,5 21
BW100-006/-T 486 120 92 430 64 10 - 6,5 2,2
BW168 365 120 185 326 150 10 - 6,5 3,5
BW168-T 406 120 185 326 150 10 - 6,5 3,6
BW268 465 120 185 426 150 10 - 6,5 4,3
BW268-T 486 120 185 426 150 10 - 6,5 4,3
BW147 465 120 185 426 150 10 - 6,5 4,3
BW147-T 486 120 185 426 150 10 - 6,5 4,3
BW247 3 665 120 185 626 150 10 - 6,5 6,1
BW247-T 686 120 185 626 150 10 - 6,5 6,1
BW347 670 145 340 630 300 10 - 6,5 13,2
BW347-T 750 210 185 630 150 10 - 6,5 12,4
BW039-003 286 120 92 230 64 10 - 6,5 1,5
BW039-006 486 120 92 430 64 10 - 6,5 2,2
BW039-012/-T 486 120 185 426 150 10 - 6,5 4,3
BW039-026-T 586 120 275 530 240 10 - 6,5 7,5
BW039-050-T 395 260 490 370 380 - - 10,5 12
BW915-T 9 795 270 490 770 380 - - 10,5 32
BW106-T 795 270 490 770 380 - - 10,5 32
BW206-T 995 270 490 970 380 - - 10,5 40
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Dados Técnicos e Dimensoes 7
Resistor de frenagem tipo BW... /BW...-T |7

EWAl |72

Protegao contra

P| Hz

E disponivel um protetor contra contato acidental para os resistores de frenagem tipo

contato acidental  achatado.
Protecao contra contato acidental BS003 BS005
Cadigo 813151 1 813152 X
Para resistor de frenagem BWO027-003 BW027-005
BW072-003 BW072-005
BW100-005

Desenho dimensional para prote¢cdo contra contato acidental BS
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Figura 48: Desenho dimensional para prote¢do contra contato acidental BS com grommet [1] e montagem em trilho [2]

Tipo Dimensoes principais [mm)] Dimens6es de montagem [mm] Peso [kg]

A B C b d e a X
BS-003 60 160 146 125 40 20 6 17,5 0,35
BS-003 60 160 252 125 40 20 6 17,5 0,5
Montagem Para montar o protetor em um trilho, pode ser adquirido da SEW-EURODRIVE, como
em trilho acessorio, um trilho codigo 822 194 4.
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3 £VA| |7 Dados Técnicos e Dimensoes
7 Resistor de frenagem tipo BW... / BW...-T
P| Hz

Dissipador de calor DKB11A para resistores de frenagem de construgcdo achatada
Cadigo 814 3455

Descrigéo Com o dissipador de calor DKB11A s&do montados com economia de espaco, resistores
de frenagem de construgédo achatada (BW072-005, BW100-005) na parte de tras do
MOVIDRIVE® tamanho 1 (equipamentos de 380/500 V: 0015...0040; 220 V:
0015...0037). O resistor € inserido no dissipador de calor e preso utilizando os parafu-
sos fornecidos (M4 x 20).

Desenho

dimensional
4 x Parafusos espacadores 4 x Parafusos de cabega

[2] 4 x M5 x 12 4xM5x 12
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Figura 49: Desenho dimensional para dissipador de calor DKB11A, todas as dimensées em mm

1) Superficie de montagem para o resistor de frenagem
2) Parafusos de retengéo, nao inclusos no escopo de fornecimento

106 Manual de Sistema — MOVIDRIVE® MDX60B/61B




Dados Técnicos e Dimensoes 7 3
Bobinas de rede tipo ND... |7

3.29 Bobinas de rede tipo ND...

* Aumentar a protegao contra sobretenséo.

» Limitar a corrente de carga quando varios conversores estado ligados em paralelo com contatores de rede em
comum (corrente nominal da bobina de rede = soma das correntes nominais dos conversores).

Bobina de rede tipo ND020-013" | ND045-013" | ND085-013" | ND150-013") | ND200-0033") ND300-0053
Cédigo 8260125 826 013 3 826 014 1 825 548 2 826 579 8 827 7214
Tensdo nominal Vn 3 %380 Vcea-10 % ... 3 x 500 Vp +10 %, 50/60 Hz

Corrente nominal? Iy 20 Aca 45 Acp 85 Aca 150 Aca 200 Acp 300 Acp
Perda de poténcia em Iy Py 0w 15W 25W 65 W 100 W 280 W
Indutancia Ly 0,1 mH 0,03 mH 0,05 mH
Temperatura ambiente ta -25...+45°C

Grau de protegao IP 00 (EN 60529)

Conexdo Comes | bomes. | bomes Parafuso M0 Parafuso M2

4 mm?2 (AWG10) 10 mm?2 (AWG8) 35 mm?2 (AWG2)
Selecao para equipamentos 380/500 V¢ (MDX60/61B...-5_3)

0300 0450 e 0550/0750

Operagao nominal (100 %) 0005...0075 0110...0220 MDRE0A0370 MDRG0A0750  0900...1320

Poténcia aumentada (VFC, 125 %)| 0005...0075 0110/0150 0220...0370 0450...0750
Selegao para equipamentos 220 Vi (MDX61B...-2_3)
Operagao nominal (100 %) 0015...0055 0075/0110 0150/0220 0300 - -
Poténcia aumentada (VFC, 125 %)| 0015...0037 0055/0075 0110/0150 0220/0300 - -

1) Aprovagao UL/cUL em conjunto com conversores de freqiiéncia MOVIDRIVE®. O certificado sera fornecido pela SEW-EURODRIVE,
sob consulta.

2) Se forem conectados mais de um MOVIDRIVE® a uma bobina de rede, a soma das correntes nominais de rede dos equipamentos
conectados, ndo deve exceder a corrente nominal da bobina de rede!

A
) (1)
o
el —pl
P a - | ‘ b )
< A B
05642AXX

Figura 50: Desenho dimensional para bobina de rede ND...

(1) Espaco para régua de bornes (touch-safe)

Posicdo de montagem arbitraria

Todas as dimensdes em mm:

Bobina de Dimensées principais Dimens6es de montagem D:gi:fzo Peso
rede tipo

= A B (o3 a b c kg

ND020-013 85 60 120 50 31 5-10 0,5
ND045-013 125 95 170 84 55-75 6 2,5
ND085-013 185 115 235 136 56 7 8
ND150-013 255 140 230 170 77 8 17
ND200-0033 250 160 230 180 98 8 15
ND300-0053 300 190 295 255 145 11 35
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3.30 Filtro de rede tipo NF...-...

» Para a supressao das emissdes de interferéncia no lado da rede dos conversores.

Filtro de rede tipo NF009-503" NF014-503" NF018-503") NF035-503") NF048-503")
Codigo 827 4126 827,116 X 827413 4 827 128 3 827117 8
Tensao nominal VN 3 %380 Vca—10 % ... 500 Vp +10 %, 50/60 Hz

Corrente nominal In 9 Aca 14 Aca 18 Aca 35 Aca 48 Aca
Perda de poténcia em Iy Py 6W A 12w 15w 22W
Corrente de descarga em Vy <25mA <25mA <25mA <25mA <40 mA
Temperatura ambiente  t, -25...+40 °C

Grau de protegao

IP 20 (EN 60529)

Conexio L1-L3/L1°-L3’ 4 mm? (AWG 10) 10 mm? (AWG 8)

PE Parafuso M5 Parafuso M5/M6
Selegao para equipamentos 380/500 Vca (MDX60/61B...-5_3)
Operagado nominal (100 %) 0005...0040 0055/0075 - 0110/0150 0220
Poténcia aumentada (VFC, 125 %) 0005...0030 0040/0055 0075 0110 0150
Selegao para equipamentos 220 V¢, (MDX61B...-2_3)
Operagédo nominal (100 %) 0015/0022 0037 - 0055/0075 0110
Poténcia aumentada (VFC, 125 %) 0015 0022 0037 0055/0075 -

1) Os filtros de rede NF... possuem aprovagdo cRUus independente dos conversores MOVIDRIVE®. O certificado sera fornecido pela

SEW-EURODRIVE, sob consulta.

Filtro de rede tipo NF063-503" | NF085-503") = NF115-503") = NF150-503") = NF210-503" | NF300-503")

Codigo 827 414 2 827 4150 827 416 9 827 4177 827 418 5 827 419 3

Tensdo nominal VN 3 x380 Vep—10 % ... 500 Vp +10 %, 50/60 Hz

Corrente nominal In 63 Aca 85 Aca 115 Aca 150 Aca 210 Aca 300 Aca

Perda de poténcia em Iy Py 30W 3/W 60 W 90w 150 W 180 W

Corrente de descarga em Vy <30 mA <30 mA <30 mA <30 mA <40 mA <45 mA

Temperatura ambiente  t, —25...+40°C

Grau de protegao IP 20 (EN 60529)

Conexio L1-L3/L1’-L3 16 mm? 35 mm? 50 mm? 95 mm? 95 mm? 150 mm?
(AWG 6) (AWG 2) (AWG1/0) (AWG4/0) (AWG4/0) (AWG300-2)

PE M6 M8 M10 M10 M10 M12

Selecao para equipamentos 380/500 Vi (MDX60/61B...-5_3)

Operagao nominal (100 %) 0300 0370/0450 0550 0750 0900/1100 1320

Poténcia aumentada (VFC, 125 %) 0220 0300/0370 0450 0550/0750 0900 1100/1320

Selecao para equipamentos 220 V¢, (MDX61B...-2_3)

Operagao nominal (100 %) 0150 0220 0300 - - -

Poténcia aumentada (VFC, 125 %) 0110/0150 - 0220/0300 - - -

1) Os filtros de rede NF... possuem aprovagdo cRUus independente dos conversores MOVIDRIVE®. O certificado sera fornecido pela

SEW-EURODRIVE, sob consulta.

A eficacia dos filtros de rede é restrita na rede IT.
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Figura 51: Desenho dimensional para filtro de rede NF
Posicao de montagem arbitraria
Todas as dimensdes em mm:
. - L . - Dimensao
Filtro de Dimensoées principais Dimenso6es de montagem do furo Conexio Peso
rede tipo PE
A B (o3 a b c kg
NF009-503 5 195 180 0,8
NF014-503 225 80 20 210 M5 0,9
NF018-503 50 255 240 55 1,1
NF035-503 275 255 1,7
60 30
NF048-503 315 100 295 V6 2,1
NF063-503 260 235 2,4
90 60
NF085-503 320 140 M8 35
NF115-503 255 4,8
100 330 155 65 6,5
NF150-503 M10 5,6
NF210-503 140 450 190 102 365 8,9
NF300-503 170 540 230 125 435 M12 12,2
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3.31 Bobina de saida tipo HD...

* Para a supressao de interferéncia irradiada do cabo de motor ndo blindado. Para HD001 a HD003 recomendamos
passar 5 voltas do cabo do motor pela bobina de saida. No caso de cabos com didmetro maior, podem ser passa-
das menos de 5 voltas. Para compensar isto, devem ser ligadas em série 2 ou 3 bobinas de saida. Com 4 voltas,
devem ser ligadas em série duas bobinas de saida, e com 3 voltas, trés bobinas de saida. O numero de voltas é fixo
para HDO04.

* As bobinas de saida HD001 a HDO03 séo selecionadas baseado na segao transversal dos cabos do motor. Por
essa razao, ndo é necessaria uma tabela especifica para equipamentos em 220 V.

* A bobina de saida HD004 ¢ destinada as unidades tamanho 6 (0900...1320).

Bobina de saida tipo HD001") HD002" HD003") HD004"
Cédigo 8133255 813 557 6 813 558 4 8168857
Perda max. de poténcia Py, 15w 8w 30 W 100 W

Para secéo transversal dos

N > 16 mm? (AWG 6)
cabos/conexodes

1,5...16 mm2 (AWG 16...6) = <1,5 mm2 (AWG 16) Bitola para terminal M12

1) A bobina de saida HD... ndo € um componente pertinente a UL/cUL.

A

i )
Y /U\U HD001
¢ HDO002
é; U U HDO003
A 1] —_111 aC \—
»lilec « b
P a . < B >
t 75 75
A
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o HDO004
A Q Q —
0
>

05660BXX
Figura 52: Dimensbdes para bobinas de saida HD001...HD003 e HD004 (qualquer pos. montag.)

Todas as dimensdes em mm:

110

Bobina de Dimensoes principais Dimensoes de montagem O interno | Dimen. furo | Dimensées
saida A B (o] a b d c kg
HDO001 121 64 131 80 50 50 58 0,5
HDO002 66 49 73 44 38 23 ’ 0,2
HDO003 170 64 185 120 50 88 7,0 1,1
HD004 150 400 360 120 370 - 9,0 12,5
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3.32 Filtro de saida tipo HF...

Filtro senoidal para suavizar a tenséo de saida dos conversores. Eles sao utilizados:

» Em transmissdo em grupo (varios cabos de motor em paralelo); As descargas elétricas nos cabos do motor s&o
suprimidas.

» Para protegao da isolagédo do enrolamento de motores que ndo sdo SEW, ndo adequados para conversores

» Para proteger contra picos de sobretensdo em cabos longos de motor (> 100 m)

» Operar os filtros de saida em V/f e somente nos modos de operagédo VFC. N&o uti-
lizar filtros de saida nos modos de operagdo CFC / SERVO.

» Nao utilizar filtros de saida em aplicacées de elevagao.

« Durante o planejamento de projeto do acionamento, considerar a queda de tensao
no filtro de saida e, consequentemente o torque reduzido disponivel do motor. Isto
aplica-se particularmente a unidades de 220 V5 com filtros de saida.

Filtro de saida tipo HF008-503" = HF015-503") | HF022-503" | HF030-503" | HF040-503" | HF055-503"
Codigo 826 029 X 826 030 3 826 031 1 826 032 X 826 311 6 826 312 4
Tensio nominal Vy 3 %380 Vga—10 % ... 3 x 500 Vp +10 %, 50/60 Hz?)
Queda de tensdoem Iy AV <6,5% (7,5 %) em 380 Vca/ <4 % (5 %) em 500 Vi € famax = 50 Hz (60 Hz)
Através corrente nom.?ly 350 v 2,5 Aca 4 Aca 6 Aca 8 Aca 10 Aca 12 Aca
(em V[ede =3 x380 V¢ ;
Através corrente nom.”/ly 590 v 2 Aca 3 Aca 5Aca 6 Aca 8 Aca 10 Aca
(em Viege =3 x 500 Vp)
Corrente de descarga em VAl 0mA
Perda de poténcia em Iy Py 25 W 3B5W \ 55 W 65 W \ 20 W \ 115 W
Emissao de interferéncia via Conforme classe limite B, de acordo com EN 55011 e EN 55014
cabo de motor nao blindado Atende a EN 50081, partes 1 e 2
Temperatura ambiente  t, 0 ... +45 °C (Redugéo: 3 % |y por K max. 60 °C)
Grau de protecao (EN 60529) IP 20
Conexdo Bitola para terminal M4: 0,5 ... 6 mm? (AWG 20 ... 10) 10 mm? (AWG 8)
Peso 3,1 kg 4,4 kg \ 10,8 kg
Selecao para equipamentos 380/500 V¢ (MDX60/61B...-5_3)
Operagio nominal (100 %) 3) 0005 ... 0011 0014 /0015 0022 0030 0040 0055
Poténcia aumentada (125 %) %) 0005 0008 / 0011 0014 /0015 0022 0030 0040
Selecao para equipamentos 220 Ve (MDX61B...-2_3)
Queda de tensdoem Iy AV - <18,5 % (19 %) em 220 Va com famax = 50 Hz (60 Hz)

A 3
’(f:‘\’,‘::d:‘;’ge)’(‘tfzg°vr2;\ ))'N 20V 43A., 6,5 Aca 10,8 Aca 13 Aca 17,3 Aca 22 Aca
Operacao nominal (100 %) 3) - - 0015/0022 - 0037 0055
Poténcia aumentada (125 %) %) - 0005 0015/0022 - - 0037
1) Aprovagao UL/cUL em conjunto com os conversores MOVIDRIVE®. O certificado sera fornecido pela SEW-EURODRIVE, sob consul-

ta.
2) Uma reducéo de 6 % Iy por 10 Hz aplica-se sobre fy = 60 Hz através da corrente nominal ly.

3) Aplica-se somente para operagéo sem conexao do circuito intermediario VCC. Para operagao do conversor com conexao do circuito
intermediario VCC, observar as indicagdes do planejamento de projeto no manual de sistema do respectivo conversor.
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Filtro de saida tipo HF075-503") HF023-403") HF033-403") HF047-403") HF450-503
Codigo 826 313 2 825784 1 825,785 X 825786 8 826 948 3
Tens&o nominal VN 3 x380Vca—10% ... 3 x500 Via +10 %, 50/60 Hz?)
Queda de tensdo em Iy AV <6,5% (7.5 %) em 380 Vcp / <4 % (5 %) em 500 Vi € famax = 50 Hz (60 Hz)
Através corrente nom.%) In 380 v 16 Aca 23 Aca 33 Aca 47 Aca 90 Aca
(em Vrede = 3 x 380 VC%))
Através corrente nom.” Iy 500v 13 Aca 19 Aca 26 Aca 38 Aca 72 Aca
(em Viege = 3 x 500 Vcp)
Corrente de descarga em Vy Al 0mA
Perda de poténcia em Iy Py 135 W 0w 120 W 200 W 400 W
Emissao de interferéncia via cabo Conforme classe limite, de acordo com EN 55011 e EN 55014
de motor nao blindado Atende a EN 50081, partes 1 e 2
Temperatura ambiente ta 0 ... +45 °C (Redugéo: 3 % Iy por K méx. 60 °C)
Grau de protegdo (EN 60529) IP 20 IP 20 IP 10
Conexio 10 mm? (AWG 8) 25 mm? (AWG 4) 35 mm? (AWG 2)
Peso 10,8 kg 15,9 kg 16,5 kg ‘ 23 kg 32 kg
Selegao para equipamentos 380/500 V¢ (MDX60/61B...-5_3)
0370/0450/
Operagio nominal (100 %) 3 0075 0110 0150/0300% 0220 0550407504/
09004
Poténcia aumentada (125 %) ¥ 0055 0075 01100220 0150 il
Selecao para equipamentos 220 V., (MDX61B...-2_3)
Queda de tensdo em Iy AV < 18,5 % (19 %) em 220 Vp com famay = 50 Hz (60 Hz)
4 3
'(f:‘\’,‘::d:‘;’ge)’(‘tfzg°\,’; )) In220v 29 Aca 42 Ay 56,5 Aca 82,6 Aca 156 Aca
Operagao nominal (100 %) 3) 0075 0110 0150/0300%) 0220 0300
Poténcia aumentada (125 %) % 0055 0075 0110/0220% 0150 0220/0300
1) Aprovagao UL/cUL em conjunto com os conversores MOVIDRIVE®. O certificado sera fornecido pela SEW-EURODRIVE, sob con-
sulta.

2) Uma redugéo de 6 % Iy por 10 Hz aplica-se sobre fy = 60 Hz através da corrente nominal ly.

3) Aplica-se somente para operagdo sem conexdo do circuito intermediario VCC. Para operagdo com conexao V¢, observar as indi-
cagoes do planejamento de projeto no manual de sistema MOVIDRIVE® MDX6/61B, capitulo "Planejamento de projeto/Conex&o dos
componentes de poténcia opcionais."

4) Conectar dois filtros de saida HF...-... em paralelo para operagdo com estes MOVIDRIVE®.
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Desenhos dimensionais para filtros de saida HF...-503, dimensées em mm
HF015/022/030-503 HF040/055/075-503
A A,
i 4 L &
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Figura 53: Desenhos dimensionais para filtros de saida HF015...075-503
E permitida somente a posi¢do de montagem mostrada no desenho dimensional.
Di - L Dimensoes de Dimen- Espaco livre para
) . ) imensoes principais = q 541)
Filtro de saida tipo montagem soes furo ventilagdo
B H T a b c Acima Abaixo
HF015/022/030-503 80 286 176 - 265
i 7 100 100
HF040/055/075-503 135 296 216 70 283
1) Nao é necessario espaco livre nas laterais; os equipamentos podem ser colocados um ao lado do outro.
HF450-503
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Figura 54: Desenho dimensional para filtro de saida HF450-503
E permitida somente a posicdo de montagem mostrada no desenho dimensional.
Dimensoes principais 2l it e Dim. furo Epasy !IVI‘? para
Filtro de saida tipo montagem ventilagao
B H T a b c Acima ‘ Abaixo
HF450-503 465 385 ‘ 240 436 220 8,5 100 ‘ 100
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Desenho dimensional para filtro de saida HF...-403, dimens6es em mm
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Figura 55: Desenho dimensional para filtro de saida HF...-403

Dimensoes de montagem Dimen
. - L = Espaco livre para
. Dimenséoes principais ~ . Posigio de monta-  Sdodo ventilagio
Tipo Instalagao padrao gem horizontal furo
B H TIT1 a b al a2 c Lateral = Acima | Abaixo
HF023-403
145 284 365/390 268 60
HF033-403 210 334 6,5 30 cada 150 150
HF047-403 190 300  385/400 284 80
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3.33 Cabos pré-fabricados

Visao geral A SEW-EURODRIVE oferece conjuntos de cabos e cabos pré-fabricados para conexao
simples e sem erro dos varios componentes do sistema ao MOVIDRIVE®. Os cabos
s&o pré-fabricados em tamanhos de 1 m, no comprimento desejado. E necessario dife-
renciar se os cabos destinam-se a instalagées fixas ou méveis.

1. Conjunto de cabos para conex&o do circuito intermediario MDR - MDX
Cabos de motor e cabos de extensao para conexado dos motores CM
Cabos de motor e cabos de extensao para conexao dos motores DS / CMD
Cabos e cabos de extensao para ventilagao forgada VR

Conexao ao DEH11B / DER11B: Cabo de encoder e cabo de extensao (Hiperface®,
encoder incremental), cabo de resolver e cabo de extensao no projeto com conector
e caixa de ligagcao para motores.

ok w0

1. Jogo de cabos para conexdo do circuito intermediario MDR -. MDX

Descrigdo A SEW-EURODRIVE recomenda a utilizagdo dos conjuntos de cabos mencionados
abaixo, para a conexao do circuito intermediario. Estes jogos de cabos oferecem re-
sisténcia dielétrica adequada e também sao identificados por cores. A identificagdo por
cores é necessaria porque uma inversao das fases ou um curto-circuito a terra poderao
causar danos irreparaveis nos equipamentos conectados.

Devido ao comprimento dos cabos, a ligacdo do circuito intermediario fica limitada ao
comprimento admissivel de 5 m, sendo que para a conexao de varios equipamentos,
esses também poderéao ser cortados no comprimento desejado, por parte do cliente. Os
terminais para a conexdo do médulo regenerativo ao conversor sdo fornecidos com o
jogo de cabos. Para a conex&do de mais conversores, devem ser utilizados terminais
para cabos disponiveis comercialmente. Os conversores devem ser conectados ao
moddulo regenerativo em estrela. Utilizar um barramento da rede de distribuicéo se os
terminais do circuito intermediario do moédulo regenerativo ndo forem suficientes.

Tipo de instalagao E possivel somente instalagao fixa.

g::’”"m R e DCP12A DCP13A DCP15A DCP16A

Codigo 814 567 9 814 250 5 814 251 3 817 593 4
Para conexao do

MOVIDRIVES 0015...0110 0150...0370 0450...0750 0900...1320
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2. Cabos pré-fabricados e cabos de extensdo para conexdao dos motores CM ao MDX

Cabo do motor Os cabos sao equipados com conector para conexao ao motor e com terminal para ca-
bos para conexao ao conversor.

Numero de cabos e secao transversal Codigo Tipo de instalacao Para motor
4x1.5 mm? (AWG 16) 1991795 CM..SM51
4x1.5 mm? (AWG 16) + 3x1,0 mm? (AWG 17) 199 189 2 CM..BR SB51
4x2.5 mm?2 (AWG 12) 1991817 CM..SM52
4x2.5 mm? (AWG 12) + 3x1,0 mm? (AWG 17) 199 1914 CM..BR SB52
4x4 mm? (AWG 10) 199 183 3 o CM..SM54
4x4 mm?2 (AWG 10) + 3x1,0 mm? (AWG 17) 199 193 0 Instalagdo flxa CM..BR SB54
4x6 mm? (AWG 10) 199,185 X CM..SM56
4x6 mm? (AWG 10) + 3x1,5 mm?2 (AWG 16) 1991957 CM..BR SB56
4x10 mm? (AWG 8) 199 187 6 CM..SM59
4x10 mm? (AWG 8) + 3x1,5 mm?2 (AWG 16) 199197 3 CM..BR SB59
Numero de cabos e segao transversal Codigo Tipo de instalagao Para motor
4x1.5 mm?2 (AWG 16) 199 180 9 CM..SM51
4x1.5 mm? (AWG 16) + 3x1,0 mm? (AWG 17) 199 190 6 CM..BR SB51
4x2.5 mm? (AWG 12) 1991825 CM..SM52
4x2.5 mm? (AWG 12) + 3x1,0 mm?2 (AWG 17) 199 192 2 CM..BR SB52
4x4 mm? (AWG 10) 199 184 1 o CM..SM54
4x4 mm? (AWG 10) + 3x1,0 mm?2 (AWG 17) 199 194 9 Instalagéo movel CM..BR SB54
4x6 mm? (AWG 10) 199 186 8 CM..SM56
4x6 mm? (AWG 10) + 3x1,5 mm?2 (AWG 16) 199 196 5 CM..BR SB56
4x10 mm?2 (AWG 8) 199 188 4 CM..SM59
4x10 mm? (AWG 8) + 3x1,5 mm?2 (AWG 16) 199 198 1 CM..BR SB59

Cabos de Os cabos s&o equipados com conector e acoplamento para extenséo dos cabos do mo-

extenséo tor CM.
Numero de cabos e secao transversal Codigo Tipo de instalacao Para motor
4x1.5 mm? (AWG 16) 199549 9 CM..SM51
4x1.5 mm? (AWG 16) + 3x1,0 mm? (AWG 17) 199 199 X CM..BR SB51
4x2.5 mm?2 (AWG 12) 199 5510 CM..SM52
4x2.5 mm? (AWG 12) + 3x1,0 mm? (AWG 17) 1992015 CM..BR SB52
4x4 mm? (AWG 10) 199 553 7 CM..SM54

Instalagao fixa

4x4 mm?2 (AWG 10) + 3x1,0 mm?2 (AWG 17) 199 203 1 CM..BR SB54
4x6 mm? (AWG 10) 199 555 3 CM..SM56
4x6 mm? (AWG 10) + 3x1,5 mm?2 (AWG 16) 199 205 8 CM..BR SB56
4x10 mm? (AWG 8) 199 557 X CM..SM59
4x10 mm? (AWG 8) + 3x1,5 mm?2 (AWG 16) 199 207 4 CM..BR SB59
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Numero de cabos e segao transversal Codigo Tipo de instalagcao Para motor
4x1.5 mm? (AWG 16) 199 550 2 CM..SM51
4x1.5 mm? (AWG 16) + 3x1,0 mm? (AWG 17) 199 200 7 CM..BR SB51
4x2.5 mm? (AWG 12) 199 552 9 CM..SM52
4x2.5 mm? (AWG 12) + 3x1,0 mm? (AWG 17) 199 202 3 CM..BR SB52
4x4 mm? (AWG 10) 199 554 5 CM..SM54
) 2 Instalagdo movel

4x4 mm~“ (AWG 10) + 3x1,0 mm*“ (AWG 17) 199 204 X CM..BR SB54
4x6 mm? (AWG 10) 199 556 1 CM..SM56
4x6 mm? (AWG 10) + 3x1,5 mm? (AWG 16) 199 206 6 CM..BR SB56
4x10 mm? (AWG 8) 199 558 8 CM..SM59
4x10 mm?2 (AWG 8) + 3x1,5 mm?2 (AWG 16) 199 208 2 CM..BR SB59

3. Cabos pré-fabricados e cabos de extensdo para conexao dos motores DS / CMD ao MDX

Descrigdo Os cabos sao equipados com conector para conexao ao motor e com terminal para ca-
bos para conexao ao conversor.
Numero de cabos e secao transversal Codigo Tipo de instalacao Para motor
4x1.5 mm? (AWG 16) 199 093 4 ) DS56 /CMD.. / SM11
2 2 Instalagao fixa
4x1.5 mm~“ (AWG 16) + 2x0,75 mm~ (AWG 18) 199 094 2 DS56..B / SM11
Numero de cabos e secao transversal Codigo Tipo de instalacao For motor
4x1.5 mm? (AWG 16) 199 095 0 o DS56 /CMD.. / SM11
3 3 Instalagdo movel
4x1.5 mm~“ (AWG 16) + 2x0,75 mm~ (AWG 18) 199 096 9 DS56..B / SM11

4. Cabos pré-fabricados e cabos de extensdo para conexdo da ventilagao forgada VR

Cabos para ventilagdo forcada VR:

Codigo

198 634 1

199,560 X

Instalagao

Instalacao fixa

Instalagdo movel

Cabos de extenséo para ventilagéo forgada VR:

Codigo

199 561 8

199 562 6

Instalagao

Instalacao fixa

Instalagdo movel
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5. Cabos pré-fabricados para conexao dos opcionais DEH11B / DER11B

Os resumos a seguir mostram as possiveis conexdes para os opcionais DEH11B e

DER11B.
Significado Os cabos de conexao possuem um codigo e um simbolo. Os simbolos tém o seguinte
dos simbolos significado:
Simbolo Descrigao
D——C Conector do cabo de conexdo - conector para instalagéo fixa
56047AXX
D Conector do cabo de extensdo — conector para instalagéo fixa
56051AXX
Rt
N 2tz Conector do cabo de conexdo - conector para instalagdo mével
56048AXX
Dt Conector do cabo de extensdo — conector para instalagdo movel
56052AXX
D = . . = . P
Conector do cabo de conexdo - caixa de ligagéo para instalacao fixa
56049AXX
bt = . N . ~ .
— - Conector do cabo de conexédo - caixa de ligagao para instalagao movel
56050AXX
D Cg Conector do cabo de conexdo — conector Y para instalagao fixa
56053AXX
R
Nem- -Cg Conector do cabo de conexdo - conector Y para instalagdo moével
56054AXX
@—@f; Conector do cabo de conex&o - conector com sinal A/B invertido para inverséo do
= sentido de rotagéo (para instalagao fixa)
56489AXX

Conexao do encoder através do conector

Conexao do encoder através da régua de bornes do encoder

Conexao através do conector no lado do motor

é}J

56114AXX

=

Conexao através da caixa de ligagdo no lado do motor

)

56115AXX

SN

T
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Dados Técnicos e Dimensoes RVA] Tn 3
Cabos pre-fabricados [

P| Hz
Opcionais de
conexdo em X14,
DEH11B /
DER11B
AV1H EV1S, EVIR EVAT
%%/ [Hiperface® DWI']'IA%%
Dt :
199 539 1 - X14 DER11B/DEH11B 691 P X2 DWIT1A
D -D - TTL, Sen/Cos y - TTL/SV
D p— = D B —a
199 540 5 817 960 3 g 198 829 8
X14 DER11B/DEH11B o CER HT L
SERITE — Hiperface 818 168 3 198 828 X
! . — ¢
1 1 —
! ! 8180156 X14 DER1B/DEH11B|, H
DEH11B - " X1 DWIH1A g []
T N
8181659 818 164 0 X
<«
A
X = —
Z ‘DEH11B" [X14 DER11B/IDEH11B
X14 DER11B/DEH11B| | | | [~ X42DRS11B ~
- — X14 DEH11B ———a <
~. X14 DER11B DER11B 818 166 7 X
Le) 817 958 1 ——& e
< < 818 167 5
~— 6@1
X
™
<t
x
= MoE
DRS11B
56479AXX

Para os esquemas de ligacao individuais, consultar o capitulo "Instalacdo" no manual
instrucdes de operagéo MOVIDRIVE® MDX60B/61B.

» Cabo para conectar encoders externos HIPERFACE® AV1 H, AS1H, ES1H através
do conector.

ﬁﬂﬁ |

56130AXX
Tipo Instalagao Codigo
Lo & 8180156
56047AXX
DEH11B / DER11B X14 - AV1H, AS1H, ES1H @
N & 8181659
56048AXX
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7 Cabos pre-fabricados

+ Cabo de extensado para conectar encoders externos HIPERFACE® AV1H, AS1H,
ES1H através do conector.

D) [ [ ] © H

56131AXX
Tipo Instalagao Codigo
b 199 539 1
56051AXX
DEH11B / DER11B X14 - AV1H, AS1H, ES1H
D 1995405
56052AXX

Cabo para conectar encoders externos sen/cos através da régua de bornes do en-

coder.
[ w:

56132AXX
Tipo Instalagao Codigo
D
817 960 3
56049AXX
DEH11B / DER11B X14 -, encoders sen/cos |
Voo -= 818 168 3
56050AXX

Cabo para conectar a fonte de alimentagdo do encoder de 5 V¢ tipo DWI11A,

através do conector.

56109AXX
Tipo ‘ Instalagao ‘ Codigo ‘
D——--C
DEH11B / DER11B X14 - DWI11A X1 818 164 0
56047AXX
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Dados Técnicos e Dimensoes VA 7 n 3
Cabos pre-fabricados [
P| Hz

Cabo para conectar um sensor TTL externo de 5 V¢ na fonte de alimentagdo do
encoder de 5 V¢ tipo DWI11A, através da régua de bornes do encoder.

o

56132AXX
Tipo Instalagao Codigo
P
198 829 8
56049AXX
Sensor TTL de 5 Ve —» DWIT1A X2
-
S = 198 828 X
56050AXX
» Cabo para conexao mestre/escravo.
56109AXX

Tipo Instalagao Codigo

DEH11B/DER11B X14 -~ DER11B/DEH11B X14 D a
56047AXX

817 958 1

Cabo para conectar a simulagao do encoder (DEH11B/DER11B:X14) do mestre
para o terminal X42 do opcional DRS11B.

W

=

56109AXX
Tipo Instalagao Codigo
DEH11B/DER11B X14 - DRS11B X42 F ) M 0818 166 7
(mestre e escravo giram no mesmo sentido)
56047AXX
DEH11B/DER11B X14 - DRS11B X42 :D—@E) 0818 167 5
(mestre e escravo giram em sentido oposto) -
56489AXX
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kWA

P| Hz

Opcionais de
conexdo em X15

DEH11B

X14

X15

DEH11B

Dados Técnicos e Dimensoes
Cabos pré-fabricados

DS, CM, CMD

DT(E)/DV(E), CT/CV, DZ/DX
ASOH, AS1H, AS3H, AS4H

]

=

1)

DT(E)/DV(E), eDT/eDV, CT/CV
DR, DZ/DX
ES1S, ES2S, EV1S, EV2S, EH1S  ES1T, ES2T, EVAT, EH1T
ES1R, ES2R, EV1R, EV2R, EH1R

DR, DZ/DX,

]

DT(E)/DV(E), eDT/eDV

X62

ESOH, ES1H, ES3H, ES4H cM DS
AV1H AS1H, ESTH AS1H, ESTH
Hiperface” I I
F A SR ﬁ [
I H H SH==
199 540 5
X15 DEH11B_
— Hiperface X15 DEH11B_ |
—=C Hiperf:
~ Hiperface
1332453 5 o perace )i1£|i|?o§:-|f;lzu \
oo 13324578
13324551 , 5*_:\:::?__{ 13327658
- 1332454 3 i 'f__<
= 1332 766 6
3
[
[
= (=f X15 DEH11B
] . Sen/Cos
X15 DEH11B | DWIT1A <%
X15 DEH11B | ~ X1 DWI11A 1332 813 1
- TTL Sen/Cos -
b _ 817 957 3 ¢ e
1332 459 4 2 1332812 3
T ] - X62 DIP11B
=< < _ ssl
1332 458 6
ne
X2 DWIH1A g
STTLsy. P &
X
P
198 829 8 AV1Y
R et
N - _\_____<
195 828 059 396 82
[© )] [© )] &)

]

=

DT(E)/DV(E), CT/CV

DR, DZ/DX

AV1Y

56481AXX

Para os esquemas de ligacao individuais, consultar o capitulo "Instalagdo" no manual
instrugdes de operagao MOVIDRIVE® MDX60B/61B.
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Dados Técnicos e Dimensoes VA 7 n 3
Cabos pre-fabricados [
P| Hz

» Cabo para conectar os encoders HIPERFACE® ASOH, AS1H, AS3H, AS4H, ESOH,

ES1H, ES3H, ES4H, AV1H com conector no lado do motor para motores DS, CM,
CMD, DT, DV, DT(E), DV(E), CT, CV, DZ ou DX.

%]m: 7

56135AXX
Tipo Instalagao Codigo
D—=C
DEH11B X15 - ss047AXX | 2024835
DS/CM/CMD/DT/DV/DT(E)/DV(E)/CT/CV/DZ/DX
motores com ASOH, AS1H, AS3H, AS4H, ESOH, B
ES1H, ES3H, ES4H, AV1H [ & 1332 455 1
56048AXX

+ Cabo de extensdo para conectar encoders HIPERFACE® ASOH, AS1H, AS3H,
AS4H, ESOH, ES1H, ES3H, ES4H, AV1H com conector no lado do motor para mo-
tores DS, CM, CMD, DT, DV, DT(E), DV(E), CT, CV, DZ ou DX.

5 T T |o H

56136AXX

Tipo Instalagao Codigo

ba 199 539 1
DEH11B X15 - 56051AXX
DS/CM/CMD/DT/DV/DT(E)/DV(E)/CT/CV/DZ/DX
motores com ASOH, AS1H, AS3H, AS4H, ESOH,
ES1H, ES3H, ES4H, AV1H Dt 199540 5

56052AXX

» Cabo para conectar encoders HIPERFACE® AS1H, ES1H com caixa de ligagdo no
lado do motor para motores CM.

=——=——111 T

56137AXX
Tipo Instalagao Codigo
D < 1332457 8
56049AXX
DEH11B X15 - Motores CM com AS1H, ES1H
-G
(S — 1332454 3
56050AXX
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7 Cabos pre-fabricados

« Cabo para conectar encoders HIPERFACE® AS1H, ES1H com caixa de ligago no
lado do motor para motores DS.

56132AXX

Tipo Instalagao Caédigo

= 13327658
56049AXX

DEH11B X15 — Motores DS com AS1H, ES1H

S - 1332 766 6
56050AXX

» Cabo para conectar encoders sen/cos ES1S, ES2S, EV1S, EV2S, EH1S, ES1R,
ES2R, EV1R, EV2R, EH1R com caixa de ligagdo no lado do motor para motores CT,
CV, DT(E), DV(E), eDT, eDV, DR, DZ e DX.

56132AXX
Tipo Instalagao Codigo
D = 1332 459 4
DEH11B X15 - Motores 56049AXX

DT(E)/DV(E)/eDT/eDV/CT/CV/DR/DZ/DX com
encoders sen/cos ES1S, ES2S, EV1S, EV2S,

e
EH1S, ES1R, ES2R, EVIR, EV2R, EH1R T 13324586

56050AXX
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Dados Técnicos e Dimensoes RVA] Tn
Cabos pre-fabricados [

P| Hz

+ Cabo para conectar sensores TTL de 5 V¢ ES1T, ES2T, EV1T, EH1T com caixa
de ligagéo no lado do motor (DT(E), DV(E), eDT, eDV, DR, DZ ou DX) para fonte de
alimentacdo do encoder de 5 V¢ tipo DWI11A.

.

56132AXX
Tipo Instalagdo Cédigo
b = 198 829 8
Sensores TTL de 5 Vg ES1T, ES2T, EVAT, 56049AXX
EHAT - DWIT1A X2 e
(R < 198,828 X
56050AXX

+ Cabo para conectar a fonte de alimentagcédo do encoder de 5 V¢ tipo DWI11A

através do conector

56109AXX
Tipo Instalagao Codigo ‘
DEH11B X15 - DWI11A X1 D ¢ 817 957 3
56047AXX
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2 Cabos pré-fabricados

» Cabo Y para conectar o encoder absoluto AV1Y com conector no lado do motor para
motores DT(E), DV(E), CT, CV, DR, DZ e DX. Os sinais de encoder a seguir sao
avaliados com o cabo Y:

— Sinal SSI do encoder absoluto AV1Y e em DIP11B X62
— Sinal sen/cos do encoder absoluto AV1Y em DEH11B X15

——
() =
—
56133AXX
Tipo Instalagao Codigo
D Cg 13328131
56053AXX
DER11B X15 - AV1Y e DIP11B X62
oG
—<g 1332812 3
56054AXX

» Cabo de extensao para conectar o encoder absoluto AV1Y com conector no lado do
motor para motores DT(E), DV(E), CT, CV, DR, DZ e DX.

=H 4= =0 [l

Tipo Instalagao Codigo

56131AXX

Motores DT(E)/DV(E)/CT/CV/DR/DZ/DX - AV1Y D 0593 539 1
56052AXX
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Dados Técnicos e Dimensoes RVA] Tn 3
Cabos pré-fabricados

z
P| Hz
Opcionais de
conexdo em X15
DER11B
.
X15 DER11B
X15DER11B || |~ RHIMIL | ~
~ RH1MIL D—=
X RAL o—— | | 18 o
| 1995898 | - X62 DIP11B
D—0 — e _ 88l
DER11B | 1994875 | ) e 1332 844 1 5 G
D --- 199 590 1 -
R 198 929 4 DIP11B
199 319 4 D--- D,
—?
RH1M/L 198 930 8
S
199 542 1 ors
e AV1Y
D -
199 541 3

[© [O ) =l
_| 1 1 1 )
U= =) =) U=

DY, DS, CM, CMD CMm DS DS, CM
RH1M, RH1L RH1M, RH1L RH1M, RH1L RH1M, RH1L

56483AXX

Para os esquemas de ligacao individuais, consultar o capitulo "Instalagao" no manual
instrugdes de operagao MOVIDRIVE® MDX60B/61B.
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7 Cabos pre-fabricados

» Cabo para conectar resolvers RH1M / RH1L com conector no lado do motor para
motores DS, CM ou CMD.

—— o
—— 12/ 7\ -
56138AXX
Tipo Instalagao Caodigo
D i 199 487 5
56047AXX
DER11B X15 - Motores DS/CM/CMD com
RH1M/RH1L R
~— g 1993194
56048AXX

» Cabo de extensao para conectar resolvers RH1M / RH1L com conector no lado do
motor para motores DS, CM ou CMD.

D) = = © H]]

56139AXX
Tipo Instalagao Caodigo
e 199 542 1
56051AXX
DER11B X15 - Motores DS/CM/CMD com
RH1M/RH1L
D 199541 3
56052AXX
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Dados Técnicos e Dimensoes VA
Cabos pre-fabricados [

P| Hz

« Cabo para conectar resolvers RH1M / RH1L com caixa de ligagéo no lado do motor

para motores CM e DS.

56142AXX
Tipo Instalagao Codigo
D
199 589 8
DER11B X15 - Motores CM com S6049AXX
RH1M/RH1L I
. — 199 590 1
56050AXX
D
13328174
56049AXX
DER11B X15 - Motores DS com RH1M/RH1L
-
—— — 1332 844 1
56050AXX

* Motores CM e DS com resolver integrado: Cabo adicional para conectar o encoder
absoluto AV1Y com conector no lado do motor para DIP11B X62.

DO
(G = [
—
56143AXX
Tipo Instalagao Codigo
b ¢ 198 929 4
56047AXX
Motores DS/CM com AV1Y - DIP11B X62
-
~ & 198 930 8
56048AXX
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P6..

Parametros
=t Estrutura do menu DBG60B
P600
4 Parametros
O menu de parametros, via de regra, € utilizado somente para a colocagdo em opera-
cdo e para fins de manutencado. Por essa razdo, a unidade basica MOVIDRIVE® &
fornecida sem controle manual. Pode-se conectar o MOVIDRIVE® em um PC ou um
controle manual opcional.
Os parametros do MOVIDRIVE® podem ser ajustados de varias maneiras:
* Com o controle manual opcional tipo DBG60B.
+ Com o programa MOVITOOLS® para PC (inclui programagéo SHELL, SCOPE e
IPOSPIUs®),
« Utilizando as interfaces seriais.
« Utilizando as interfaces fieldbus.
- Utilizando IPOSPUS®
A versao atualizada do programa MOVITOOLS® da SEW-EURODRIVE pode ser en-
contrada na homepage www.sew-eurodrive.com para download.
4.1 Estrutura do menu DBG60B
12 nivel de menu 22 nivel de menu 32 nivel de menu
Menu principal Submenu Parametros Modo de edicao
(][]
REGUL. BLOQUEADO
CORR.: | 0 A
0. VALORES
INDICADOS
1. VAL NOMINAIS/
GERADORES RAMPA =]
3. PARAMETROS | [M]14
DO MOTOR 10. SELEGAO DO
4.  SINAIS DE VALOR NOM!NAL
REFERIFNCIA 11. ENTR.ANALOG. 1 (o]
A 4
5. FUNCOES DE 10V ] 7
MONITORACAO 12, ENTRADA [11] 141
§ 3 11 1
6. UTILZACAO ANALOGICA _AI2 A”g Ton
DOS BORNES 13. RAMPAS DE 5]
! ROTACAO 1 11 o mv] (=111 0 my
7. FUNCOES DE i
CONTROLE 14 RAMPASDE A11 OFFSET | [«] [A11 OFFSET
E ROTACAO 2 12 REF.  NMAX
8.  FUNCOES DA L A1l MODO DE OPER.
UNIDADE 15. POTENCIOMETRO I
9. PARAMETROS DO MOTOR /1\1”3 V—OFFSgTV
DO IPOS 16. VALORES I
NOM. FIXOS 1 14 0/M
17, VALORES A11__ OFFSET DEROT.
NOM. FIXOS 2 15 1.89 ms

Figura 56: Estrutura do menu DBG60B

_FILTRO VALOR NOM.
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Resumo dos parametros P60,

" P6..
Parametros

4.2 Resumo dos parametros

P600

A tabela a seguir indica todos os pardmetros com faixa de ajuste e ajuste de fabri-

ca (sublinhados):

0xx Valores indicados

00x Valores de processo

000 Rotagéo

001 Indicagao do usuario

002 Freqliiéncia

003 Posigao atual

004 Corrente de saida

005 Corrente ativa

006 /007 @ Utilizagdo do motor 1/ 2

008 Tensé&o no circuito intermediario

009 Corrente de saida

01x Indicagao de estado

010 Estado do conversor

011 Estado de operagao

012 Estado da irregularidade

013 Jogo de paréametros ativo

014 Temperatura do dissipador de calor

015 Horas de operacao rede ligada

016 Horas de operacéo (liberada)

017 Poténcia consumida

018 /019 | Utilizagédo de capacidade KTY 1/2

02x Valor nominal analégico

020 /021 | Entrada analdgica Al1/AI2

022 Limitagcao de corrente externa

03x Entradas digitais da unidade basica

030 ... Entrada digital DIGJ ... DIG7

037

039 Entradas digitais DIGJ ... DI7

04x Entradas digitais opcionais

040 ... Entrada digital DI1@ ... DI17

047

048 Entradas digitais DI19 ... DI17

05x Saidas digitais da unidade basica

050 Saida digital DBGQ

051 ... Saida digital DO@1 ... DOY5

055

059 Saidas digitais DB00, DO@1 ... DOY5

06x Saidas digitais opcionais

060 ... Saida digital DO19 ... DO17

067

068 Saidas digitais DO19 ... DO17

07x Dados do equipamento

070 Tipo do dispositivo

071 Corrente nominal de saida

072 Firmware do slot opcional para placa
de encoder
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Parametros
P60, Resumo dos parametros
P600
073 Firmware do slot opcional para placa
de rede fieldbus
074 Firmware do slot opcional para placa
de expansao

076 Firmware da unidade basica
078 Funcgéo tecnoldgica
079 Tipo do equipamento
08x Memoria de irregularidade
080 ... Irregularidades t-0 ... t-4
084
09x Diagnésticos da rede
090 Configuragéo PD
091 Tipo de fieldbus
092 Taxa de transmissao Fieldbus
093 Enderego fieldbus
094 ... Valor nominal PA1 ... PO3
096
097 ... Valor atual PE1 ... PI3
099
1xx Valores nominais / geradores de rampa
10x Selegao dos valores nominais
100 Fonte do valor nominal UNIPOL/FIX.SETPT
101 Fonte dos sinais de controle TERMINALS
102 Escala de frequéncia . 0,1...10...65kHz
11x Entrada analégica Al1
110 Escala Al1 -10..0..1..10
111 Offset Al1 | 2500... 0...500 mV
112 Modo de operagao Al1 Ref. N-MAX
113 Offset de tensdo Al1 -10..0...10V
114 Offset de rotagéo Al1 . —6000 ... 0 ... 6000 rpm
115 Valor nominal do filtro 0..5...100 ms, 0 = DESL
12x Entradas analégicas opcionais
120 Modo de operagao Al2 (opcional) NO FUNCTION
13x/14x  Grupo de rampas 1/ 2
130/ 140  Rampa de aceler. t11/t21 horaria 0..2..2000s
131/141 | Rampa de desacel. t11/t21 horaria . 0..2..2000s
132/142 | Rampa de aceler. t11/t21 antihor. 0..2..2000s
133 /143 | Rampa de desacel. t11/t21 antihor. 0..2..2000s
134 / 144 | Rampa t12/t22 Aceler. = Desacel. . 0..10...2000s
135/145  Suavizagdo t12/t22 0..3
136 /146 A Rampa de parada t13/t23 0..2..20s
137 /147 | Rampa de emergéncia t14/t24 . 0..2..20s
138 Limite de rampa VFC YES/NO
139 /149 | Monitoragdo da rampa 1/ 2 YES /NO
15x Potenciémetro do motor
150 Rampa de aceleragéo t3 0,2..20..50s
151 Rampa de desaceleragao t3 0,2..20..50s
152 Ultimo valor nominal salvo . ON/ OFFE
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Parametros
Resumo dos parametros P60,
P600
16x/17x | Valores nominais fixos 1/ 2
160/ 170 | Valor nominal interno n11/n21 —6000 ... 150 ... 6000 rpm (% Iy)
161 /171 | Valor nominal interno n12/n22 —6000 ... 750 ... 6000 rpm (% Iy)
162 /172 | Valor nominal interno n13/n23 —6000 ... 1500 ... 6000 rpm (% Iy)
2xx Parametros controlador
20x Controle de rotagao
200 Controlador de rotagédo ganho P 0,01..2..32
201 Constante de tempo controlador de 0...10... 3000 ms
rotacéo.
202 Ganho pré-controle de aceleragédo 0..65
203 Filtro pré-controle de aceleragéo . 0..100 ms
204 Filtro do valor atual de rotagédo 0..32ms
205 Pré-controle da carga CFC -150...0 ... 150 %
206 Tempo de amostragem controle de . 1ms/0,5ms
rotagcéo
207 Pré-controle da carga VFC . -150...0... 150 %
21x Controlador de retengao
210 Controlador de retencédo ganho P 0,1..05..32
22x Controle de operagao em sincronismo (sem fungao para BGO0)
220 Ganho P (DRS) 1..10...200
221 Fator de redugéo mestre 1...3999 999 999
222 Fator de redugéo escravo . 1...3999 999 999
223 Escolha do modo Mode 1 Mode 8
224 Contador do escravo —99 999 999 ... 10 ... 99 999 999
225 Offset 1 32767 ... 10...32767
226 Offset 2 -32767..10...32 767
227 Offset 3 -32767..10...32 767
228 Filtro de pré-controle DRS . 0...100 ms
23x Operagao em sincronismo com encoder de sincronismo
230 Encoder de sincronismo OFF / EQUAL-RANKING / CHAIN
231 Fator encoder escravo . 1...1000
232 Fator encoder sincron. escravo 1...1000
233 Resolugdo do encoder de sincronismo | 128 /256 / 512 / 1024 / 2048
234 Resolugdo do encoder mestre . 128 /256 / 512/ 1024 / 2048
24x Operacao sincr. com busca de ref.
240 Rotagéo sincrona —6000 ... 1500 ... 6000 rpm
241 Rampa sincrona . 0..2..50s
26x Processo dos parametros do controlador
260 Modo de operagao Controller off / Control / Step response
261 Durac&o do ciclo 1/5/10ms
262 Interrupgéo No response / Move closer to setpoint
263 Fator Kp 0..1..32,767
264 Tempo integrativo T,, . 0...10...65535 ms
265 Tempo derivativo Ty 0..1..30ms
266 Pré-controle —32767 ...0 ... 32767 [0.2/min]
27x Processo valores de entrada do controlador
270 Fonte de valor nominal Parameter / IPOS Variable / Analog 1 / Analog 2 /
Fieldbus
271 Valor nominal . -32767 ...0 ... 32767 [0,2/min]
272 Enderego do valor nominal IPOS 0...1023
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Parametros
P60, Resumo dos parametros
P600
273 Constante de tempo 0...0,01...2000 s
274 Escala do valor nominal -32.767 ...1 ... 32.767
275 Fonte do valor atual Analog 1/ Analog 2 / IPOS Variable / Fieldbus
276 Enderego do valor atual IPOS 0..1023
277 Fator de escala atual -32.767 ... 1 ... 32.767
278 Valor de offset atual -32767 ...0 ... 32767
279 Constante de tempo atual 0...500 ms
28x Processo limites do controlador
280 Offset minimo + valor atual -32767 ...0 ... 32767
281 Offset maximo + valor atual —32767 ... 10000 ...32767
282 Saida minima do controlador PID . —32767 ...=1000 ... 32767 [0.2/min]
283 Saida méaxima do controlador PID —32767 ... 10000 ... 32767 [0.2 / min]
284 Saida minima do controlador de pro- | —32767 ...0 ... 32767 [0.2/min]
cesso
285 Saida maxima do controlador de pro- | —32767 ...7500 ... 32767 [0.2/min]
cesso
3xx Parametros do motor
30x/31x | Limites1/2
300/ 310 | Rotagao partida/parada 1/ 2 0...150 rpm
301/311 | Rotagdo minima 1/2 0...15...6100 rpm
302 /312 | Rotagdo maxima 1/2 0...1500 ... 6100 rpm
303 /313 | Limite de corrente 1/2 10...150 % InN (BGO: 0 ... 200 % Iy)
304 Limite de torque 0...150 % (BGO: 0 ... 200 %)
32x/33x | Compensagao do motor 1/ 2 (assincrono)
320/ 330 | Ajuste automatico 1/2 ON / OFF
321/331 | Boost 1/2 0...100 %
322 /332 | Compensagao IxR 1/2 0...100 %
323 /333 | Tempo de pré-magnetizagéo 1/2 . 0..2s
324 /334 | Compensagao de escorregamento 1/2 | 0 ... 500 rpm
34x Proteg¢ao do motor
340/ 342 | Protegao do motor 1/2 OFF / ON ASYNCHRONOUS / ON SERVO
341/ 343 | Tipo de refrigeragéo 1/2 FAN COOLED / FORCED COOLING
344 Intervalo para prote¢cao do motor 0,1..4..0.20 s
345/ 346 | Monitoragdo I\-U 1/2 ' 0,1...500 A
35x Sentido de rotagdao do motor
350/ 351 | Mudanca do sentido de rotagéo 1/2 ON / OFF
36x Colocagao em operagao (disponivel somente no DBG60B)
360 Colocagao em operagao YES /NO
4xx Sinais de referéncia
40x Mensagem de referéncia da rotagao
400 Valor de referéncia da rotagao 0 ... 1500 ... 6000 rpm
401 Histerese 0...100 ... 500 rpm
402 Tempo de atraso 0..1..9s
403 Sinal = "1" se: N <Npef/ N> Npgt
41x Sinal da janela de rotagao
410 Centro da janela 0 ... 1500 ... 6000 rpm
411 Largura da faixa 0 ... 6000 rpm
412 Tempo de atraso 0..1..9s
413 Sinal ="1" se: ' INSIDE / OUTSIDE
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42x Comparacgao rotagdao nominal/valor atual
420 Histerese 0...100 ... 300 rpm
421 Tempo de atraso 0..1..9s
422 Sinal = "1"if: N # Ngetpt / 0= Neetpt
43x Sinal de referéncia atual
430 Valor de referéncia atual 0...100 ... 200 % ly)
431 Histerese 0..5..30% Iy
432 Tempo de atraso 0..1..9s
433 Sinal = "1" se: L<lpgf/ 1> lgt
44x Sinal Imax
440 Histerese 0..5..50% Iy
441 Tempo de atraso 0..1..9s
442 Sinal = "1" if: I'=lmax / 1< Imax
5xx Funcoes de monitoracao
50x Monitoracao da rotacao
500 /502 | Monitoragao da rotagao 1/2 OFF / MOTOR / REGENERATIVE /
MOT.&REGEN.MODE
501 /503 | Tempo de atraso 1/2 0..1..10s
504 Monitoragdo do encoder do motor YES /NO
505 Monitoragdo do encoder sincron. . YES /NO
51x Monitoragao operagao sincr.
510 Tolerancia de posicionamento escravo | 10 ... 25... 32,768 inc
511 Pré aviso valor de desvio . 50 ... 99,999,999 inc.
512 Valor limite de desvio 100 ... 4000 ... 99 999 999
513 Mensagem de atraso do valor de 0..1...995s
desvio
514 LED indicador do contator 10 ... 100 ... 32,768 inc.
515 Mensagem de atraso de posigéo . 5...10... 2000 ms
516 Monitoragdo do encoder X41 NO/YES
517 Monitoragdo do contador de pulso X41 | NO / YES
518 Monitoragdo do encoder X42 . NO/YES
519 Monitoragao do contador de pulso X42 | NO / YES
52x Monitoragao da rede OFF
520 Tempo de resposta da rede OFF 0..5s
521 Resposta da rede OFF CONTROL. INHIBIT / EMERGENCY STOP
522 Monitoragdo da falha de fase OFF / ON
53x Protecao térmica do motor
530 Tipo do sensor 1 No sensor / TF-TH / KTY
531 Tipo do sensor 2 No sensor / TF-TH / KTY
6xx Programacao dos bornes
60x Entradas digitais da unidade basica
600 Entrada digital DIG1 CW/STOP
601 Entrada digital D12 | CCW/STOP
602 Entrada digital DI3 ENABLE /STOP
603 Entrada digital D14 n11/n21
604 Entrada digital DIG5 n12/n22
605 Entrada digital DI@6 NO FUNCTION
606 Entrada digital DI7 NO FUNCTION
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61x Entradas digitais opcionais

610 ... Entradas digitais DI1@ ... DI17 NO FUNCTION

617

62x Saidas digitais da unidade basica

620 Saida digital DO@1 READY

621 Saida digital DO@2 [FAULT

622 Saida digital DO@3 IPOS OUTPUT

623 Saida digital DOG4 ' IPOS OUTPUT

624 Saida digital DO@5 IPOS OUTPUT

63x Saidas digitais opcionais

630 ... Saidas digitais DO19 ... DO17 NO FUNCTION

637

64x Saidas analégicas opcionais

640 Saida analdégica AO1 ACTUAL SPEED

641 Escala AO1 -10..0..1..10

642 Modo de operagao AO1 OFF /=10 V..+10 V / 0(4) ... 20 mA

643 Saida analégica AO2 OUTP.CURRENT

644 Escala AO2 -10..0..1..10

645 Modo de operagdo AO2 OFF /=10 V..+10 V / 0(4) ... 20 mA

7xx Fungodes de controle

70x Modos de operagao

700/701 Modo de operagao 1/2 VEC1/2

71x Corrente em parada

710/711 | Corrente em parada 1/2 0 ... 50 % Iyt

72x Valor nominal da fungao parada

720 /723 | Valor nominal da funcao parada 1/2 £ ON/ OFF

721 /724 | Valor nominal de parada 1/ 2 0...30 ... 500 rpm

722 /725 | Offset de partida 1/2 . 0...30...500 rpm

73x Funcao do freio

730/ 733 | Fungao do freio 1/2 ON / OFF

7311734 | Tempo de liberagao do freio 1/2 . 0..2s

732 /735 | Tempo de aplicagéo do freio 1/2 0..2s

74x Janela de rotagao

740/ 742 | Centro da janel 1/2 0 ... 1500 ... 6000 rpm

741 /743 | Largura da janela 1/2 0...300 rpm

75x Fungao mestre-escravo

750 Valor nominal escravo MASTER-SLAVE OFF

751 Escala do valor nominal escravo -10..0..1...10

76x Operagao manual

760 Teclas de travamento RUN/STOP . YES /NO

77x Funcgao de economia de energia

770 Funcgéo de economia de energia ON/OFFE

78x Configuragao Ethernet .

780 Endereco IP 000.000.000.000 ... 192.168.10.x ... 223.255.255.255

781 Mascara de subrede 000.000.000.000 ... 255.255.255.000 ...
255.255.255.255

782 Gateway padrao 000.000.000.000 ... 223.255.255.255

782 Taxa de transmissao [MBaud]

784 Enderegco MAC
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8xx Fungoes do equipamento

80x Configuragao

800 Menu resumido ON / OFF (somente com DBG60B)
801 Idioma Dependendo da versdao DBG60B
802 Ajuste de fabrica NO / DEFAULT STANDARD / DELIVERY STATUS
803 Bloqueio de parametros ON/OFFE

804 Reset dos dados estatisticos .’I\.ITCI)\IéEHRgL?%MEMORY / kWh METER / OPERA-
806 Cépia DBG - MDX YES / NO (somente com DBG60B)
807 Copy MDX - DBG YES / NO (somente com DBG60B)
81x Comunicagao serial

810 Enderego RS-485 0..99

811 Endereco de grupo RS-485 100 ... 199

812 Atraso de timeout RS-485 0..650s

819 Atraso de timeout fieldbus 0..05..650s

82x Operagao do freio

820 /821 | Operagao em 4 quadrantes 1/2 ON / OFF

83x Resposta a irregularidade

830 Resposta a EXT. ERROR EMERG. STOP/FAULT

831 Resposta a FIELDBUS TIMEOUT ' RAPID STOP/FAULT

832 Resposta @ MOTOR OVERLOAD EMERG. STOP/FAULT

833 Resposta a RS485 TIMEOUT RAPID STOP/WARNG

834 Resposta a8 LAG ERROR ' EMERG. STOP/FAULT

835 Resposta ao sensor TF SIGNAL NO RESPONSE

836 /837 | Resposta SBus TIMEOUT 1/ 2 EMERG. STOP/FAULT

838 Resposta SW LIMIT SWITCH ' EMERG. STOP/FAULT

84x Resposta de reset

840 Reset manual YES /NO

841 Auto reset ' ON/OFF

842 Tempo de restart 1..3..30s

85x Escala do valor atual de rotagao

850 Fator de escala numerador 1...65535

851 Fator de escala denominador 1...65535

852 Unidade do usuario rpm

86x Modulagao

860/861 | Freqliéncia PWM 1/2 VFC 4/8/12/16 kHz

862 /863 | PWM fixo 1/2 ON/OFF

864 PWM CFC 4 /81716 kHz

87x Descrigao dos dados de processo

870 Descrigao do valor nominal PO1 CTRL. WORD 1

871 Descrigao do valor nominal PO2 . SPEED

872 Descrigao do valor nominal PO3 NO FUNCTION

873 Descrigao do valor atual P11 STATUS WORD 1

874 Descrigao do valor atual P12 . SPEED

875 Descrigao do valor atual PI3 OUTP.CURRENT

876 Dados PO liberados ON / OFF

88x /89x | Comunicagéao serial SBus 1/2

880 /890 | Protocolo SBus 1/2 SBus MOVILINK / CANopen
881/891 | Enderego SBus 1/2 0..63
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882 /892 | Enderecgo de grupo SBus 1/2 0..63

883 /893 | Atraso de timeout SBus 1/2 0..650s

884 /894 | Taxa de transmissdo SBus 1/2 125/250 /500 /1000 kBaud

885/895 | Sincronizagdo ID SBus 1/2 0...2047

886 /896 | Endereco CANopen 1/2 1..127

887 Controle de sincroniz .ext. ON / OFFE

888 Tempo de sincronizagéo 5ms/10 ms

9xx Parametros IPOS

90x Referenciamento IPOS

900 Offset de referéncia —(2%"-1)...0...2%" 1inc.

901 Rotagéo de referéncia 1 . 0...200 ... 6000 rpm

902 Rotagéo de referéncia 2 0...50 ... 6000 rpm

903 Tipo de referenciamento 0..8

904 Referenciamento com pulso zero . YES /NO

905 Offset Hiperface® X15 281 -1)...0...2%" ~1inc.

91x Parametros de percurso IPOS

910 Ganho X controlador 0,1..05..32

911 Rampa de posicionamento 1 0,01..1..20s

912 Rampa de posicionamento 2 0,01...1..20s

913 Rotagéo de posicionamento CW . 0... 1500 ... 6000 rpm

914 Rotagéo de posicionamento CCW 0 ... 1500 ... 6000 rpm

915 Pré-controle de rotagédo -199,99 ...0... 100 ... 199,99 %

916 Tempo de rampa ' LINEAR / SINE / SQUARE / BUS RAMP / JERK-LIM-
ITED / ELECTRONIC CAM / SYNCHRONOUS
OPERATION / CROSS CUTTER

917 Modo de rampa MODE 1/ MODE 2

92x Monitoragao IPOS

920 Chave fim de curso Horario —2%'-1)...0..2%" 1inc.

921 Chave fim de curso Antihorario —23'-1)...0..2%" 1inc.

922 Janela de posicionamento 0..50...32767 inc.

923 Janela de valor do desvio . 0...5000 ... 23" 1 inc.

93x Fungodes especiais IPOS

930 Override ON/OFF

931 Palavra de controle IPOS Task 1 . START / STOP (somente com DBG60B)

932 Palavra de controle IPOS Task 2 START // STOP (somente com DBG60B)

933 Tempo de solavanco 0.005...2s

938 Rotagéo task 1 . 0 ... 9 additional commands/ms

939 Rotacgéao task 2 0 ... 9 additional commands/ms

94x Encoder IPOS

940 Edicao das variaveis IPOS ON / OFF

941 Posicao atual da fonte gﬂr:)ggcrjgpfglcgr (X15) / Ext. encoder (X14) / Absolute

942 Fator de encoder numerador . 1..32767

943 Fator de encoder denominador 1..32767

944 Escala encoder ext. x1/x2/x4/x8/x16/x32/ x64

945 Tipo de encoder (X14) ' TTL / SIN/COS / HIPERFACE

946 Sentido de contagem do encoder de NORMALINVERTED

sincronismo (X14)
947 Offset Hiperface ® X14 —23'-1)...0..2%" 1inc.
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95x DIP

950 Tipo de encoder NO ENCODER

951 Sentido de contagem NORMALINVERTED

952 Freqliéncia do ciclo 1...200 %

953 Offset de posicao —(23"-1)...0...2%" 1inc.
954 Offset do ponto zero 28" -1)...0..2%" ~1inc.
955 Escala do encoder x1/x2/x4/x8/x16/x32 / x64
96x Fungao do médulo IPOS

960 Fungéo do médulo OFF / SHORT / CW / CCW
961 Médulo numerador 0..1..2%_1

962 Médulo denominador 0..1..231-1

963 Médulo resolugéo do encoder 0...4096 ... 65535

4.3 Explicacdo dos parametros

A seguir temos a explicagdo dos parametros. Os parametros estao divididos em 10 gru-
pos e seus nomes correspondem as suas representagdées no programa SHELL® para
PC. O ajuste de fabrica esta sempre caracterizado pelo sublinhado.

Simbolos Os simbolos a seguir sdo utilizados para explicagao dos parametros:

Estes parametros sdo comutaveis e disponiveis nos jogos de parametros 1 e 2.

'E

Paradmetros que podem ser alterados somente com o conversor no estado
— | BLOQUEADO (= estagio de saida com alta resisténcia).

O parametro ¢é alterado automaticamente pela fungéo colocagdo em operagao.
AUTO
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POxx Valores indicados

Este grupo de parametros contém a seguinte informacgao:
» Valores de processo e estado da unidade basica

* Valores de processo e estado dos opcionais instalados
*  Memodria de irregularidade

+ Parametros fieldbus

PO00x Valores de processo

P000 Rotagéo

PO001 Indicagao
do usuario

P002 Freqiiéncia

P003 Posigao
atual

P004 Corrente
de saida

P005 Corrente
ativa

P006 / PO07
Utilizag&o do motor
1/2

P008 Tensao do
circuito inter-
mediario

P009 Corrente
de saida

Unidade: [rpm]
Resolugdo com DBG60B: +/— 1 rpm; com SHELL: +/— 0,2 rpm

No modo VFC ou V/f sem conexao do encoder, a rotagéo é determinada levando-se em
consideragdo a rotagdo nominal e o ajuste da compensacéo de escorregamento. Com
conexao do encoder, a rotagao é estabelecida a partir dos sinais do encoder ou do re-
solver.

Unidade: [Text]

A indicagao do usuario é definida pelos seguintes paradmetros:
+ P850 Fator de escala numerador

+ P851 Fator de escala denominador

+ P852 Unidade especificada pelo usuario

Unidade: [Hz]

Freqléncia de saida do conversor.

Unidade: [Inc] (4,096 incrementos/voltas do motor)

Posicdo do acionamento com o sinal correto em incrementos na faixa de O ... +/— 231
—1 Inc (com conexao de encoder). Sem conexdo de encoder o valor € zero.

Unidade: [% I\]
Corrente aparente na faixa 0 ... 200 % da corrente nominal (BGO: 250 %).
Unidade: [% I\]

Corrente ativa na faixa 0... 200 % Iy (BGO: 250 %). Com o torque no sentido de rotagéo
positivo, o valor indicado é positivo; com o torque no sentido de rotagcédo negativo, o va-
lor indicado é negativo.

Unidade: [%]
A carga térmica do motor conectado é indicada na faixa 0 ... 200 %.

O valor indicado ¢ a utilizagao atual do motor nos jogos de parametros 1 / 2, determi-
nado através da temperatura do motor no conversor. O motor assincrono € desligado
quando é alcangado 110 %.

Unidade: [V]
O valor indicado é a tensao medida no circuito intermediario.

Unidade: [A]
Corrente aparente, indicada em Aga.

PO01x Indicagéo do estado

P010 Estado
do conversor

Estado do estagio de saida do equipamento (INHIBITED, ENABLED).
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PO011 Estado
de operagéo

P012 Estado da
irregularidade

P013 Jogo de
parémetros atual

P014 Tempera-
tura do dissipador
de calor

P0O15 Tempo
de operagéo

P016 Tempo
liberado

P017 Trabalho

P018/P019 Tem-
peratura do motor
1/2

P600

Sao possiveis os seguintes estados operacionais (display de 7 segmentos):

o

: 24 V OPERATION (conversor ndo pronto para operagao)
: CONTR. INHIBIT

: NO ENABLE

: CURRENT AT STANDSTILL

: ENABLE (VFC)

: ENABLE (N-CONTROL)

: TORQUE CONTROL

: HOLD CONTROL

: FACTORY SETTING

«  9: LIMIT SWITCHES

+ A: TECHNOLOGY OPTION

+ c: REFERENCE OPERATION

« d: FLYING START IS RUNNING
+ EN: CALIBRATE ENCODER

F: ERROR

H: MANUAL MODE

+ t TIMEOUT

U: SAFE STOP

L]
0 N OO OB~ W N -

Numero da irregularidade e tipo da irregularidade por extenso. O ndmero da irregulari-
dade também aparece no display de 7 segmentos do conversor.

Jogo de parametros 1 ou 2.

Unidade: [°C]
Temperatura do dissipador de calor do conversor na faixa —40 ... 0 ... 125 °C.

Unidade: [h]

Numero total de horas em que o conversor estava ligado a rede ou a alimentac&o ex-
terna de 24 V. Ciclo de memorizagdo a cada 15 min.

Unidade: [h]

Numero total de horas em que o conversor estava no estado operacional ENABLE.
Ciclo de memorizagéo a cada 15 min.

Unidade: [kWh]

Soma da poténcia consumida pelo motor. Ciclo de memorizacdo a cada 15 min.
Unidade: [%]

Display 0 %: O motor ndo esta operando em temperatura max. ambiente.
Display 110 %: Ponto de desligamento do motor.

P02x Valor nominal analégico

P020/P021
Entrada analdgica
Al1/AI2

Unidade: [V]

Tensao (-10V... +10 V) na entrada analdgica Al1 (020) e na entrada analdgica opcional
Al2 (021). Se P112 Modo operacional Al1 = N-MAX, 0(4) ... 20 mA e S11 = ON, o display
mostrara P020 0(1) ... 5V =0(4) ... 20 mA.
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P022 Limitagdo de  Unidade: [%]

corrente externa Se P120 Modo operacional Al2 (opcional) =0 ... 10 V limite |, entdo P022 indicara a limi-

tacdo de corrente externa que esta ativa.

P0O3x Entradas digitais da unidade basica

P030 ... PO37 O display mostrara o estado atual do borne de entrada DIOO ... DIO7 e a seleg&o atual
Entrada digital da fungéo.
DIoo ... Dlo7

Observar que a entrada digital DIO0 sempre é programada com o regulador bloqueado.
Para selecdo do menu ver P60x Entradas digitais da unidade basica.

PO039 Entradas di- Indica as entradas digitais padrao DIOO a DIO7 nesta seqléncia.

gitais DI0O ... DIO7

P04x Entradas digitais opcionais

P040 ... PO47 Indica o estado atual da entrada digital na placa opcional (por ex. DIO) com a selegéo
Entrada digital atual da fungdo. Caso ndo haja a opgéo, o display indicara "-".
DI10 ... DI17

Para sele¢cao do menu ver P61x Opgéao entradas digitais.

P048 Entradas di- Indica as entradas digitais opcionais DO10 ... DO17 nesta sequéncia.
gitais DI10 ... DI17

P05x Saidas digitais da unidade basica

P050 ... P0O55 Indica o estado atual da saida digital na unidade basica com a selegéo atual da fungao.
Saida digital DB0O,

A saida DB00 sempre € programada para a fungao do freio.
DOO01 ... DO05

Para sele¢cao do menu ver P62x Saidas digitais da unidade basica.

P059 Saidas digi- Indica as saidas digitais DB00 e DOO01 ... DO05 nesta seqiiéncia.
tais DB00, DOO01
... DO05

P0O6x Saidas digitais opcionais

PO060 ... PO67 Indica o estado atual da saida digital na placa opcional (por ex. DIO), com a selegéo
Saida digital atual da fungdo. Caso ndo haja a opgéo, o display indicara "-".
DO10 ... DO17

Para sele¢gao do menu ver P63x Opcéao saidas digitais.

P068 Saidas digi- Indica as saidas digitais opcionais DO10 ... DO17 nesta sequéncia.
tais DO10 ... DO17

P07x Dados do Tipo do equipamento, corrente nominal, tipo dos opcionais e cédigos do firmware (uni-
equipamento dade basica e opcionais), versao (padrao ou aplicagéo).

PO70 Tipo Indica a denominagao completa dos tipos, por ex. MDX60B0014-5A3.

PO071 Corrente Indica o valor do r.m.s. (torque efetivo) da corrente nominal de saida.

nominal de saida

P072 Option / Indica a placa de encoder atualmente instalada no slot do encoder e a versao do pro-
firmware encoder grama.

slot

P073 Option / Indica a placa fieldbus atualmente instalada no slot fieldbus e a versdo do programa.
firmware fieldbus

slot
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P074 Firmware do
slot opcional para
placa de expanséo

P076 Firmware da
unidade basica

P078 Fungéao
tecnolégica

P079 Verséao
do equipamento

P600

Indica a placa opcional atualmente instalada no slot de expansao e a verséo do progra-
ma, se este opcional tiver memoria de programa.

Indica a verséo do programa do firmware utilizado na unidade basica.

Indica a fungao tecnoldgica atualmente ajustada.

A fungéo é ajustada através do MOVITOOLS® no "Startup — Select technology func-

tion".

+ STANDARD: Ajuste para operagao do conversor com as fungdes descritas no ma-
nual de sistema (posicionamento, controle de rotacgao, etc.).

+ ELECTRONIC CAM: Ajuste para fungao tecnoldgica "Came eletronico" para coorde-
nar a operagao de varios conversores. Os pré-requisitos sao:

— Motor com realimentagao por encoder
— Conversor na "Versao aplicagao"

* ISYNCH: Ajuste para fungdo tecnolégica "Operagdo em sincronismo eletronica"
para sincronizar a operagao de varios conversores com posicionamento preciso. Os
pré-requisitos sao:

— Motor com realimentacao por encoder
— Conversor na "Versao aplicacao"

* AUTO / ASR: Fungéo especial para otimizagéo na distribuicdo de carga da parte de
poténcia para acionar redutores em aplicagdes de multiplos eixos.

+ SBUS/TP: Solugao especial.

Indica a versao do equipamento.

+ STANDARD: N&o sao disponiveis modulos aplicativos e fungdes tecnoldgicas.
+ TECHNOLOGY: Sao disponiveis médulos aplicativos e fungdes tecnoldgicas.
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P08x Memoéria de irreqularidade

P080 ... P084
Irregul. t-0 ... t4

Estdo disponiveis 5 memdrias de irregularidade (t-0 ... t-4). As irregularidades séo
memorizadas em seqiiéncia cronolégica, sendo que a ocorréncia de irregularidade
mais recente € arquivada na memoria t-0. Se houver mais do que 5 irregularidades, a
irregularidade mais antiga, armazenada em t-4, é apagada.

Respostas de irregularidade programavel: ver tabela P83x.

A informacao a seguir € memorizada no momento da irregularidade e pode ser indicada
no caso de uma irregularidade:

+ Estado (“0* ou “1“) das entradas/saidas digitais
» Estado de operagao do conversor

+ Estado do conversor

» Temperatura do dissipador de calor [°C]
* Rotagao [rpm]

+ Corrente de saida [% I\]

» Corrente ativa [%]

» Utilizacao do equipamento [%]

» Tensao do circuito intermediario [V]

* Horas de operagéo [h]

* Horas liberado [h]

» Jogo de parametros [1/2]

» Utilizagdo do motor 1 e 2 [%]

P09x Diagnésticos da rede

P090
Configuragdo PD

P091 Tipo fieldbus

P092 Taxa de
transmisséo
fieldbus

P093 Enderego na
rede fieldbus

144

Ajuste da configuragao das palavras de dados de processo.

Tipo de rede fieldbus instalada:
+ CAN

+ PROFIBUS FMS/DP

+ PROFIBUS DP

+ INTERBUS

+ INTERBUS com LWL
» Ethernet

» DeviceNet

+ CANopen

« NO FIELDBUS
Taxa de transmisséao ativa.

Enderecgo do conversor na rede fieldbus.
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P6..

Parametros
Explicagéo dos parametros =
P600

P094 ... P096 Indica o valor atualmente transferido na palavra de dados de processo em forma hexa-
Valor nominal decimal.
PO1 ... PO3 . -

Ajuste de PO Descrigao

P094 Valor nominal PO1 P870 Descrigao do valor nominal PO1

P095 Valor nominal PO2 P871 Descrigado do valor nominal PO2

P096 Valor nominal PO3 P872 Descrigao do valor nominal PO3
P097 ... PO99 Indica o valor atualmente transferido na palavra de dados de processo em forma hexa-
Valor atual decimal.
PI1... PI3 Ajuste de PI Descrigao

P097 Valor atual PI1 P873 Descri¢ao do valor atual PI1

P098 Valor atual P12 P874 Descrigao do valor atual P12

P099 Valor atual P13 P875 Descrigao do valor atual PI3

P1xx Valores nominais / geradores de rampa

P10x Pré-selegdo do valor nominal

P100 e P101 também podem ser utilizados para selecionar uma porta de comunicagao
como ajuste ou fonte do sinal de controle. No entanto, as interfaces nao séo desativa-
das automaticamente com estes parametros porque o conversor deve permanecer
pronto para receber o tempo todo através de todas as interfaces.

Caso o conversor esteja no estado "t = Timeout active", verificar os intervalos de timeout
dos parametros P812, P815 e P819 e, se necessario, desligar a monitoracéo de timeout
inserindo 0 s ou 650 s.

P100 Fonte de Este parametro é utilizado para ajuste de onde o conversor obtém seu valor nominal.
valor nominal + BIPOL./FIX.SETPT: O valor nominal é fornecido pelas entradas analdgicas (Al1/Al2)
i ou P16x valores nominais fixos 1, caso estes sejam selecionados através de P60x
Entradas digitais da unidade béasica / P61x Entradas digitais opcionais. Os valores

nominais sdo processados com sinal. Um valor nominal positivo produz rotagao
horaria; um valor nominal negativo produz rotagao antihoraria.

+ UNIPOL./FIX.SETPT: O valor nominal é fornecido pelas entradas analdgicas ou por
valores nominais fixos. Os valores nominais analégicos negativos resultam em um
valor de ajuste zero. Os valores nominais fixos sdo processados conforme seus va-
lores. O sentido de rotacédo é especificado viaP60x Entradas digitais da unidade
basica / P61x Entradas digitais opcionais.

¢« RS485: O valor nominal vem da interface RS-485.
« FIELDBUS: O valor nominal vem da interface fieldbus.

+ MOTOR PQT.: O valor nominal é definido pelo potenciémetro interno do motor. Para
essa finalidade, deve ser programada uma entrada digital para MOTOR.POT. UP e
outra entrada digital para MOTOR.POT. DOWN, e as entradas digitais devem ser
devidamente ativadas. O sentido de rotagéo é especificado pelas entradas digitais
horario/parada e antihorario/parada. Ver P15x Potenciémetro do motor.

* MOTORPOT+ANALOG1: O valor nominal é definido pela soma do potencidmetro do
motor e pelo valor nominal especificado na entrada analégica Al1. O valor nominal
analdgico € processado com sinal. Se a soma for negativa, n.,;, € ativado. O sentido
de rotacéo é especificado através das entradas digitais. Para os ajustes de P112
Modo de operagao Al1 ver P15x Potencidmetro do motor.

*  FIX SETP+ANALOG1: O valor nominal é definido pela soma do valor nominal fixo
selecionado e pelo valor nominal especificado na entrada analégica Al1. O valor
nominal fixo é processado sem sinal (= conforme seu valor) e o valor nominal
analdgico é processado com sinal. Se a soma for negativa ou se nao estiver sele-
cionado um valor nominal fixo, np,;, € ativado. O sentido de rotacdo é especificado
através das entradas digitais. Ver P16x valores nominais fixos 1.
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P6..
P60.

Parametros
Explicacéo dos parametros

P600

P101 Fonte do
sinal de controle

7

P102 Escala
de freqliéncia

_

* FIXEDSETXANALOG1: O valor na entrada analdgica Al1 serve como fator de escala
(0...10V =0...100 %) para o valor nominal fixo selecionado. O valor nominal fixo
é processado sem sinal (= conforme seu valor). Com tensao negativa na entrada
analdgica Al1 ou quando néo estéa selecionado um valor nominal fixo, n;, € ativado.
O sentido de rotagao é especificado através das entradas digitais. Ver P16x valores
nominais fixos 1.

* MASTER SBus: O valor nominal vem do mestre na operagdo mestre/escravo
através do system bus. Ver P75x Fun¢do mestre-escravo.

* MASTER-RS485: O valor nominal vem do mestre na operacdo mestre/escravo
através da interface RS-485. Ver P75x Fungao mestre-escravo.

«  SBus: O valor nominal é selecionado através do system bus. Ver manual IPOSPUS®.

+ FREQUENCY INPUT: O ajuste do parametro P100 Fonte do valor nominal para a
fungéo "Frequéncia de entrada" faz com que a rotagao seja ajustada através da en-
trada digital DI04 em forma de freqUéncia. Para que isto acontega, a entrada digital
DI04 (P603) deve ser ajustada para "Sem funcdo." A entrada digital funciona com
sinais de entrada compativel com PLC, que s&o especificadas conforme a seguir:

— 0...7V->nivel 0

— 7..24V ->nivel 1

— Isto significa que um encoder HTL pode ser conectado a entrada para servir
como uma entrada de referéncia variavel do encoder. Os pulsos deste encoder
séo contados através da entrada DI04 e o valor nominal é calculado para o equi-
pamento. O fator de duragéo do pulso (largura do pulso do sinal alto e baixo)
deve ser aproximadamente 1 : 1. O fator determina o flanco de subida e o flanco
de descida do sinal de entrada. O P102 Escala de freqiiéncia é utilizado para de-
terminar em qual freqliéncia de entrada é alcangado 100 % do valor nominal do
sistema. O valor de referéncia do sistema é ajustado através do parametro P112
Modo de operacéo Al1. O sentido de rotagédo é ajustado através das entradas
digitais Horario/Parada e Antihorario/Parada.

+ IPOS Setpoint: O valor da variavel IPOS H524 (valor nominal do sistema IPOS) é
utilizado como valor nominal. O valor nominal é interpretado dependendo do P700
Modo de operagéo 1.

— Se for utilizado P700 Modo de operagéo 1 para ajustar um modo de operagao do
controle de rotacdo (CFC, Servo, VFC, VFC+n-ctrl., VFC+Group, VFC+Hoist,
VFC+Flying restart, VFC+DC-Brake), o valor nominal sera interpretado como va-
lor de rotagao. Aplica-se a seguinte féormula: H524 = Ajuste de rotagéo [rpm] x 5.

— Se for utilizado P700 Modo de operagdo 1 para ajustar um modo de operagéo do
controle de torque (CFC+M-ctrl., Servo+M-ctrl.), o valor nominal sera interpreta-
do como valor de torque. Aplica-se a seguinte férmula: H524 = Corrente ajustada
[% 1n] x 100.

— O ajuste P100 para a fungéo IPOS nao esta ativo para os modos de operagao
CFC+IPOS, CFC+Sync, Servo+IPOS, Servo+Sync, VFC+n-ctrl.+IPOS, VFC+n-
ctrl.+Sync.

Ajuste a partir de onde o conversor obtém seus comandos de controle (CONTROLLER
INHIBIT, ENABLE, CW, CCW, etc.). O controle através do IPOSPUS® ¢ considerado em
relagdo ao P101.

« TERMINALS: O controle é através das entradas digitais.

* RS-485: O controle ¢ através da interface RS-485 e das entradas digitais.

» FIELDBUS: O controle é através da rede fieldbus e das entradas digitais.

» SBus: O controle € através do system bus e das entradas digitais.

Faixa de ajuste: 0,1 ... 10 ... 65 kHz

P11x Entrada analdgica Al1
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Parametros

Explicagéo dos parametros =

P110 Escala Al1

P111 Al1 Offset

P600

Faixa de ajuste: =10 ...0...1 ... 10

E determinada a inclinagdo da curva caracteristica do valor nominal. Dependendo do
P112 Modo de operagéo Al1 com escala Al1 = 1 e da tens&o de entrada V| de +/-10 V,
€ selecionado o valor nominal +/-3000 rpm ou +/—Np, 4.

nmax

3000 rpm

Nyaxd 2
1500 rpm

Nppaxl 2
-1500 rpm

-3000 rpm ‘
-10v -5V v 5V 10V

01259BEN
Figura 57: Inclinacdo da curva caracteristica do valor nominal

Com P100 Fonte de valor nominal = UNIPOL./FIXED SETPT. somente o 1° quadrante
pode ser utilizado, especificagbes de valores nominais negativos, neste caso geram o
valor nominal zero. Se a entrada de corrente for ajustada em P112 Modo de operagao
Al1, P110 Escala Al1 n&o tera efeito.

Unidade: [mV]
Faixa de ajuste: =500 ... 0 ... 500 mV

Quando a selecao do valor nominal ¢ feita através de um controlador externo, é possi-
vel compensar a tensao de offset presente na entrada analégica Al1, quando a especi-
ficagédo de valor nominal é zero. O ajuste desse parametro causa a calibragéo da origem
basica coordenada da Figura 57. Este ajuste é ativo em todos os modos de operagao
Al1.

All—— PP ——»n

%
P111 P110

Figura 58: Efeito do offset Al1

01292BXX
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P6..
P60.
P600

P112 Modo de
operagéao Al1

Parametros
Explicacéo dos parametros

Com a escolha do modo de operagao Al1 é feita a selegao entre diversas curvas carac-
teristicas e entrada de tensao/corrente.

Ref. N-MAX: Entrada de tensdo com referéncia ny,5x (P302 Rotacdo maxima 1 /
P312 Rotagdo maxima 2). A curva caracteristica pode ser adaptada com P110 Es-
cala Al1. O P113 offset de tens&o Al1 e o P114 offset de rotacao Al1 sdo sem efeito.

Referéncia 3000 rpm: Entrada de tensao com referéncia 3000 rpm. A curva ca-
racteristica pode ser adaptada com P110 Escala Al1. O P113 offset de tensao Al1
e o P114 offset de rotagédo Al1 sdo sem efeito.

V-Off., Entrada de tensdo N-MAX com referéncia n,,54. A curva caracteristica pode
ser adaptada com o P113 offset de tensao Al1. O P110 escala Al1 e o P114 offset
de rotagao Al1 sdo sem efeito.

N-Off., N-MAX Entrada de tens&o com referéncia n,,5,. A curva caracteristica pode
ser adaptada com P114 offset de rotagédo Al1. O P110 escala Al1 e o P114 offset de
rotacdo Al1 sdo sem efeito.

N-MAX, 0-20mA: Entrada de corrente 0 ... 20 mA = 0 ... np 5, Sem opcionais de
ajuste (P110 escala Al1 ndo tem efeito). Ajustar a carga interna (250 Q) "S11 = ON."

N-MAX, 4-20mA: Entrada de corrente 4 ... 20 mA = 0 ... N5 Sem opcionais de
ajuste (P110 escala Al1 ndo tem efeito). Ajustar a carga interna (250 Q) "S11 = ON."

Curva caracteristica especial: A referéncia entre valor nominal de tensao e rotagao
pode ser escolhida livremente. A curva caracteristica pode ser adaptada com P110
escala Al1 (Referéncia 3000 rpm), P113 offset de tenséo Al1 e P114 offset de ro-
tagcdo Al1 (-> Figura 63). O diagrama em blocos a seguir mostra como o valor nomi-
nal de rotagao é criado a partir da curva caracteristica especial.

+nmax
\ Valor nominal
' » ~
0...x10V de rotacao
“Nmax
Curva caracteristica Limite de
especial rotacao

Valor nominal

de rotagao

Valor nominal
de rotagao

02162BEN

Figura 59: Diagrama em blocos "Curva caracteristica especial”
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Parametros 4

Explicagéo dos parametros FEY

P113 Offset de
tensédo Al1

P600

Unidade: [V]
Faixa de ajuste: =10 ...0... 10V

O ponto onde a curva caracteristica do valor nominal passa pelo zero pode ser desloca-
do ao longo do eixo Vg.

| para offset positivo

,,,,,,,,,, [ R ANy AN S|
T v I " " | d

| V offset

—

V|
Ponto de referéncia
para offset negativo | /
“Niax |
P302/P312
-10v -8V -6V -4V -2V 8V 10V
01260BEN

Figura 60: Offset de tensao Al1
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P6..
P60.
P600

P114 Offset de
rotagéo Al1

Parametros
Explicacdo dos parametros

Unidade: [rpm]
Faixa de ajuste: —6000 ... 0 ... 6000 rpm

O ponto onde a curva caracteristica do valor nominal passa pelo zero pode ser desloca-
do ao longo do eixo n.

n
A
P114 (n offset)]

,,,,,,,, |

! Ponto de refer. ;
. para offset posit.:

A

Vi
Ponto de ref‘erén‘ciai
para offsetnegativo: /= &
i N i
“Nmax
P302/P312
-iov  -8v -6V -4V -2V ov 2V 4V 6V 8V 10V
01261CEN

Figura 61: Offset de rotagdo Al1
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Parametros 4

Explicagéo dos parametros =
PG00

P115 Filtro do Unidade: [ms]
valor nominal Faixa de ajuste: T=0...5 ... 100 ms (0 = Filtro do valor nominal desligado)

A rampa de rotagéo é filtrada. O filtro pode ser utilizado para atenuar sinais de valor
nominal ingremes, por ex. de controladores externos ou pulsos de interferéncia na en-
trada analdgica. Atua também com controle de torque.

\ \
4 Mudangca do valor nominal 4
63% L | Lo Reacao do equip. Reacéo do equipamento
37% - :
‘ Mudanca ‘do:val. nom:
0 | > 01 4 >
0 T t 0 T t
01265BEN

Figura 62: Efeito do filtro de valor nominal
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P60.
P600

Parametros
Explicacéo dos parametros

Exemplo de curvas caracteristicas especiais (P112 Modo de operagédo Al1 = curva
caracteristica especial):

Na curva caracteristica especial, a referéncia entre valor nominal de tensdo e rotacao
pode ser escolhida livremente. Para acessar todas as opg¢des da curva caracteristica
especial, ajustar o pardmetro P100 Fonte do valor nominal = BIPOL./FIX.SETPT.

Um ponto na curva caracteristica (na Figura 63 indicado por um circulo) é determinado
pelo P113 Offset de tensao Al1 e P114 offset de rotagédo Al1, depois é determinada a
inclinacdo com P110 escala Al1. Para a escala da curva caracteristica especial, vale
sempre a referéncia 3000 rpm.

A faixa de rotagao € limitada por P302 Rotagdo maxima 1 / P312 Rotagdo maxima 2.
Na Figura 63 esta ajustado P302 Rotagdo maxima 1 = 4000 rpm. Com o ajuste maximo
da rotagdo nao se altera a inclinagéo.

Quando calcular a fungéo do tridngulo de inclinagédo Ay/Ax = inclinagdo = ajuste do valor
de P110 escala Al1, o valor da tensao do eixo x deve ser convertido para um valor de
rotacdo. Aplica-se o seguinte: 10 V = 3000 rpm.

6000+ I 1 1 1 1 1
-0V -8V -6V -4V

|
2V 0V

01264DEN
Figura 63: Exemplos das curvas caracteristicas especiais com

P100 Fonte do valor nominal = BIPOL./FIX.SETPT.

Para as curvas caracteristicas 2 e 4 na Figura 63, sédo calculadas as fungbes do trian-
gulo de inclinagéo e sdo determinados os valores de ajuste para P110 escala Al1.

Curva caract. 2: Ay, = 2500 rpm, Ax, = 6 V = 1800 rpm, Ay»/Ax, = 2500/1800 = 1,39
Curva caract. 2: Ay, = -3000 rpm, Axyq =8 V = 2400 rpm, Ay,/Ax4 = —-3000/2400 = -1,25
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P60. 4

Parametros
Explicagdo dos parametros

P600

As curvas caracteristicas especiais mostradas na figura 63 sao criadas conf. a seguir:

Curva P113 P114 P110
Offset de tensao Al1 [V] Offset de rotagao Al1 [rpm] Escala Al1 (inclinagao)
1 0 0 1
2 4 500 1,39
3 0 1500 1
4 0 3000 -1,25

As curvas caracteristicas especiais também podem ser utilizadas com P100 Fonte do
valor nominal = UNIPOL./FIX.SETPT. Neste caso, o sentido de rotagéo é especificado
através das entradas digitais. A curva carateristica especial é espelhada no eixo x. A
secao abaixo do eixo x resulta em um valor nominal de rotagdo = 0. No caso de ajuste
do sentido de rotagéo "Horario", somente serdo executadas rotagées na faixa 0 ... N5y
para ajuste do sentido de rotacao "Antihorario" somente serdo executadas rotacbes na
faixa O ... -nax- A Figura 64 mostra as curvas caracteristicas especiais da Figura 63

no ajuste P100 Fonte do valor nominal = UNIPOL/FIX.SETPT.

[rpm]

nd P114

Sentido de

-1

ov -8v -6V -4V

-2V 0Vy

Sentido de

Figura 64: Exemplos das curvas caracteristicas especiais com
P100 Fonte do valor nominal = UNIPOL./FIX.SETPT.

—————————————— L A Rt B

5000+~ a0 = SAnth.?

—————— e

,,,,,,,,,,,,

02143CEN

As curvas caracteristicas especiais mostradas na Figura 64 sao criadas conf. a seguir:

Curva P113 P114 P110
Offset de tensao Al1 [V] Offset de rotagao Al1 [rpm] Escala Al1 (inclinagao)
1 0 0 1
2 4 500 1,39
3 0 1500 1
4 0 3000 -1,25
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4 Parametros
P60

Explicacéo dos parametros

P600

Curvas caracteristicas especiais com valores nominais de corrente:

Para a fungao da curva caracteristica especial sdo necessarios sinais de tensido na en-
trada analdgica Al11/Al12. Se uma corrente independente da carga 0 (4)...20 mA esti-
ver disponivel como valor nominal, a chave S11 (comutacao sinal I/sinal V) deve ser
ajustada para ON e o sinal de corrente devera ser conduzido para X11:2 Al11. Os va-
lores nominais 0 (4) ...20 mA serdo convertidos em sinais de tensdo 0 (1) ... 5V através
da impedancia interna (250 Q).

Sentido d

T T i rotagdo ="Antih! =
T 1 S S S N o T T o e B A
-10v -8V -6V -4V -2V 0Vv 2V 4V 6V 8V 10V

02165BEN
Figura 65: Exemplos das curvas caracteristicas especiais com valores nominais de corrente

A curva caracteristica especial devera ser ajustada conforme a seguir, caso queira ob-
ter rotagdes de 1000 ... 4000 rpm, por exemplo, com 0(4) ... 20 mA:

para0..20 mA: P110=2 P113=0V P114=1000 rpm | P302 (Nyay) = 4000 rpm
para4..20 mA: P110=25 P113=1V P114=1000 rpm | P302 (Npay) = 4000 rpm

Ajuste P100 Fonte do valor nominal = UNIPOL/FIX.SETPT. O sentido de rotagao é de-
terminado através das entradas digitais.
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Parametros 4
Explicagéo dos parametros =
P600
P12x Entradas analbgicas opcionais
P120 Modo de A entrada analdgica Al2 esta disponivel somente com a placa entrada/saida opcional
operagdo Al2 (DIO11B).
(opcional) .

NO FUNCTION: O valor nominal em Al2 nao é utilizado; a limitagdo de corrente ex-
terna é ajustada para 100 %.

+ 0..10V + Setpt.1: O valor nominal em Al2 é somado ao valor nominal 1 (=Al1) ob-
servando os sinais; a limitagdo de corrente externa é ajustada para 100%. +/-10 V
= +/[-np, a5 (referéncia Ny ax)-

* 0...10 V I-limit: A entrada é utilizada como limitagdo de corrente externa. 0 ... 10 V
=0 ... 100 % da limitagdo de corrente ajustada internamente (P303 Limite de cor-
rente 1/ P313 Limite de corrente 2).

* ACTUAL VALUE CONTROLLER: Realimentagao do valor atual para controlador do
processo (- P275).

» KTY evaluation: O sensor KTY pode ser conectado a entrada analédgica Al2 para
medicado direta da temperatura do motor. Os valores medidos para os jogos de
parametros 1 e 2 sdo indicados através do P018 Temperatura do motor 1 e o P019
Temperatura do motor 2 é indicado ao mesmo tempo no LED.

* TF sensor: O sensor de temperatura TF que € integrado no enrolamento do motor
pode ser conectado a entrada analdgica Al2 para proteg¢ao térmica do acionamento.
Para ativar a fungao de monitoragéo, deve-se também ajustar P530 Tipo do sensor
1/ P531 Tipo do sensor 2 para a fungéo do sensor TF/TH.

P13x / P14x Rampas de rotagdo 1/ 2

P130... P133/ P130 Rampa de aceleragao t11 Hor. [s] / P140 Rampa de aceleragdo t21 Hor. [s]
P140... P143 P131 Rampa de aceleracao t11 Hor. [s] / P141 Rampa de aceleragéo t21 Hor. [s]
Rampa de

acel/desacel P132 Rampa de aceleragao t11 Antih. [s] / P142 Rampa de aceleragao t21 Antih. [s]
t11/t21 Hor/Antih P133 Rampa de aceleragao t11 Antih. [s]/ P143 Rampa de aceleragéo t21 Antih. [s]
g Unidade: [s]

Faixa de ajuste: 0 ... 2.... 2000 s

Os tempos de rampa referem-se a uma variagado no valor nominal de An = 3000 rpm. A
rampa € ativada quando o valor nominal de rotacao ¢é alterado e a liberagao é retirada
através do borne Hor/Antih.

HOR.4
Rampa Rampa
Aceleracdo Horaria Desaceleracao Horaria
"t
Rampa Rampa
ANTIH.v Acel. Antihor. Desacel. Antih.

01293BEN
Figure 66: Rampas de rotagdo ajustaveis separadamente

P134/P144 Unidade: [s]

Rampa t12 /122 Faixa de ajuste: 0 ... 10 ... 2000 s

Acel.=Desacel. ) ) )
Para esta rampa aplica-se o seguinte: Acel. = Desacel. e Hor. = Antih.

g As rampas t12 / {22 séo ativadas através da entrada digital (-~ P610 ... P617), que é
ajustada para a fungdo "Rampa de parada.”

Manual de Sistema — MOVIDRIVE® MDX60B/61B 155




P6..

4 Parametros
=t Explicagdo dos parametros

P600

P135/P145 Sua-
vizagdo S t12 /122

'E

P136/P146
Rampa de parada
t13/t23

'E

P137/P147
Rampa de
emergéncia
t14 /124

'E AUTO

P138 Limitagédo da
rampa VFC

'E

P139 / P149 Moni-
toragao da rampa
1/2

'E

156

Faixa de ajuste: 0/1/2/3 (0 = desl., 1 = fraco, 2 = médio, 3 = forte)

A 228 rampa (t112/ t22) dos jogos de parédmetros 1 e 2 pode ser arredondada com 3 graus
de suavizagao para se obter uma aceleragao mais suave do acionamento.

VE“ ot ./.—

/ AN

/o e Valor nominal de entrada
————— Suavizagao nao ativada
7 —— Com suavizagéao

v

01266BEN
Figura 67: Efeito da suavizagdo

Uma suavizagédo iniciada é interrompida pela rampa de parada t13/t23 e pela comu-
tacdo para rampa t11/t12. Uma retirada do valor nominal ou uma parada através dos
bornes de entrada causam a finalizagao da curva S iniciada. Isto significa que o acio-
namento ainda pode acelerar apesar da retirada do valor nominal.

Unidade: [s]
Faixa de ajuste: 0...2...20 s

A rampa de parada é ativada pela retirada do borne LIBERACAO ou por uma irregulari-
dade (P83x Resposta a irregularidade).

Faixa de ajuste: 0...2...20 s

A rampa de emergéncia € ativada por uma irregularidade (P83x Resposta a irregulari-
dade). O sistema monitora se o acionamento alcanga a rotagéo zero no tempo determi-
nado. Terminado o tempo, o estagio de saida é bloqueado e o freio € atuado; mesmo
que a rotagao zero ainda nao tenha sido alcangada.

Faixa de ajuste: YES / NO

A rampa é limitada para o menor tempo nos modos de operagdo VFC (P700 Modo de
operacgao 1) para 100 ms (referéncia: An = 3000 rpm). Os ajustes menores do que 100
ms sdo ignorados e aplica-se o tempo de rampa 100 ms. A rampa limita a corrente ma-
xima de saida para 185 % (para tamanho 1 ... 6, 225 % para tamanho 0) da corrente
nominal de saida. A protecéo ativa contra arriamento é implementada para o motor
conectado utilizando o controlador de limite de corrente quando a limitagdo da rampa é
ativada.

Nao ha protecéo ativa contra arriamento para o motor conectado quando a limitagdo da
rampa é desativada e sao utilizados tempos de rampa menores do que 100 ms. Neste
caso, os parametros P303 Limite de corrente 1 / P313 Limite de corrente 2 ndo sao
Uteis. Se uma corrente maxima de saida de 185 % da corrente nominal de saida exce-
der 60 ms, o conversor desliga com a mensagem de irregularidade FO1 Sobrecorrente
e a resposta de irregularidade "Desligamento imediato".

Faixa de ajuste: YES / NO

Caso ajustar as rampas de desaceleragdo para um valor muito menor do que pode ser
fisicamente alcangado neste sistema, o acionamento sera parado apés o vencimento
do tempo de monitoragao. Tal ajuste causara uma mensagem de irregularidade e au-
mentara o desgaste do freio.

Manual de Sistema — MOVIDRIVE® MDX60B/61B




" P6..
Parametros

Explicagéo dos parametros =

P15x Poten-
ciémetro do motor

P150/P151
Rampa de
acel./desacel. t3

'E

P152 Ultimo valor
nominal salvo

'E

P600

Esta fase também implica em um ajuste aumentado da respectiva rampa, se o timeout
de rampa aparecer definitivamente na forma de uma rampa pré definida que n&o pode
ser percorrida.

Este parametro € uma funcao adicional de monitoragdo para o controle de rotagao. Ele
€ aplicado somente na rampa de desaceleragao. Isto significa que o pardmetro pode
ser utilizado para monitorar a rampa de desaceleragao, a rampa de parada ou de para-
da de emergéncia se a monitoragdo de rotagao nao for desejada.

Os tempos de rampa referem-se a uma variagédo do valor nominal de An = 3000 rpm.

Faixa de ajuste: 0,2...20...50 s

A rampa estara ativa se P100 Fonte do valor nominal estiver ajustado para MOTOR PO-
TENTIOMETER ou MOTORPOT+ANALOG1 e um borne de entrada programado para
MOTORPOTI UP ou MOTORPOTI DOWN P6xx Selecao do borne tiver sinal “1“.

*+ ON: Com MOTOR POT UP e MOTOR POT DOWN = "0," o ultimo valor nominal
aplicavel do potencidmetro do motor € armazenado na memoria nao-volatil depois
de 2 s. O ultimo valor nominal do potencidmetro do motor é reativado apés o desli-
ga/liga da rede.

* OFF: Apos o desliga/liga da rede ou ap6s a retirada da liberagéo, o conversor partira
com P301 Rotagao minima 1/ P311 Rotagdo minima 2).

t3 desacel.

t3 acel.

Nnin

L e ——— f f t

LIBERACAO | 3 3 ; ; ;
0 : | : : >t
DT ‘ ‘ ‘ 1 :
POT. MOTOR ACEL. 3 3 3
"o" ‘ ‘ ‘ ; ; ;t
POT. MOTOR DESACEL. | ; ; ; :
|Ioll . . . . H ;t
01294BEN

Figura 68: Fungéo potenciémetro do motor
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P6..

Parametros
P60, Explicagdo dos parametros

P600

P16x/P17x Valor
nominal fixo 1/ 2

'E

Para cada um dos jogos de parédmetros 1 e 2, podem ser ajustados separadamente 3
valores nominais internos (= valor nominal fixo). Os valores nominais internos estaréo
ativos quando P100 Fonte do valor nominal estiver ajustado para uma das seguintes
fungdes e quando um borne de entrada programado para n11/n21 ou n12/n22 (P6xx

Selecao do borne) tiver sinal “1*
+ BIPOL./FIX.SETPT

*  UNIPOL/FIX.SETPT.

+ FIXED SETP+AI1

+ FIXEDSETXANALOGH1

Faixa de ajuste: 0 ... 6000 rpm

Valor nominal fixo

Ajuste de fabrica

P160 / P170 Valor nominal interno n11/n21
P161 / P171 Valor nominal interno n12 / n22

n11/n21 =150 rpm
n12/n22 =750 rpm

P162 / P172 Valor nominal interno n13/n23

n13/n23 = 1500 rpm

Programacao dos bornes de entrada:

Reacao T
n11/n21 | n12/n22 | Liberagao/Parada rapida | Jogo de parametro 1/2

Parada rapida X X "" X
Valor nominal fixo néo ativo "0" "0" " "on
n11 ativo " "0" e Qg
n12 ativo "o" " nqw nn
n13 ativo " "y nqn e
n21 ativo " "0" e g
n22 ativo "o" " nqw nqn
n23 ativo " "y nqn nqn

Se um borne de entrada estiver programado para FIX SETPT SW.QV, a atuagéo desse
borne torna ativo os valores nominais fixos do jogo de parametros nao ativos no mo-
mento (= "1"). Esta mudanga é possivel com o equipamento bloqueado ou liberado.
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Parametros

Explicagéo dos parametros =

P600

P2xx Parametros do controlador

P20x Controle de
rotagéo

P200 Ganho P
controlador de
rotagéo

AUTO

P201 Constante de
tempo controlador
de rotagao

AUTO

P202 Ganho
pré-controle de
aceleragéo

AUTO

P203 Filtro
pré-controle
de aceleragao

AUTO

Controle de rotagdo somente jogo de paradmetro 1.

O controlador de rotagdo do MOVIDRIVE® é um controlador Pl e é ativo com o ajuste
dos seguintes modos de operacao:

* Todos os modos de operagdo com VFC-n-CONTROL.

* Modos de operagao CFC: O controlador de rotagao é ativo somente no modo "CFC
& M-CONTROL" quando a limitagdo da rotagédo esta ativa (P70x Modos de ope-
ragao).

* Modos de operagao Servo: O controlador de rotagdao é ativo somente no modo
"SERVO & M-CONTROL" quando a limitagao da rotagéo esta ativa (P70x Modos de
operacao).

O ajuste de todos os parametros relevantes para o controle de rotagéo € realizado pelas
fungdes de colocagdo em operagdo do SHELL ou do controle manual DBG60B (so-
mente VFC). Alteragdes diretas de pardmetros de controle individuais s&o reservadas
para a otimizagao por especialistas.

Filtro pré controle Ganho pré controle

aceleragéo aceleragédo X Pré controle
P203 P202 aceleracao
/P
Rampas de
rotagao Filtro val. nom. Controlador PI
P13_ P115 P200/P201
Valor nominal
+ + torque
> —
Filtro valor Encoder/
atual de rot. ncoaer,
Valor Resolver
P204 atual
rotacé&o Processam.
r N dosinal | @

01312BEN
Figura 69: Diagrama em blocos do circuito de controle da rotacdo

Faixa de ajuste: 0,01 ... 2 ... 32
Fator de ganho da parcela P do controlador de rotagao.

Faixa de ajuste: 0 ... 10 3000 ms (0 = sem parcela )

Constante de tempo de integragdo do controlador de rotagdo. A parcela | é inversa-
mente proporcional a constante de tempo, isto €, um alto valor numérico resulta em uma
baixa parcela I, embora 0 = nenhuma parcela I.

Faixa de ajuste: 0 ... 65

Fator de ganho do pré-controle de aceleracdo. Este parametro melhora a resposta do
controlador de rotagao.

Faixa de ajuste: 0 ... 100 ms

Constante de tempo do filtro de pré-controle de aceleracao. Esta constante influencia o
comportamento de resposta do controlador de rotagao. O diferenciador é fixado na pro-
gramagao.
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P6..

Parametros

=t Explicagdo dos parametros

P600

P204 Filtro do
valor atual de
rotagéo

AUTO

P205 Pré-controle
da carga CFC

P206 Tempo de
amostragem con-
trole de rotagéo

P207 Pré-controle
da carga VFC

P21x Controle
de retengéo

P210 Ganho P
controlador de
retengéo

AUTO

P22x Controle da
operagédo em sin-
cronismo

Faixa de ajuste: 0 ... 32 ms
Constante de tempo do filtro do valor atual de rotagao.

Pré-controle da carga CFC (util somente nos modos de operagdo CFC e SERVO).
Faixa de ajuste: —150 ... 0 ... 150 %

Este parametro determina o valor inicial do valor nominal de torque sobre liberagao. O
paradmetro deve ser ajustado, caso seja necessario um torque inicial aumentado, apos
a liberagdo. Por exemplo, ajustando para um valor maior do que 0 % torna possivel evi-
tar a queda indesejavel das elevagdes quando o freio é liberado. Esta fungado somente
deve ser utilizada em sistemas de elevagéo sem contra peso.

Ajuste recomendado: Valor da corrente ativa (P005 [% Iy]) quando n = 0 é especificado.

Tempo de amostragem controle de rotagéo, util somente nos modos de operagéo CFC
e SERVO.

Faixa de ajuste: 1 ms /0,5 ms

O ajuste 0.5 ms melhora o controle de rotagdo nos acionamentos dinamicos com um
momento de inércia baixo.

Pré-controle da carga VFC util somente no modo de operagéo VFC-n-CTRL.
Faixa de ajuste: =150 ... 0 ... 150 %

Este parametro determina o valor inicial do controle de escorregamento na liberagao.
Um ajuste maior do que 0 % causa pré-tensao do controle de escorregamento, que sig-
nifica que o motor desenvolve mais torque quando liberado. Por exemplo, isto é possiv-
el para evitar a queda indesejavel das elevagbes quando o freio é liberado. Esta fungao
somente deve ser utilizada em sistemas de elevagao sem contra peso.

Valores de ajuste maiores do que 150 % desliga a fung&o (nenhuma pré-tenséo).

No modo VFC & HOIST e com um valor ajustado maior do que 150 %, a pré-tenséo de
0,5 x sy esta ativa.

Ajuste recomendado: Valor da corrente ativa (P005 [% Iy]) na rotagdo minima.

Controle de retengédo somente jogo de parametro 1.

A funcéao controle de retencgao é utilizada para o controle preciso de parada do aciona-
mento e pode ser ativada somente nos modos de operagdo com controle de rotagao
(realimentagédo por encoder). O controle de retencéo é ativado quando um borne de en-
trada programado para /HOLD CONTROL (P6xx Programacgao dos bornes) tiver sinal
“0“. Neste caso, o0 equipamento executa uma parada utilizando a rampa t11 DOWN ou
t21 DOWN. Quando o acionamento alcanga a rotagao zero, fica mantida a posic¢ao vali-
da nesse momento. O ajuste do fator de ganho é realizado pela fun¢ao de colocagéao
em operagao do controlador de rotagdo no MOVITOOLS\SHELL ou no controle ma-
nual DBG11B. Com o controle de retengao ativo, o display de 7 segmentos indica o es-
tado "7".

Faixa de ajuste: 0,1 ...0,5... 32

O parametro corresponde ao ganho proporcional do controlador de posi¢cdo e somente
é atuado em conjunto com a fungéo "Controle de retengao" ativa.

Controle de operagéo sincr. somente no jogo de paradmetro 1 e com o opcional DRS11B
(ndo BGO).

Para uma descrigéo detalhada, consultar o manual “MDX61B - Synchronous Operation
Board DRS11B".

Manual de Sistema — MOVIDRIVE® MDX60B/61B




Parametros
Explicagéo dos parametros =

P220 Ganho P
DRS

P221/P222
Fator de redugéo
mestre / escravo

P223 Escolha
do modo

P600

Faixa de ajuste: 1 ... 10 ... 200

Ganho do controlador de operagéo sincr. no escravo. Com isso, é determinado o com-
portamento do controle do escravo dependendo das diferengas angulares em relagao
ao mestre.

Faixa de ajuste: 1 ... 3 999 999 999

Estes ajustes sdo necessarios somente no conversor escravo. Com estes parametros
é ajustada a reducdo da posigdo medida entre o mestre e o escravo. A redugao € inse-
rida como quociente do mestre ao escravo para incluir redugdes nao-inteiras.

Observe que a medida de posi¢cao do mestre e do escravo somente pode ocorrer utili-
zando os encoders do motor, se houver transmissao positiva de poténcia (sem es-
corregamento). Em todas as aplicagbes onde a transmissao de poténcia entre o eixo
do motor e a maquina é por fricgdo, podendo haver escorregamento, a medi¢cao da
poténcia devera ser efetuada através de um encoder adicional (encoder externo).
Este encoder deve ser montado na parte mével da maquina com conexao positiva.

Faixa de ajuste: 1/2/3/4/5/6/7/8
A escolha do modo determina a reagao do escravo a um sinal de roda livre.
* Modo 1: Roda livre ilimitada, novo ponto de referéncia

— Arroda livre é ativada quando um sinal "1" é ajustado em X40:1.

— Os bornes de entrada e os valores nominais do escravo sdo determinados no
modo roda livre.

— Um offset angular gerado no modo roda livre ndo é processado quando a sin-
cronizagao é iniciada novamente.

* Modo 2: Roda livre ilimitada, offset & processado

— Aroda livre é ativada quando um sinal "1" é ajustado em X40:1.

— Os bornes de entrada e os valores nominais do escravo sdo determinados no
modo roda livre.

— Um offset angular gerado durante o modo roda livre é reduzido a zero quando a
sincronizacgao € iniciada novamente.

* Modo 3: Roda livre ilimitada, offset gerado é processado + P224

— Arroda livre é ativada quando um sinal "1" é ajustado em X40:1.

— Os bornes de entrada e os valores nominais do escravo sao determinados no
modo roda livre.

— Durante a resincronizagéo, além do offset, a posi¢cdo antiga de sincronismo do
offset em P224 também é reduzida a zero.

* Modo 4: Roda livre limitada por P224 Contador escravo, o offset gerado é processa-
do

— Avroda livre é ativada através de um sinal "1" (>100 ms) em X40:1.

— Os bornes de entrada e os valores nominais do escravo sdo determinados no
modo roda livre.

— O limite da roda livre ocorre quando a diferenca angular inserida em P224 for al-
cangada. O offset angular é entdo reduzido a zero.

* Modo 5: Roda livre limitada por P224 Contador escravo, novo ponto de referéncia

— Arroda livre é ativada através de um sinal "1" (>100 ms) em X40:1.

— Os bornes de entrada e os valores nominais do escravo sdo determinados no
modo roda livre.

— O limite da roda livre ocorre quando a diferenca angular inserida em P224 for al-
cangada.

— Se outro sinal HIGH for aplicado em X40:1 antes do limite da roda livre, o valor
limite da roda livre aumenta para o valor inserido no P224.

— O escravo sincroniza com a nova diferenga angular.
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P6..
P60.

Parametros
Explicacéo dos parametros

P600

P224 Contador
escravo

P225/P226 /
P227
Offset1/2/3

P228 Filtro de
pré-controle DRS

P23x Operagao
em sincronismo
com encoder
externo

* Modo 6: Offset angular temporario, novo ponto de referéncia

— Avroda livre é ativada quando um sinal "1" é ajustado em X40:1.

— Os bornes de entrada e os valores nominais do escravo sdo determinados no
modo roda livre.

— Um offset angular gerado no modo roda livre ndo é processado quando a sin-
cronizagao é iniciada novamente.

— Um sinal "1" em 40:2, X40:3 ou X40:4 no DRS11B ativa um offset angular. Cada
offset angular é armazenado nos parametros P225, P226 e P227.

— Se um sinal "0" é novamente aplicado em um dos bornes de entrada X40:2,
X40:3 ou X40:4, o offset angular € novamente eliminado.

* Modo 7: Offset angular permanente (ajuste angular), novo ponto de referéncia

— Arroda livre é ativada quando um sinal "1" é ajustado em X40:1.

— Os bornes de entrada e os valores nominais do escravo sao determinados no
modo roda livre.

— Um offset angular gerado no modo roda livre ndo é processado quando a sin-
cronizagao é iniciada novamente.

— Um sinal "1" em 40:2, X40:3 ou X40:4 no DRS11B ativa um offset angular. Cada
offset angular é armazenado nos parametros P225, P226 e P227.

— Se um sinal "0" é novamente aplicado em um dos bornes de entrada X40:2,
X40:3 ou X40:4, o offset angular € mantido.

— Se o ultimo sinal de entrada for maior do que 3 segundos, o valor é corrigido em
quatro fases por segundo.

* Modo 8: Roda livre ilimitada, novo ponto de referéncia + P224

— Arroda livre é ativada quando um sinal "1" é ajustado em X40:1.

— Os bornes de entrada e os valores nominais do escravo sdo determinados no
modo roda livre.

— Se um sinal "0" é aplicado no borne de entrada X40:1, o escravo sincroniza com
a posicao atual do mestre além do offset de posicdo armazenado no P224.

Unidade: [Inc]
Faixa de ajuste: —99 999 999 ...

Como contador de escravo é designado a diferenga angular em relagdo ao mestre, que
pode ser ativado nos modos 3, 4, 5 e 8. Ao contrario do offset, esta diferenga angular
pode ser ajustada utilizando a fungdo "Teach In". Dependendo do modo, ele serve
como valor limite para a roda livre ou determina para o escravo uma diferenga angular
permanente em relagdo ao mestre (= novo ponto de referéncia).

10 ... 99 999 999

Faixa de ajuste: =32 767 ... 10 ... 32 767 inc (ativo somente nos modos 6 ou 7!)

Trés diferengas angulares ajustaveis separadamente, as quais o escravo se ajusta du-
rante a permanéncia do sinal “1” em X40:2 / X40:3 / X40:4.

Faixa de ajuste: 0 ... 100 ms

Filtro do valor nominal para o pré-controle da operagédo em sincronismo DRS11B. A ro-
tacdo mestre (determinada no DRS) deve ser filtrada para pré-controle de aceleragéo
do escravo. Para isso, é necessario uma constante de tempo do filtro. O valor 0 indica
uma rotacao mestre nao filtrada.

Operagao em sincronismo com encoder externo somente no jogo de parametro 1 e com
o opcional DRS11B (ndo em BGO).

Para uma descrigéo detalhada, consultar o manual “MDX61B - Synchronous Operation
Board DRS11B".

Em todas as aplicagbes onde a transmissao de poténcia entre o eixo do motor e a
magquina é por friccdo, podendo haver escorregamento, a medi¢do da posigao deve ser
efetuada através de um encoder externo (=encoder sincrono).
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Explicagéo dos parametros =

P230 Encoder
externo

P231/P232 Fator
encoder escravo /
Fator encoder
externo escravo

P233 Resolugéao
do encoder ext.

P234 Resolugéo
do encoder mestre

P24x Operagéao
em sincronismo
com busca da
refer.

P240 Rotacéo de
sincronizagéo

P241 Rampa de
sincronizagéo

P600

+ DESL: Controle de operagédo em sincronismo com os sinais em X15: "Encoder do
motor". P231 e P232 estao desativados.

 EQUAL-RANKING: Transmissao dos sinais X42: "Encoder mestre" em X43: "Saida
de encoder incremental". Escala de P231 e P232.

¢ CORRENTE: Transmissao dos sinais X41: "Entrada encoder externo" em X43: "Sai-
da encoder incremental". Escala de P231 e P232.

Faixa de ajuste: 1 .. 1000

Na maioria dos casos, ha uma redugao mecanica entre ambos encoders. Essa redugao
deve ser ajustada através dos parédmetros.

Faixa de ajuste: 128 / 256 / 512/ 1024 / 2048
Ajuste para a resolugcéo do encoder externo conectado.
Faixa de ajuste: 128 / 256 / 512/ 1024 / 2048
Ajuste para a resolugao do encoder mestre conectado.

Operagéao em sincronismo com busca da referéncia somente no jogo de pardmetro 1 e
com o opcional DRS11B.

Para uma descrigéo detalhada, consultar o manual “MDX61B - Synchronous Operation
Board DRS11B*.

Com a mudanga do escravo de roda livre para operacdo em sincronismo, dependendo
do modo operacional ajustado, a diferenga angular atual em relagdo ao mestre é reduz-
ida a zero. Para controlar essa busca da referéncia, os parametros poderao ser ajusta-
dos tanto para a rotagdo como para a rampa de sincronizagao.

Unidade: [rpm]

Faixa de ajuste: 0 ... 1500 ... 6000 rpm

Este parametro especifica a rotagdo do procedimento de sincronizagéo.
Unidade: [s]

Faixa de ajuste: 0...2...50 s

Valor da rampa de aceleragao para a sincronizagao do escravo com o mestre. O ajuste
zero significa aceleragdo maxima possivel.

P26x Processo de parametros do controlador

P260 Modo
de operagéo

P261 Duragéo
do ciclo

P262 Interrupgéo

Faixa de ajuste: Controller off / Control / Step response
» Controlador desl.: O controlador PID esta desativado.

» Controle: O controlador PID esta ativo e determina a rotagéo desejada do motor uti-
lizando a tolerancia de controle e seus parametros.

* Resposta de fase: Uma fase pode ser especificada através do valor nominal (P271).
O valor atual filtrado e em escala pode ser incluso para fins de avaliagao.

* P260 e a variavel IPOS H543 s&o idénticos.

Faixa de ajuste: 1/5/10 ms

Este par&metro ajusta a duragéo do ciclo do controlador PID.

Faixa de ajuste: No response / Move closer to setpoint

Este parametro especifica como o controlador PID reage a uma interrupgao (reg. blog.).
* No response: O controlador PID nao é afetado e continua a funcionar normalmente.

* Move closer to setpoint: Apés uma interrupgéo, o valor nominal é ajustado para o
valor atual. O controlador ID move-se novamente mais préximo do valor ajustado,
através da rampa de valor nominal.
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P6..

Parametros
=t Explicagdo dos parametros
P600

P263 Fator Kp Faixa de ajuste: 0 ...1 ... 32767
Fator proporcional da parcela do controlador PID com 3 espagos decimais. O fator de
proporcionalidade leva em consideragdo o sinal (+/-) do pardmetro "Sentido de ro-
tacdo". P263 e a variavel IPOS H541 s&o idénticos.

P264 Tempo Faixa de ajuste: 0 ... 65535 ms

integrativo Ty

P265 Tempo
derivativo T

P266 Pré-controle

Este parametro é utilizado para ajustar o tempo integrativo (constante de tempo) da
parte integrante do controlador PID:

* 1ms<Ty<65535ms
* Ty=0 - sem parcela |
Faixa de ajuste: 0 ... 30 ms

Este parametro é utilizado para ajustar o tempo derivativo (constante de tempo) da
parte diferencial do controlador PID:

* 1ms<Ty<30ms
* Ty=0 - sem parcela D
Faixa de ajuste: —-32767 ... Q ... 32767

O valor de pré-controle é acrescentado ao resultado do controlador PID. P266 e a
variavel IPOS H545 sao idénticos.

P27x Processo dos valores de entrada do controlador

P270 Fonte do
valor nominal

P271 Valor
nominal

P272 Enderego
IPOS do valor
nominal

P273 Constante
de tempo

P274 Valor
nominal de escala

P275 Fonte do
valor atual

P276 Enderego
IPOS do valor
atual

P277 Escala do
valor atual

Faixa de ajuste: Parameter / IPOS variable / Analog 1 / Analog 2 / Fieldbus

Este parametro é utilizado para ajustar a fonte a qual o valor nominal deve ser lido.
Faixa de ajuste: —32767 ... 0 ... 32767

Unidade: [0,2/ min]

Se P270 ¢é ajustado para "Parametro," o valor do pardmetro P271 ¢ utilizado como valor
nominal. P271 e a variavel IPOS H546 sao idénticos.

Faixa de ajuste: 0 ... 1023

Se P270 é ajustado para "Variavel IPOS," o endereco da variavel a ser utilizado ¢é ar-
mazenado no P271. P272 e a variavel IPOS H547 sao idénticos.

Faixa de ajuste: 0 ... 0,01 ... 2000 s

Este parametro € utilizado para ajustar a constante de tempo para o gerador de rampa
de valor nominal, através de uma rampa que pode ser ajustada pelos parametros.

» Constante de tempo T,,ominal = 0 — a rampa esta desativada

Faixa de ajuste: —32,767 ... 1 ... 32,767

Fator para escala do valor nominal. P274 e a variavel IPOS H548 s&o idénticos.
Faixa de ajuste: Analdgico 1/ Analdgico 2 / Variavel IPOS / Fieldbus

Este par&metro é utilizado para ajustar a fonte a qual o valor atual deve ser lido.
Faixa de ajuste: 0 ... 1023

Se P275 ¢é ajustado para "Variavel IPOS," o endereco da variavel a ser utilizado é ar-
mazenado no P276. P276 e a variavel IPOS H549 sao idénticos.

Faixa de ajuste: —-32767... 1... 32,767
Fator de escala do valor atual filtrado. P277 e a variavel IPOS H550 s&o idénticos.
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Explicagéo dos parametros =

P278 Offset do
valor atual

P279 Valor atual
da constante de
tempo

P600

Faixa de ajuste: —32767 ... 0 ... 32767

Este parametro é utilizado para ajustar um nimero inteiro, offset permanente do valor
atual. P278 e a variavel IPOS H552 s&o idénticos.

Faixa de ajuste: 0 ... 1...500 ms

Este parametro é utilizado para ajustar a constante de tempo do filtro do valor atual 1.
Quando o parametro € ajustado para "0," o filtro é desativado.

P28x Processo dos limites do controlador

P280 Offset mi-
nimo + valor atual

P281 Offset ma-
ximo + valor atual

P282 Saida
minima do
controlador PID

P283 Saida
maxima do
controlador PID

P284 Saida mi-
nima do controla-
dor do processo

P285 Saida ma-
xima do controla-
dor do processo

O valor de saida do controlador do processo é armazenado na variavel IPOS H524.
Faixa de ajuste: —-32767 ... Q ... 32767

Valor minimo para o offset. P280 e a variavel IPOS H553 sao idénticos.

Faixa de ajuste: —32767 ... 10000 ... 32767

Valor maximo para o offset. P281 e a variavel IPOS H554 s&o idénticos.

Faixa de ajuste: —32767 ... =1000 ... 32767

Unidade: [0,2/ min]

Valor minimo de saida do controlador PID. P282 e a variavel IPOS H555 s&o idénticos.
Faixa de ajuste: —=32767 ... 10000 ... 32767

Unidade: [0,2/ min]

Valor maximo de saida do controlador PID. P283 e a varidvel IPOS H556 sao idénticos.
Faixa de ajuste: —32767 ... 0 ... 32767

Unidade: [0,2/ min]

Valor minimo de saida do controlador do processo. P284 e a variavel IPOS H557 séo
idénticos.

Faixa de ajuste: —32767 ... 7500 ... 32767

Unidade: [0,2/ min]

Valor maximo de saida do controlador do processo. P285 e a variavel IPOS H558 séo
idénticos.

P3xx Pardmetros do motor

Este grupo de parametros € utilizado para adaptar o conversor ao motor. Os parametros
podem ser ajustados separadamente para os jogos de parametros 1 e 2. Com isso, dois
motores diferentes podem ser operados alternadamente no mesmo conversor, sem a
necessidade de um novo ajuste.

P30x /P31x Limites 1/ 2

P300/P310
Rotagéo de
partida/parada 1/2

E AUTO

Faixa de ajuste: 0 ... 150 rpm

Na colocagdo em operagao, é ajustado 0,5 x o escorregamento nominal do motor
conectado.

Somente ativo no modo VFC, sem fungdo nos modos CFC e SERVO. Esta entrada
define a menor rotagéo aplicada pelo conversor ao motor quando liberado. A transi¢ao
para a rotacdo determinada na selegcdo do valor nominal é efetuada utilizando a rampa
de aceleragéo ativa.

Na execugao de um comando de parada, este ajuste também determina a menor ro-
tacdo na qual o motor é desenergizado ou comega a pos-magnetizagao e, eventual-
mente o freio é atuado.
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P60.
P600

P301/P311

Rotagdo minima

1/2

'E

AUTO

P302/P312

Rotagdo maxima

1/2

'E

P303/P313 Limite
de corrente 1/ 2

'E

P304 Limite de

torque

'E

AUTO

AUTO

AUTO,

Parametros
Explicacéo dos parametros

Faixa de ajuste: 0 ... 15 ... 6100 rpm

O valor de rotagao inferior ao limite ndo deve ser excedido mesmo quando zero for se-
lecionado como valor nominal. A rotagdo minima também aplica-se quando tiver sido
ajustado Nmin < Npartida/parada-

Importante:

+ Com a funcéo elevacdo ativada, a menor rotacdo é 15 rpm, mesmo que n.,;, seja
ajustado para um valor menor.

* Na liberagao do acionamento para movimento livre das chaves fim de curso mesmo
em rotagdes baixas, n,, n&o esta ativo para a chave limite do hardware na qual o
acionamento estd em contato.

Faixa de ajuste: 0 ... 1500 ... 6100 rpm

O valor aqui ajustado ndo pode ser excedido pela sele¢gdo de um valor nominal. Aplica-
S€ 0 Npyax Se for ajustado Ny > Nppax-

Faixa de ajuste: 0 ... 150 % Iy (BGO: 200 % Iy)

O ajuste de fabrica para a limitagéo de corrente é ajustado para 150 % Iy da combi-
nagao do motor.

A limitagao da corrente interna refere-se a corrente aparente. Ela destina-se a limitagao
de corrente externa (P120 Modo de operagao Al2 = 0 ... 10 V limite I). Consequente-
mente, a entrada determina o valor de 100 % dentro do qual podera atuar a limitagao
da corrente externa. Na operagdo com enfraquecimento de campo para freqiiéncias
acima de 1,15 x fiyfexao, © limite da corrente é reduzido automaticamente. Com isso &
realizada uma protegao contra arriamento do motor a partir do ponto de operacgao.

O limite da corrente ativo na regido de enfraquecimento de campo pode ser calculado
utilizando a seguinte férmula:

Limite da corrente [%] = (1,15 x fiq / fatua) * Valor de ajuste do P303 / P313 [%]
fatual € @ freqiiéncia atual do campo girante.
Faixa de ajuste: 0 ... 150 % (BGO: 200 %)

O parametro limita o torque maximo do motor. A entrada atua no valor nominal do
torque do motor (k1 % Iy conversor)- O valor € multiplicado pelo limite da corrente externa
e pode ser alterado com a entrada analdgica 2. Esta fungdo somente ¢ ativa nos modos
de operacdo CFC e SERVO. Consultar o capitulo "Planejamento de Projeto” para infor-
macao detalhada sobre o calculo do torque de valor nominal (Escolha do motor para
servomotores assincronos CFC e servomotores sincronos SERVO).

Se o P303 Limite de corrente 1 / P313 Limite de corrente 2 for ajustado para um valor
menor do que o torque, o limite de corrente estara ativo antes de alcancar o limite de
torque.

P32x / P33x Compensagao do motor 1/ 2 (assincrono)

P320/P330 Ajuste
automatico 1/2

'E

Faixa de ajuste: LIG / DESL

Somente ativo nos modos de operagao VFC e V/f. A fungéo é util somente para a ope-
ragdo com um s6 motor. O conversor ajusta automaticamente P322 Compensacgéao IxR
1/ P332 Compensacao IxR 2 a cada liberacao e salva o valor. Com isso o conversor
determina um ajuste basico adequado para diferentes tarefas de acionamento. Durante
os ultimos 20 ms da fase de pré-magnetizagdo, o motor conectado é medido. O motor
ndo é medido se

» P320 Ajuste automatico 1/ P330 Ajuste automatico 2 = DESL

* P700 Modo de operacao 1/ P701 Modo de operacao 2 = VFC & GROUP ou VFC &
FLYING START
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Explicagéo dos parametros =

P321/P331 Boost
1/2

'E

P322 /P332 Com-
pensacéo IxXR 1/2

E AUTO

P323/P333
Tempo de pré-
magnetizagdo 1/ 2

E AUTO

P600

* P323 Tempo de pré-magnetizagéo 1/ P333 Tempo de pré-magnetizagéo 2 ajustado
para < aprox. 100 ms (dependendo do motor),

* Modo VFC n-CONTROL selecionado e P730 Fungao do freio 1 / P733 Fungao do
freio 2 = DESL.

Nestes casos, o valor IxR ajustado é utilizado para calcular a resisténcia do enrolamen-
to.

* LIG: Ajuste automatico.
+ DESL: Sem ajuste automatico.
Faixa de ajuste: 0 ... 100 %

Com VFC & GROUP: Ajuste manual para aumento do torque de partida por elevagéao
da tensédo de saida, na regido abaixo da freqtiéncia de inflexao.

Com VFC: O ajuste manual normalmente ndo é necessario. Em casos especiais, o
ajuste manual pode ser necessario para aumentar o torque transitério de partida. Neste
caso ajustar para max. 10 %.

VsaidaA VFC & GROUP VsaidaA VFC
Vmax" f Vmax" f
Ve |
’ | |
/ ' = — +100% Boost 1 = — +100% Boost
/ ! 0% Boost ! 0% Boost
/ I 1
50V £--f------- R G 50V 4 - ------ R G R
! Faixa de ajuste ! Faixa de ajuste
I Boost I Boost
0 } > t } >
0 Ninfl n 0 nigg 710 Nnjg n
01295BEN

Figura 70: Principio operacional do boost (desenho fora de escala)
Faixa de ajuste: 0 ... 100 %
O valor IxR da combinagao do motor é ajustado como ajuste de fabrica.

No modo de operacgdo VFC, este parametro atua sobre os parametros do tipo do motor
calculado que estabelecem o torque. Com P320 Ajuste automatico 1 / P330 Ajuste au-
tomatico 2 = ON ocorre um ajuste automatico. As alteragdes manuais desse parametro
sao reservadas para a otimizagao por especialistas.

Faixa de ajuste: 0...2 s

O valor de pré-magnetizagdo da combinagao do motor é ajustado como ajuste de fabri-
ca.

A pré-magnetizacao serve para estabelecer um alto torque do motor e iniciar quando o
conversor estiver liberado.

A pré-magnetizacao é ativada no modo de operagao VFC com realimentacgao pelo en-
coder quando:

» P730 Fungéo do freio 1 / P733 Funcgao do freio 2 esta ativa
* P710 Corrente de parada 1/ P711 Corrente de parada 2 esta desligada
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P60.
P600

P324 /P334

Compensacéo de
escorregamento

1/2

'E

AUTO

Parametros
Explicacéo dos parametros

Faixa de ajuste: 0 ... 500 rpm
O valor da combinagéo do motor é ajustado como ajuste de fabrica.

Ativo somente nos modos de operagao VFC, VFC-n control e V/f. A compensagéo de
escorregamento aumenta a preciséo da rotagcao do motor. Deve ser inserido o escorre-
gamento nominal do motor conectado, se a entrada for feita manualmente. Se, para a
compensacao de diferengas eletromagnéticas entre os motores for introduzido um valor
diferente do escorregamento nominal, € admissivel uma faixa de ajuste de +/— 20 % do
escorregamento nominal .

P34x Prote¢ao do motor
P340/ P342

Prote¢do do motor

1/2

'E

Faixa de ajuste: DESL / NO MODO ASSINCRONO / NO MODO SERVO

Dependendo do motor conectado (motor sincrono ou assincrono) esta fungao pode ter
0s seguintes efeitos.

DESL: Funcéo nao ativa
NO MODO ASSINCRONO:

Quando esta fungao € ativada, o MOVIDRIVE® assume eletronicamente a protecao
térmica do motor conectado. Na maioria dos casos, a funcao de protecdo do motor é
comparavel com uma protegao térmica padrédo (chave de protegdo do motor) e, além
disso, ela considera a refrigeragao em fungao da rotagéo do ventilador integrado. A uti-
lizacdo do motor é determinada em fungao da corrente de saida do conversor, do tipo
de refrigeragao, da rotagao do motor e do tempo. O modelo térmico do motor € baseado
nos dados do motor inseridos durante a colocagdo em operagéo (MOVITOOLS® /
DBG60B) e quando sao observadas as condi¢gdes de operagéo especificadas para o
motor.

Se o motor também deve ser protegido contra falha da ventilagao, obstrugao das
passagens do ar de refrigeragao, etc., também é necessario utilizar uma protecao
por meio de termistor TF ou por meio de interruptor bimetalico TH.

As seguintes fungdes de sinalizagao e indicagéo estdo disponiveis em conjunto com a
protecdo do motor:

Parametros Funcgao de sinalizagao e indicagao

P006 Utilizagdo do motor 1/ P007 | Indica a utilizagdo do motor para o jogo de paradmetros 1/ 2.
Utilizagdo do motor 2

P832 Resposta a SOBRECARGA | Reagao do conversor a irregularidade ao alcancar P006 Utilizagédo do
DO MOTOR motor 1/ P007 Utilizagao do motor 2 de 110 %.
Ajuste de fabrica: PARADA EMERG./IRREGULARIDADE

Ajustar os seguintes parametros:

Parametros Ajuste / Descricao

P341 Tipo de refrigeracéao Auto-ventilado ou ventilagao forgada

Saida digital programavel para: O pré-aviso no caso de Utilizagdo do motor 1 (P006) / Utilizagao do
/Utilizagdo do motor 1 motor 2 (P007) excede um valor de 100 %. Neste caso, a saida pro-
/Utilizagdo do motor 2 gramada é ajustada para "0" =0 V.

Importante: Com o desligamento do conversor (rede e alimentagéo externa 24 V) a uti-
lizacdo do motor é sempre atualizada como zero; isto é apds a religagdo nao é consi-
derado um aquecimento do motor ja existente.

A fungao de protecdo do motor processa a utilizagdo dos motores conectados separa-
damente para ambos os jogos de parametros. A fungéo de protegdo do motor ndo pode
ser utilizada se somente um motor estiver conectado fixo ao conversor e se a fungao
"Comutagao dos jogos de parametros" for utilizada somente para fins técnicos de con-
trole. A fungao de protegdo do motor também nédo deve ser utilizada para acionamentos
em grupos, porque nao é possivel proteger cada motor individualmente com segurancga.
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P600

Parametros
Explicagdo dos parametros

NO MODO SERVO:

O MOVIDRIVE® calcula e indica a utilizacdo do motor baseado na corrente. o objetivo
é determinar se hé possibilidade de falha do acionamento baseado em uma sobrecarga
com a irregularidade "Sensor TF" (F31) somente apds alguns ciclos ou durante a colo-
cacao em operacgdo. Este ajuste esta disponivel apenas para o jogo de parametros 1.

Pré-requisitos: A utilizagdo do motor sempre é determinada baseado na corrente no-
minal do motor. Inserir a duragéo do ciclo da maquina para receber uma declaragao
exata sobre a utilizagédo para a poténcia do motor no ciclo da maquina. n

As seguintes fungdes de sinalizagao e indicagéo estdo disponiveis em conjunto com a
protegcao do motor:

Parametros Funcgao de sinalizagao e indicagao

P006 Utilizagdo do motor 1 Indica a utilizagdo do motor para o jogo de parametros 1. Valido apos
aprox. 10 a 20 ciclos ou apos aprox. 2 s e pode ser avaliado utili-
zando IPOSPS® oy a partir de um PLC.

P007 Utilizagao do motor 2 No ajuste P340 = ON SERVO sem fungéo
P832 Resposta a SOBRECARGA  No ajuste P340 = ON SERVO sem fungao
DO MOTOR

Ajustar os seguintes paradmetros:

Parametros Descrigao ‘
P344 Intervalo de protegéo do Corresponde ao ciclo da maquina da aplicagéo.
motor Faixa: 100 ms... 20000 ms

Ativando a fungao, a monitoragao ou prote¢ao do motor conectado ndo desarma. A pro-
tecao deve ser garantida através do TF/TH/KTY.

O ajuste da saida digital para "Utilizagdo do motor_1" ou "Utilizagdo do motor_2" tam-
bém nao esta ativo quando P340 esta ajustado para NO MODO SERVO.

P341/P343 Tipo Faixa de ajuste: AUTO VENTILADO / VENTILACAO FORCADA
de refrigeragdo

Para calculo da carga térmica do motor como descrito no P340 Protegdo do motor 1/

172 P342 Protegao do motor 2 é necessario saber o tipo da refrigeragao para o motor.
na
P344 Intervalo Faixa de ajuste: 0,1 ...4 ... 20 s
para prote¢ao P344 ndo é relevante para motores assincronos. Para motores sincronos, este
do motor parametro corresponde a duracdo do ciclo do movimento e é utilizado para a fungao

g P006 Utilizagcdo do motor 1 / PO07 Utilizagdo do motor 2. A faixa de ajuste é 100 ms ...
20 000 ms.

Ajustar o tempo sempre para movimentos circulares (avango e retorno).

P345/ 346 Faixa de ajuste: 0,1 ... 500 A
Monitoragao A funcéo n&o pode ser desativada. O ajuste de fabrica depende da poténcia nominal do
In/U 172 MOVIDRIVE® B e é ajustado para a corrente nominal do motor SEW com a mesma
E AUTO poténcia (quando o opcional DER11B esta instalado: ajuste de fabrica = 0).

Em 150 % da corrente nominal do motor, o conversor desliga apos 5 minutos.
Em 500 % da corrente nominal do motor, o conversor desliga apds 20 segundos.

P35x Sentido de A SEW-EURODRIVE define o sentido de rotagéo, olhando o acionamento pelo lado do

rotagdo do motor motor. O sentido horario (positivo) é definido como rotagdo para a direita e o sentido
antihorario como rotagao para a esquerda. Esta definicdo é implementada quando da
conexao do motor, em conformidade com a denominagcado SEW.
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=t Explicagdo dos parametros
P600
P350/P351 Faixa de ajuste: ON / OFF

Mudanga do sen-
tido de rotagéo 1/2

E AUTO

P36x Colocacéo
em operagéao

P360 Colocagéao
em operagéo

Mudanca do sentido de rotagao

Valor nominal positivo
(sentido de deslocamento

Valor nominal negativo
(sentido de deslocamento

positivo) negativo)
DESL Motor gira sentido horario Motor gira sentido antihorario
LIG Motor gira sentido antihorario Motor gira sentido horario

* ON: Inverte a definicdo mencionada anteriormente. A selegao das chaves fim de cur-
so é mantida em todos os casos. Com o sentido de rotacdo HORARIO, o aciona-
mento & parado se o movimento tiver contato com a chave fim de curso direita. A
conexao correta das chaves fim de curso, bem como, a definicdo do ponto de refe-
réncia e as posi¢des de deslocamento, devem ser observadas cuidadosamente du-
rante a utilizacéo e logo apds o a mudanca deste parametro.

Se o parametro "Mudanca do sentido de rotagao" for alterado apds o referenciamento
da instalagao, a instalagdo perdera os pontos de referéncia para a posi¢cao absoluta.
Isso podera causar movimentos de translacédo do eixo ndo desejados.

» OFF: Vale a definicdo SEW.

Colocagdo em operagao (disponivel somente no DBG60B).

Faixa de ajuste: YES / NO

* YES: Inicia a fungao colocagdo em operagdo com o controle manual DBG60B.

Com P360, 0 MOVIDRIVE® somente pode ser iniciado no modo de operagao VFC.
Para a colocagdo em operagdo nos modos CFC e SERVO é desejado o MOVI-

TOOLS/SHELL.

* NO: A fungao colocagao em operagao nao € iniciada.
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P600

P4xx Sinalizagbes de referéncia

P40x Sinalizagdo
de referéncia
da rotagao

P400 Valor de
referéncia
da rotagao

P401 Histerese

P402 Tempo
de atraso

P403 Sinal = “1*
quando:

Os seguintes valores de referéncia sao utilizados para registro e sinalizagdo de deter-
minados estados operacionais. Todas as sinaliza¢gdes do grupo de parametros P4xx
podem ser indicadas através de saidas digitais (P62x Saidas digitais da unidade basica
/ P63x Saidas digitais opcionais).

Importante: As sinalizagdes serdo validas somente se o conversor, apoés ser ligado, ti-
ver sinalizado “Pronto” e se ndo houver indicagao de irregularidade.

Sinaliza se a rotagdo € menor ou maior do que a rotagao de referéncia ajustada.

n[rpm] 4

n / \ l P401

ref

ref

v

P403: Sinal ="1" em In| > nre: 1

0

1
P403: Sinal ="1" em Inl < n,

0

T
1
1
1
1
[
1
1
|
[
1
1
1

—! 11—
1
I|
1
1
1
[0
1
1
1
L
1
1
1
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Figura 71: Sinalizagdo de referéncia da rotagdo

Faixa de ajuste: 0 ... 1500 ... 6000 rpm

Faixa de ajuste: 0 ... 100 ... 500 rpm
Faixa de ajuste: 0...1...9s

N < Npef/ N> Nygf
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P600

P41x Sinalizagao
da janela
de rotagao

P410 Centro
da janela

P411 Largura
da janela

P412 Tempo
de atraso

P413 Sinal = “1*
quando:

P42x Comparagao
valor nominal
/valor atual de
rotagéo

P420 Histerese

P421 Tempo
de atraso

P422 Sinal = “1
quando:

Sinaliza se a rotagdo esta dentro ou fora da faixa de janela ajustada.

nirpm] ]a l
P411
P410 /./ ’\I\v ~ 7 "eret
Lo b
+ 1 1 »
Lo bt
Yo Lo
I 1 I ] I
—» e ! -
:_:’: :<_: P421 L :
1 : I—P: :4— Bl :4—
R L
1 T ! [
P413: Sinal ="1" em n<>n NN I
janela Vo ! N t
SN b
o ot
o ot
1+ U [ E—
P413: Sinal ="1" em n=n [N [
janela ! : ! o t
55733AEN
Figura 72: Sinalizagdo da janela de rotagdo
Faixa de ajuste: 0 ... 1500 ... 6000 rpm
Faixa de ajuste: 0 ... 6000 rpm
Faixa de ajuste: 0...1...9s
INSIDE / OUTSIDE
Sinaliza se a rotagao é igual ou ndo a rotagao nominal.
n[rpm] 4
RN ! P420
Mom t T —
T > 1
I ] ]
L RN
Lo ot
v o
1 1 1 1 1
1 1 1.
T P MhE
[ : I—P: :‘— B :‘—
SRR R
1 ™ ' 1
P422: Sinal ="1"em n <> n, ;. TN o i
1 1 1
O N
[ ! o !
[ : | : : [ :
- o o —
P422: Sinal ="1"em n = n oy, ! ol oo ¢
0 ' >
01625BEN

Figura 73: Comparacéo valor nominal/valor atual de rotag&o.
Faixa de ajuste: 0 ... 100 ... 300 rpm
Faixa de ajuste: 0...1...9s

N =Npom /N <> Npom
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P43x Sinalizacéo
da corrente de
referéncia

P430 Valor da cor-
rente de referéncia

P431 Histerese

P432 Tempo
de atraso

P433 Sinal = “1*
quando:

P44x Sinal Imax
P440 Histerese

P441 Tempo
de atraso

P442 Sinal = “1
quando:

P600

Sinaliza se a corrente de saida € maior ou menor do que o valor de referéncia.

| [% off 1] 4

|
| / \ . P431

ref u \
1
1
1 AN

ref

v

I<_P432

P433: Sinal = "1" em I | > |4

0

1
1
|
1
1
|
! |
_NI :4_ _>| I4— —» :4_
\ 1
: !
\ 1
T T
| 1
| 1
| 1
| 1
\ 1
\ 1
|

P433: Sinal = "1" em | 1 | < |,

0

01623BEN
Figure 74: Sinalizagdo da corrente de referéncia

Faixa de ajuste: 0 ... 100 ... 150 % ly (BGO: 200 % Iy)

Faixa de ajuste: 0... 5... 30 % Iy

Faixa de ajuste: 0...1...9s

I<|r_ef/|>|ref

Sinaliza se o conversor alcangou a limitagdo da corrente.
Faixa de ajuste: 0...5... 50 % Iy
Faixa de ajuste: 0...1...9s

< Imax /I = Imax

P5xx Fun¢cées de monitoragcdo

As seguintes fungdes de monitoragdo foram implementadas para controlar os
parametros especificos do acionamento em cada caso de aplicacao e, para poder rea-
gir contra desvios nao permitidos. Algumas fungbes de controle estdo disponiveis se-
paradamente em ambos os jogos de parametros. E possivel ajustar a reagéo ao disparo
das fungdes de controle com P83x Resposta a irregularidade .

P50x Monitoragdo da rotagao

P500 / P502
Monitoragéo da
rotagdo 1/ 2

'E
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Faixa de ajuste: DESL / MOTOR / REGENERATIVO / MODO MOT&REGEN.

A rotacao exigida pelo valor nominal podera ser alcangada somente se estiver disponi-
vel um torque suficiente para atender a demanda da carga. Quando é alcangado o limite
de corrente externa P303 Limite de corrente 1 / P313 Limite de corrente 2, o
MOVIDRIVE® entende que o torque chegou ao limite maximo e que a rotagédo desejada
ndo pode ser alcancada. Se este estado persistir pelo tempo especificado em P501
Tempo de atraso 1 / P503 Tempo de atraso 2, a monitoragao da rotagéo é disparada.
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P6..
P60.

Parametros
Explicacéo dos parametros

P600

P501/P503
Tempo de atraso
1/2

'E

P504 Encoder
monitoring motor

P505 Distancia
de controle
do encoder

P51x Controle da
operagao em sin-
cronismo

P510 Tolerancia
para a posigéo
do escravo

P511 Pré-aviso do
erro por atraso

P512 Limite do
erro por atraso

Ativar o controle da rotagcéo para elevagdes e ajustar o tempo de atraso para um valor
menor. O controle de rotagao n&o € o importante para a seguranga, desde que um movi-
mento incorreto de elevagao nao signifique necessariamente operagao na limitagdo da
corrente.

Faixa de ajuste: 0...1...10s

Em operagdes de aceleragao e desaceleragao ou com picos de carga, podera ser alca-
ngado temporariamente o limite de corrente ajustado. Uma reagao sensivel involuntaria
do controle da rotacédo pode ser evitada por um ajuste adequado do tempo de atraso.
O limite de corrente deve ser atingido ininterruptamente para a duragéao do tempo de
atraso, antes da reacdo da fungao de controle.

Faixa de ajuste: YES / NO

* NO: Nao é identificado diretamente um circuito aberto entre o conversor de freqiién-
cia e o encoder do motor. No caso de uma conexdo com defeito, a irregularidade
FO08 Controle da rotagao sera produzida no estado liberado, a menos que esteja de-
sativada.

* YES: Sera identificado diretamente um circuito aberto entre o conversor de freqién-
cia e o encoder do motor quando utilizar encoders sen/cos e encoders TTL. A sina-
lizagao de irregularidade F14 Irregularidade do encoder sera produzida no caso de
uma irregularidade. Esta irregularidade também sera gerada no estado bloqueado.

O controle do encoder ndo € uma fungéo de seguranca!

Faixa de ajuste: YES / NO

* NO: Nao é identificado diretamente um circuito aberto entre o conversor de freqiién-
cia e o encoder externo. No caso de uma conexao com defeito, a irregul. FO8 Con-
trole da rotacdo sera produzida no estado liberado, a menos que esteja desativada.

* YES: Sera identificado diretamente um circuito aberto entre o conversor de freqién-
cia e o encoder externo quando utilizar encoders sen/cos e encoders TTL. A sina-
lizagao de irregularidade F14 Irregularidade do encoder sera produzida no caso de
uma irregularidade. Esta irregularidade também seré gerada no estado bloqueado.

Controle da operagcdo em sincronismo somente jogo de parametro 1 e quando for
utilizado o opcional DRS11B.

Para descrigdo detalhada, consultar o manual “MDX61B - Synchronous Operation
Board DRS11B*.

Faixa de ajuste: 10 ... 25... 32,768 inc

Para o posicionamento preciso do escravo, devem ser atendidos varios pré-requisitos.
O freio do acionamento escravo é atuado se todas estas condigbes forem atendidas:

» Funcao freio do acionamento escravo estiver ativada

» Acionamento mestre em parada

» Acionamento mestre desenergizado (= conversor em estado BLOQUEADO)
+ Acionamento escravo em parada e localizado na janela de posicionamento
Faixa de ajuste: 50... 99,999,999 inc

Se o erro por atraso ultrapassar o valor aqui ajustado, gera-se uma sinalizagéo de pré-
aviso. Isso é independente do modo de operagéo do escravo.

Faixa de ajuste: 100 ... 4000... 99,999,999 inc

Se o erro por atraso ultrapassar o valor aqui ajustado, gera-se a sinalizagdo F42 "Erro
por atraso". Isto € independente do escravo estar em roda livre ou em modo de opera-
¢ao sincrona.
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Parametros
Explicagéo dos parametros =

P513 Retardo na
sinalizagao de erro
por atraso

P514 Indicador do
contador LED

P515 Retardo do
sinal em posigéao

P516 X41
Monitoragdo
do encoder

P517 X41
Controle do
contador de pulso

P518 X42
Monitoragdo
do encoder

P519 X42
Controle do
contador de pulso

P600

Faixa de ajuste: 0...1...99s

Na transi¢céo de roda livre para operagao em sincronismo, as sinalizagdes "Pré-aviso do
erro por atraso" e "Limite do erro por atraso" no display ou na saida digital, podem ser
suprimidas pelo tempo aqui ajustado.

Faixa de ajuste: 10 ... 100... 32,768 inc

O LED V1 (verde) sinaliza quando o angulo de deslocamento ultrapassa o valor aqui
ajustado. Com isso, & possivel uma visualizagao imediata da diferenca maxima entre o
mestre e o0 escravo durante a operagéo. Isto é util durante a colocagado em operagao.

Faixa de ajuste: 5 ... 10 ... 2000 ms

A sinalizagéo pela saida digital DRS SLAVE IN POS é gerada somente quando o
mestre e o escravo se encontrarem dentro do tempo ajustado em P510 Tolerancia para
posicionamento escravo.

Faixa de ajuste: NO / YES

* NO: Nao ¢ identificado diretamente a ruptura do fio entre o conversor de freqiiéncia
e o encoder TTL conectados em X41. No caso de uma conexao com defeito, a irre-
gularidade F42 "Erro por atraso" sera produzida no estado liberado, a menos que
esteja desativada.

« YES: E identificado diretamente uma ruptura do fio entre o conversor de freqiiéncia
e o encoder TTL conectado em X41. A sinalizagao de irregularidade F48 "Hardware
DRS" sera produzida no caso de uma irregularidade. Esta irregularidade também
sera gerada no estado bloqueado.

O controle do encoder ndo é uma fungéo de seguranca!

Faixa de ajuste: NO / YES

O numero de pulsos do encoder conectado em X41 é verificado utilizando a resolugéo
ajustada em P233, através da avaliagdo do sinal C. A sinalizagao de irregularidade F48
"Hardware DRS" é gerada se os incrementos forem perdidos.

* NO: O controle do contador de pulso ndo esta ativo.
* YES: O controle do contador de pulso esta ativo.
Faixa de ajuste: NO/ YES

* NO: Nao ¢ identificado diretamente a ruptura do fio entre o conversor de freqiiéncia
e o encoder TTL conectados em X42. No caso de uma conexao com defeito, a irre-
gularidade F42 "Erro por atraso" sera produzida no estado liberado, a menos que
esteja desativada.

+ YES: E identificado diretamente uma ruptura do fio entre o conversor de freqiiéncia
e o encoder TTL conectado em X42. A sinalizagado de irregularidade F48 "Hardware
DRS" sera produzida no caso de uma irregularidade. Esta irregularidade também
sera gerada no estado bloqueado.

O controle do encoder ndo € uma fung¢éo de segurangal

Faixa de ajuste: NO/ YES

O numero de pulsos do encoder conectado em X42 ¢ verificado utilizando a resolugéo
ajustada em P234, através da avaliagdo do sinal C. A sinalizagao de irregularidade F48
"Hardware DRS" é gerada se os incrementos forem perdidos.

* NO: O controle do contador de pulso ndo esta ativo.
* YES: O controle do contador de pulso esta ativo.
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P6..

Parametros

=t Explicagdo dos parametros

P600

P52x Controle de
poténcia DESL

P520 Tempo de
reagdo a rede
DESL

P521 Reacéo a
rede DESL

P522 Controle de
falha de fase

O ajuste dos parametros P520 Tempo de reacado a rede DESL / P521 Reagéo a rede
DESL ¢ importante quando uma entrada digital € programada para “REDE LIG” e na
utilizagdo do maédulo regenerativo do MOVIDRIVE® (ver manual MOVIDRIVE® rege-
nerative power unit MDR).

Faixa de ajuste: 0...5s

REGULADOR BLOQUEADO / PARADA DE EMERGENCIA

OFF / ON

As fases de alimentagéo da rede do MOVIDRIVE® sdo monitoradas para falha de fase.
Se uma falha de fase for identificada em duas fases, o circuito intermediario sera de-
senergizado, que corresponde a uma desconexao da rede. Ja que as fases de alimen-
tacdo da rede nao podem ser identificadas diretamente, o controle deve ser feito indire-
tamente através do ripple do circuito intermediario, que aumenta consideravelmente no
caso de uma falha de fase.

A tensao do circuito intermediario é controlada no intervalo de tempo At = 1 ms para
valor abaixo do nivel minimo de tens&o, que depende da tensdo nominal do equipamen-
to.

O resultado para identificacdo da falha de fase € o valor nominal a seguir:
» Alimentag&o da rede 50 Hz: aprox. tyzx = 3,0 s
+ Alimentagdo da rede 60 Hz: aprox. ;5 =2,5 s

Uma vez a falha de fase ter sido identificada, o estagio de saida & bloqueado e o freio
é atuado. E mostrada a sinalizagéo de irregularidade FO6 Falha de fase. A reagao a ir-
regularidade é a seguinte: Desligamento imediato com o equipamento bloqueado. A ir-
regularidade somente pode ser corrigida executando um reset do equipamento.

P53x Protegéo térmica do motor

P530 Tipo
do sensor

P531 Tipo
do sensor 2

Valores de ajuste: No sensor / TF-TH / KTY (KTY somente para motores sincronos)
Escolha do sensor utilizado para prote¢cdo do motor.
Valores de ajuste: No sensor/ TF-TH / KTY (KTY somente para motores sincronos)
Escolha do sensor utilizado para prote¢gao do motor.

Manual de Sistema — MOVIDRIVE® MDX60B/61B




P6..

P60. 4

Parametros
Explicagdo dos parametros

P600
P6xx Programagao dos bornes
P60x Entradas Entrada digital DI@QJ com programacao fixa "/"REGULADOR BLOQUEADO."
digitais da
unidade basica
P600 ... P606
Entradas digitais
DI@1 ... DI@7 n
7
P61x Entradas digitais opcionais
P610 ... P617 As entradas digitais podem ser programadas para as seguintes fungdes:
Entrada digital
DI1@ ... DI17
7
Ativo com Ativo no estado X
) do conversor | Aluste Ver
Funcéo e wam . de também
Sinal "0" Sinal "1 Blo- Libe- fabrica
queado rado
- DIg6
SEM FUNGAO - - - - DIG7
LIBERADO / PARADA Parada rapida em t13/t23 Liberacédo Nao Sim DIg3
HORARIO/PARADA Parada em t11/t21 ou t12/t22 Liberagéo Horario Nao Sim DIg1 ';,1134)()(/
ANTIH/PARADA Parada em t11/t21 ou t12/t22 Liberacédo Antihorario Nao Sim DI@2
n11/n21 Somente val. nom. externos n11/n21 Nao Sim DIg4
n13/n33 n13/n23 -
n12/n22 Somente val. nom. externos n12/n22 Nao Sim DIg5 P16x /
. L T ; P T P17x
SELECAO FREQ. FIXAS . Selecpnada frequfzn0|a§ Seleplonada freguenqas fl_xas Sim sim
fixas do jogo de param. ativo = do jogo de param. nao ativo
SELEGAO PARAM. Jogo de parametros 1 Jogo de parametros 2 Sim Nao
SELEGAO RAMPAS 12. Rampa (t11/t21) ativa 22 Rampa (112/t22) ativa Sim Sim ';11?:1)()(/
POT. MOTOR ACEL. — Aumenta o valor nominal Nao Sim P15
X
POT. MOTOR DESAC. — Diminui o valor nominal Nao Sim
/IRREGUL. EXT. Irregularidade externa - Nao Sim
RESET IRREGUL. Reset no flanco positivo ("0" a "1") Sim Sim
ICONTR. RETENGAO Controle de retengéo ativo - Nao Sim P210
ICHAVE FIM DE CURSO Alcangada a chave fim de = = .
o N&o alcangada Nao Sim
HOR. curso horaria
ICHAVE FIM DE CURSO Alcangada a chave fim de Nao alcancada No Sim
ANTIH. curso antihoraria ¢
ENTRADA IPOS Fungéo dependendo do programa IPOS
CAME REFERENCIA Nao atuado Atuado Nao | Sim ol
PARTIDA REFER. - Partida de refer. para IPOS Nao Sim
ESCR. RODA LIVRE Operacédo mestre/escravo Escravo roda livre Sim Sim
TRANSF. VAL. NOM. N&o transferir Transferir o valor nominal Nao Sim
REDE LIG Ver P521 Sinal externo REDE LIG Sim Sim P52x
AJUSTAR PONTO ZERO DRS "1" a "0": Ajustar novo ponto Apagar angulo de desloca- Sim Sim
zero mento Manual
PARTIDA ESCRAVO DRS Sem liberagéo Liberagéo Nao Sim opera-
30 sin-
DRS TEACH-IN - Transferir posicdo em P224 Sim Sim c?onizada
DRS MESTRE PARADO Mestre girando Mestre em parada Sim Sim
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P6..

Parametros
P60, Explicagdo dos parametros
P600
P62x Saidas
digitais da

unidade basica

Utilizar a saida digital DB@@ para ativagdo do freio. Esta saida digital tem a progra-
magao fixa da fungéo “/FREIO”. Os sinais “FREIO LIBERADO” e “FREIO ATUADO” sdo
transmitidos para um controlador mestre.

Importante: Os sinais digitais sao validos somente se o conversor tiver sinalizado
“Pronto” apds ligar e ndo houver irregularidade. Os sinais digitais tem estado “0“ en-
quanto o MOVIDRIVE® esta sendo inicializado. Varios bornes podem ser programados
com a mesma fungao.

P620 ... P624
Saida digital
DO@1 ... DO@5
7

P63x Saidas digitais opcionais

P630 ... P637 As saidas digitais podem ser programadas para as seguintes fungoes:
Saida digital
DO1@ ... DO17
7
A saida digital tem 1
Funcéao g Ajl,lst? de Ver também
Sinal "0" Sinal "1" fabrica
SEM FUNGAO Sempre sinal "0" -
/IRREGULARIDADE Sinalizagao de irregularidades - DO@2
PRONTO N&o pronto para operagao Pronto para operagéo DO@1
ESTAGIO FINAL ATIVO Unidade bloqueada Unidade liberada e motor
energizado
CAMPO MAGNETICO LIG. Sem campo magnético girante Campo magnético girante
FREIO LIBERADO" O freio é atuado O freio é liberado
FREIO ATUADO") O freio & liberado O freio ¢ atuado
PARADA DO MOTOR Motor girando Motor parado
JOGO DE PARAMETROS Jogo de parametros 1 ativo Jogo de parametros 2 ativo
REFER. DA ROTAGAO
P403 = n < nyef (N > Nyep) N> N ref (N <N gf) N<Nref (N >N ) P40x
JANELA DE ROTAGAO Rotacéo esta fora (dentro) Rotagéo esta dentro (fora) P41x
P413 = DENTRO (FORA) da janela de rotagéo da janela de rotagédo
COMP. VAL. NOM./ATUAL _ _
P422 = n = npom (N <> Npom) N <> Npom (N = Npom) N = Nnom (N <> Npom) P42x
REFER. DA CORRENTE
P433=1< Iref (I N Iref) 1>1 ref (I <l ref) | < lIref (l > Iref) P43x
SINAL Imax- _ _
P442 = 1= Iinax (1 < lmax) < Imax (1= hmax) 1= Imax (1 < Imax) P44x
B . o ~
JUTILIZAGAO DO MOTOR 1 | Fré-aviso 100 % da protecao do -
motor no jogo de parametros 1 P34
X
= Pré-aviso 100 % da protegéo do
/UTILIZAGAO DO MOTOR 2 motor no jogo de parametros 2 -
IDRS PRE-AVISO Excedido o valor pré-aviso do _
erro por atraso (P511)
Manual
Excedido o limite de erro operagao

/DRS ERRO POR ATRASO

DRS ESCRAVO EM POS

por atraso (P512)

Posigao nao alcangada

Posigao alcangada

sincronizada
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P6..

Explicagéo dos parametros =
P600
Funcéao A saida digital tem Aj'ZISt? de Ver também
Sinal "0" Sinal "1" fabrica
IPOS EM POSICAO Posigao nado alcangada Posigao alcangada
IPOS REFERENCIA Sem referenciamento Referenciamento efetuado
DOG3 Manual
SAIDA IPOS Funcéo dependendo do programa IPOS DOY4 IPOSPIUS®
DO@5
/IPOS IRREGULARIDADE | Sinal de irregul. programa IPOS - n

1) Utilizar a saida digital DB@@ para ativagao do freio. Esta saida digital tem a programacéo fixa da fungao "/FREIO". Os sinais "FREIO
LIBERADO" e "FREIO ATUADQ" sao transmitidos para um controlador mestre.

Os sinais digitais sao validos somente se o conversor tiver sinalizado "PRONTQO" ap6s
ligar e ndo houver irregularidade. Os sinais digitais tem estado "0" enquanto o MOVID-
RIVE® esta sendo inicializado.

Varios bornes podem ser programados com a mesma fungéo.

P64x Saidas analbgicas opcionais

P640 / P643 Ana- Em fungao do modo de operagao ajustado P642 Modo de operagéo AO1 / P645 Modo
log output AO1/ de operagédo AO2 a faixa de sinal € =10 ... 0 ... 10 V (AOV1/AOV2) ou 0 (4) ... 20 mA
AO2 (AOC1 / AOC2).

D As saidas analdgicas podem ser programadas para as seguintes fungdes:

Escala (em P641/P644 = 1) Ajuste de
Fungao Explicacao -
Valor de referéncia Valor de saida fabrica
SEM FUNGAO Sempre 0V ou 0 mA -
Rotag&o nominal na entrada do gerador

RAMPA ENTRADA +/— 3000 rpm +/-10 V ou 20 mA de rampa interno

ROTAGAO NOMI- _ _ Rotacédo nominal valida (saida gerador de rampa

NAL */~3000 rpm +/-10V ou 20 mA ou variavel de corregédo do controlador mestre)

ROTAGAO ATUAL +/— 3000 rpm +/-10 V ou 20 mA Rotagéao atual AO1

FREQ. ATUAL +/- 100 Hz +/-10 V ou 20 mA Freqiiéncia do campo magnético

CORRENTE SAIDA 150 % Iy 10V ou 20 mA Corrente aparente AO2

(BGO: 200 % Iy)

Corrente ativa, positiva com torque no sentido de

UTILIZ. UNIDADE

SAIDA IPOS

(BGO: 200 %)
+/-10 000 digitos

10 Vou 20 mA

+/-10 V ou 20 mA

- )
CORRENTE ATIVA (BG)(r)/' :/5_%0/6 ID’}‘ In) +/-10 V ou 20 mA | rotagao positivo; negativa com torque no sentido de
: °'N rotagdo negativo.
TORQUE +/-150 % ly (BGO: +/-10 V ou 20 mA Corrente ativa que produz torque; o valor "0" sem-
RELATIVO +/-200 % Iy pre é indicado nos modos de operagédo VFC.
150 %

Utilizagdo momentanea do equipamento

Valores internos IPOS (ver manual [POSPUs®)

SAIDA IPOS 2

+/—10 000 digitos

+/-10 V ou 20 mA

Valores internos IPOS (ver manual [POSPUs®)
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4 Parametros
=t Explicagdo dos parametros
P600
P641/P644 Faixa de ajuste: =10 ...0...1 ... 10

Escala AO1/AO2 E determinada a inclinagdo da curva caracteristica para as saidas analdgicas. O valor
para utilizagdo da unidade, corrente e torque relativo € 200 % para cada no BGO.

-3000 rpm +3000 rpm Valor de

-100 Hz FREQUENCIA ATUAL +100 Hz referéncia
-150% UTILIZ. DA UNIDADE, CORRENTE, TORQUE RELATIVO +150%
-10 000 Dig. SAIDA IPOS +10 000 Dig.
01305BEN

Figura 75: Inclinagédo da curva caracteristica para as saidas analégicas

P642/P645 Modo  Aqui pode-se ajustar o modo de operagao da saida analdgica. S&o disponiveis os mo-
de operagéo dos de operagéao a seguir:

AO1/A02 .

180

DESL: O valor zero esta sempre na saida.

—10...0 ... 10 V: Saida do valor de referéncia com os sinais corretos como valores
de tensdo em AOV1/AOV2; as saidas de corrente AOC1/AOC2 nao sao validas.

0 ... 20 mA: Saida dos valores de referéncia como valores de corrente 0 ... 20 mA
em AOC1 / AOC2; saidas de tensdo AOV1 / AOV2 ndo sédo validas. P641 Escala
AO1 / P644 Escala AO2 serdo avaliadas como numero absoluto.

4 ... 20 mA: Saida dos valores de referéncia como valores de corrente 4 ... 20 mA
em AOC1/AOC2; saidas de tensdo AOV1/AOV2 nao sao validas. Ainclinagao das
curvas caracteristicas € mais rasa do que no 0 ... 20 mA. A curva caracteristica tem
um offset de 4 mA e o absoluto de P641 Escala AO1/ P644 Escala AO2 refere-se a
faixa de valor de 16 mA. No BGO, o valor para utilizagdo da unidade, corrente e
torque relativo € 200 % para cada.
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Parametros 4
Explicagéo dos parametros FEY
P600
20 mA
: 1 - - - - - . . . E :
-3000 rpm RAMPA DE ENTRADA, ROTA(;AO +3000 rpm Valor de
-100 Hz FREQUENCIA ATUAL +100 Hz referéncia
-150% UTILIZ. DA UNIDADE, CORRENTE, TORQUE RELATIVO +150%
-10 000 Dig. SAIDA IPOS +10 000 Dig.
01306BEN
Figura 76: Curva caracteristica de 0... 20 mA
20 mA \
Valor de saida
“ 1N
-3000 rpm RAMPA DE ENTRADA, ROTAQAO +3000 rpm Valor de
-100 Hz FREQUENCIA ATUAL +100 Hz referéncia
-150%  UTILIZ. DA UNIDADE, CORRENTE, TORQUE RELATIVO +150%
-10 000 Dig. SAIDA IPOS +10 000 Dig.
01307BEN

Figura 77: Curva caracteristica de 4... 20 mA
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P6.. "
Parametros

=t Explicagdo dos parametros

P600

P7xx Funcgdes de controle
Dentro do grupo de parametros 7xx, sao determinados todos os ajustes com relagao as
caracteristicas fundamentais de controle. Todas s&o fungbes que o conversor executa
automaticamente quando ativadas e que influenciam no seu comportamento em deter-
minados modos operacionais.

Quando utilizar encoders incrementais (resolver, TTL, sen/cos, Hiperface® single-turn),
a mudanca do ajuste de parametros invalida a posi¢cdo H510 e H511. Deve ser utilizado
um encoder absoluto (SSI, Hiperface® multi-turn), se uma posigéo valida for mantida
apos o ajuste de parametros.

P70x Modos de operagéo
P700/P701 Modo
de operagéao 1/2

'E AUTO

Com estes parémetros € ajustado o modo operacional basico do conversor para os jog-
os de parametros 1 e 2. Isso abrange, particularmente, a determinagao do sistema do
motor, a realimentagao por encoder e as respectivas fungdes de controle. Quando os
conversores MOVIDRIVE® s3o fornecidos, seus pardmetros sdo ajustados para uma
poténcia especifica que combina com a poténcia do motor.

Para o jogo de parametros 1 podem ser ajustados todos os modos operacionais. Para
o jogo de parametros 2, podem ser ajustados somente os modos operacionais sem rea-
limentagéo por encoder (ver tabela a seguir).

Jogo de parametros 1/2
P700 Modo de operagao 1
P701 Modo de operagéao 2

VFC 1/ 2 (ajuste de fabrica)
VFC 1/2 & Group

VFC 1/2 & Hoist

VFC 1/2 & DC BRAK.

VFC 1/ 2 & Flying start

VIf characteristics

U/f & DC BRAKING

VFC-n-control
VFC-n-control & Group
VFC-n-control & Hoist

Tipo da unidade e opcionais Motor

MDX,

. . DZ/DX sem encoder incremental
sem necessidade de opcional

MDX + DEH11B
DZ/DX com encoder incremental ou
encoder HIPERFACE®

VFC n-control & Synch

MDX + DRS11B + DEH11B

VFC n-control & IPOS

MDX + DEH11B

CFC DZ/DX/D com encoder incremental ou
CFC & M-control MDX + DEH11B encoder HIPERFACE®
CFC&IPOS ou CT/CV (encoder incremental de
CFC & Sync MDX + DRS11B + DEH11B instalagdo padréo)
SERVO .
SERVO & M-control MDX com ogc;arﬁlBDERﬂB ou
SERVO&IPOS DS/CM/CMD

MDX + DRS11B + com encoder HIPERFACE™ ou resolver
SERVO & Sync

DEH11B/DER11B

Para informagdes detalhadas nos modos operacionais individuais, consultar o capitulo
Modos de operagao.

P71 x Corrente em parada

P710/P711 Faixa de ajuste: 0 ... 50 % lyot
Corrente em A corrente em parada aplica ao motor uma corrente ajustavel, durante a parada deste
parada 1/2

e com o freio atuado. A corrente em parada pode ser desligada com /REGULADOR
g BLOQUEADO = 0. Com isso, podem ser realizadas as seguintes funcdes:

* Quando a temperatura ambiente do motor é baixa, é possivel evitar o risco de con-
densagéao e congelamento (particularmente do freio a disco). Durante o ajuste da in-
tensidade da corrente, devera ser evitado o sobreaquecimento do motor.
Recomendacgao: A carcaca do motor deve ter uma temperatura suportavel para as
maos.
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Parametros

Explicagéo dos parametros =

P72x Valor
nominal da
fungéo parada

P600

* A corrente em parada ativada possibilita a partida rapida do motor, por esse ser
mantido em estado excitado. Com isso o motor podera partir sem aguardar o tempo
de pré-magnetizacdo. Recomendagao: Para mecanismos de elevagao ajustar 45 ...
50 %.

A fungdo de corrente em parada é desativada por P710/P711 = 0. O ajuste ¢é feito em
% da corrente nominal do motor. A corrente em parada € monitorada pelo P303 Limite
de corrente 1/ P313 Limite de corrente 2 .

No modo CFC, sempre é aplicada a corrente de magnetizagdo minima necessaria, con-
forme o modelo do motor. Se o ajuste P710 Corrente em parada 1/ P711 Corrente em
parada 2 for maior, valera esse valor maior. Esta fungéo nao esta ativa no modo de ope-
ragdo SERVO. Se o P710 estiver ativo, a corrente nominal de magnetizagao sempre
sera ajustada para os modos de operagédo VFC & hoist, VFC n-control & hoist e CFC.
Uma partida rapida somente ocorrera, se o ajuste da corrente em parada for maior ou
igual a corrente nominal de magnetizagao.

Durante a fase de corrente em parada, a resisténcia do motor € medida nos intervalos
de ajuste do tempo de pré-magnetizacdo, se a corrente em parada for constante e
maior do que a corrente nominal de magnetizacdo do motor, durante o intervalo de
medi¢ao. Se uma nova liberagao ocorrer antes de expirar o intervalo de medida, ndo ha
necessidade de um novo calculo do valor de resisténcia. O valor existente de resistén-
cia ainda sera utilizado.

O valor nominal da fungéo parada possibilita uma fungao de liberagao gerada automati-
camente pelo conversor em fungdo do valor nominal principal. Isto resulta em um pro-
cesso de liberagdo com todas as fungdes necessarias, tais como pré-magnetizagéao,
controle do freio, etc. Em todos os casos, devera ocorrer uma liberagdo adicional
através dos bornes.

/Regulador1

bloqueado
queado,

g
Hor./parada

nge

Liberagao/ 1" 7]
parada répliod"a

.

/Freio

no

Noom [rEM] 4

120 A
Gerador
rampa de entr.
60
Valor nominal _|
parada
0
Natual [rpm] A
120 A P P P P
Gerador 3 i Teénpfo. itTerppcéd? ) I'bTem ofde ; itTemPo(?ef .
. : iber. do freio uagao do freio liber. do frei ‘atuacao do freio
rampa de saida ey t11 Acel. Hor.  t11 agﬁacel. G > t11 t:11 ‘ 9: :
607 b Rampa i P
30 deparada:t13 P
0 > ‘ —» ¢
Tempo de Tempo de

pré-magnetizacao pré-magnetizagao

01638BEN
Figura 78: Valor nominal da fungdo parada
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Parametros
Explicacéo dos parametros

P600

P720/ P723 Valor
nominal da fungéo
parada 1/2

'E

P721/P724 Valor
nominal de parada
1/2

'E

P722/P725 Offset
de partida 1/2

'E

P73x Fungao
freio

P730/P733
Funcéo freio 1/2

'E

184

Faixa de ajuste: LIG / DESL

Faixa de ajuste: 0 ... 30 ... 500 rpm

Faixa de ajuste: 0 ... 30 ... 500 rpm

Nao ha liberagao com o valor nominal de parada + offset de partida (valor nominal de
partida) > Ny ax-

Com o valor nominal de parada > n,j, © movimento em n,i, nunca sera possivel .

Os conversores MOVIDRIVE® s&o capazes de controlar o freio instalado no motor. A
fungdo freio atua na saida digital DB@YJ que tem a programagéo fixa da fungéo
"/[FREIO" (24 V = freio liberado). Nos acionamentos com realimentagdo por encoder

(controle da rotagéo), € possivel escolher entre a retencgao elétrica da carga e a atuagao
mecénica do freio, no estado parado.

O freio sempre é atuado quando /REGULADOR BLOQUEADO = 0.

Liberaggo 1" T |
|l0|l : ;t
Tempode pré-magneﬁfza@?o | |Apc’)s£empo de mag.

f 1 i t

Tempo de Tempo d
libéracdo | | atuacso i | N
nadofreio - do freio | Pt

Nhom ‘ ‘ ‘ ‘

Npartida-parada
0

FREIO ] | | |
o L | | —

Estégio de saida LIG 1 | s |
"0" L : '

t

L,
t

Campo girante LIG |
o

55734AEN
Figura 79: Comportamento do conversor com a fungéo freio ativada

Faixa de ajuste: ON / OFF

Esta fungéo determina se o freio deve ser ativado quando a liberagao é retirada (libe-
ragdo = "0"). O freio sempre esta ativo no sistema de elevagao controlado.
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P600

Parametros
Explicagdo dos parametros

P731/P734 Faixa de ajuste: 0 ... 2 s
Duragéo de alivio

¢ A duragéo de alivio do freio da combinag&o do motor é feita como ajuste de fabrica.
do freio 1/2

Este parametro determina por quanto tempo o motor permanecera parado apés expirar

'E AUTO o tempo de pré-magnetizagao e quanto tempo o freio tem para liberar.
P732/P735 Faixa de ajuste: 0...2 s

Duracgéo de apli-

- ° A duracgao de aplicagao do freio da combinagao do motor é feita como ajuste de fabrica.
cacdo do freio 1/2

Serve para ajustar o tempo necesséario para aplicagdo do freio mecanico. Este

E AUTO parametro evita uma queda do acionamento (particularmente em elevagées).
P74x Janela O centro e a largura da janela sédo valores que quando ativados, atuam automatica-
de rotagéo mente sobre valores nominais positivos e negativos. A funcao é desativada pelo ajuste

da largura da janela = 0.

ARotacgédo de saida

P740/P742|- Rampas
t11/112
val. nom. de rot. val. nom. rot. val. nom. rot.
—» BT
> (Entrada do (Saida do
valor nom. de rotagdo | integrador) integrador)

positivo e negativo

01310BEN
Figura 80: Janela de rotagdo

Com a funcgédo "Janela de rotacao" pode ser evitada a permanéncia da rotagdo do motor
dentro de uma determinada janela de rotagdo. Com isso, s&do suprimidas vibragdes e
ruidos, particularmente em maquinas com ressonancias mecanicas acentuadas.

P740/P742 Cen- Faixa de ajuste: 0 ... 1500 ... 6000 rpm
tro da janela 1/2

'E

P741/P743 Lar- Faixa de ajuste: 0 ... 300 rpm
gura da janela 1/2

'E
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Parametros
=t Explicagdo dos parametros
P600
P75x Fungao A funcado mestre-escravo oferece a possibilidade de se implementar fungdes como ro-

mestre-escravo

Verificar a conexdo

tacdo de sincronismo, divisdo de carga e controle de torque (escravo). Como conexao
de comunicagao, podera ser utilizada a interface RS-485 (ST11 / ST12) ou a interface
System bus (SC11 / SC12). Para isto, fazer os seguintes ajustes no escravo:P100 Fon-
te do valor nominal = Mestre-SBus ou P100 Fonte do valor nominal = Mestre-RS-485.
A funcéo dos bornes programada "Roda livre escravo" P60x Entradas digitais da uni-
dade basica / P61x Entradas digitais opcionais possibilita separar o escravo da variavel
de entrada de referéncia do mestre e liga-lo a um modo de controle local.

Escravo
Mestre 0 = Mestre SBus
P750 RS-485 / SBus = Mestre RS-485
Val. nom. escr » P751 P100 Fonte val. nomj—~,
: . | = Val.nom. bipolar/
Escala n Valor nominal fixo

valor nom. escravo

| Com P100 = Mestre,
i 0 7| Liberagao via mestre”

P101 Fonte sinal
de controle ﬁ
‘1

Roda livre escravo

= Entradas digitais

01311BEN
Figura 81: Fungdo Mestre-Escravo

*) DIGD "/Regulador bloqueado" e as entradas digitais programadas Liberagéo,
Horario e Antihorario também devem receber um sinal "1".

Os enderecos de grupo P811 RS485 ou P882 SBus devem ser ajustados para o mesmo
valor no mestre e no escravo. Na operagao mestre/escravo através da interface RS-485
ajustar um endereco de grupo P811 RS-485 maior do que 100. Na operacéo através do
System bus (por ex. operagdo mestre/escravo), os resistores de terminagao da rede de-
vem ser ativados no inicio e no fim do System bus (S12 = LIG).

» System bus (SBus): No caso de uma conexado de comunicacgao através do SBus, o
P883 Atraso de timeout SBus é valido. Se P883 Atraso de timeout SBus ¢é ajustado
para "0," ndo ha controle da transmissao de dados através do SBus.

* Interface RS-485: Uma verificagao da conexao esta sempre em ordem com uma
conexao de comunicagao através da interface RS-485;0 P812 Atraso de timeout
RS-485 nao tem fung&o. O conversor escravo deve receber uma mensagem RS-485
valida dentro do intervalo de tempo fixo de t = 500 ms. Se o tempo for excedido, os
escravos sao parados na rampa de parada de emergéncia e é sinalizada uma men-
sagem de irregularidade F43 "Timeout RS-485".

* No caso de comunicagao através do SBus 2, o parametro P893 Atraso de timeout
SBus 2 = deve ser ajustado para 10 ms (recomendagao: 100 ms).

Importante: A irregularidade é automaticamente reiniciada e os acionamentos sao
liberados quando os conversores escravo recebem novamente uma mensagem vali-
da.

A verificacdo de conexdo é ativa em ambas interfaces RS-485. Se tiver um PC
conectado utilizando BORNES e o opcional UWS21A, toda mensagem do PC reati-
vara a irregularidade.
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Explicagdo dos parametros

P6..
P60.

Resumo das fung¢des, modo mestre/escravo

P600

Funcao

Mestre

P750 Valor nominal

P700 Modo de

Escravo

P100 Fonte do

P700 Modo de

do escravo operagao 1 valor nominal operagao 1
VFC VFC
Rotagao de sincronismo: - VFCAHOST  MESTRESBus  VFC&HOIST
*  Mestre controlado ROTACAO (485+SBUS) \/t CHARACTERIS-  MESTRE-RS-485 V/f CHARACTERIS-
* Escravo controlado TICS TICS

U/f & DC BRAKING

U/f & DC BRAKING

VFC-n-CONTROL

Rotacao de sincronismo: B VFC-n-CTRL & .... MESTRE SBus VFC
¢ Mestre com contr. de rotagdo ROTACAO (485+SBus) CFC MESTRE-RS-485 VFC & GROUP
* Escravo controlado CFC/SERVO & IPOS VFC & HOIST

CFC/SERVO & SYNC

Rotagao de sincronismo:

¢ Mestre com contr. de rotagao

* Escravo com contr. de rot.

¢ Acionamentos sem conexao
mecanica rigida!

ROTAGAO (485+SBus)

VFC-n-CONTROL
VFC-n-CTRL & ....
CFC

CFC/SERVO & IPOS
CFC/SERVO & SYNC

MESTRE SBus
MESTRE-RS-485

VFC-n-CONTROL
VFC-n-CTRL &
GROUP
VFC-n-CTRL&HOIST
CFC

SERVO
Rotagio de sincronismo: VFC-n-CONTROL
: VFC-n-CTRL &
¢ Mestre controlado B VFC MESTRE SBus GROUP
. Ess:ravo com contr. de rot.~ ROTACAO (485+SBus) VFC & GROUP MESTRE-RS-485 VEC-n-CTRL&HOIST
¢ Acionamentos sem conexao VFC & HOIST CFC
mecanica rigida! SERVO
Divisado da carga: X VFC VFC
« Mestre controlado a‘g’;fégug)p‘ CARGA v & GROUP TR pous  VFC & GROUP
* Escravo controlado VFC & HOIST VFC & HOIST
VFC-n-CONTROL VEC
Divisao da carga: & VFC-n-CTRL & ....
= DIVISAO DA CARGA MESTRE SBus VFC & GROUP
Mestre com contr. de rotagao g5, 5ps) cFc MESTRE-RS-485  VFC & HOIST

* Escravo controlado

CFC/SERVO & IPOS
CFC/SERVO & SYNC

VFC & FLYING START

Divisado da carga:
* Mestre com contr. de rotagao
* Escravo com contr. de rot.

Nao possivel no sistema de controle

Divisado da carga:
¢ Mestre controlado
¢ Escravo com contr. de rot.

Nao possivel no sistema de controle

Controle de torque do escravo:

* Mestre com contr. de rotagdo TORQUE (485+SBus)

e Escravo com contr. de torque

CFC/SERVO
CFC/SERVO & IPOS
CFC/SERVO & SYNC

MASTER SBus
MASTER-RS-485

CFC/SERVO &
M-CONTROL

Rotagéo de

Sincronizac¢ao de rotacido (ROT. (RS485) / ROT. (SBus) / ROT. (485+SBus)):

sincronismo A rotagao do conversor configurada como escravo acompanha a rotagdo do conversor

mestre. Ajustar a relagdo de rotacdo com P751 Escala valor nominal no conversor es-
cravo. O P324 Compensacéao de escorregamento 1 / P334 Compensagéo de escorre-
gamento 2 do escravo deve permanecer no valor ajustado na colocagdo em operagao.
Exempilo:

Parametros Ajuste no mestre

por ex. UNIPOL./VAL. NOMFIXO
por ex. BORNES
VFC-n-CONTROL
ROTACAO (Sbus)

Nao ativo

Ajuste no escravo

P100 Fonte do valor nominal MESTRE SBus

Néao ativo
VFC 1
MESTRE-ESCRAVO DESL
1 (entdo 1:1)

P101 Fonte do sinal de controle

P700 Modo de operagéao 1

P750 Valor nominal escravo

P751 Escala valor nom. escravo

P811 Endereco de grupo RS-485
P881 Endereco SBus 1/2

P882 / P892 Endereco de grupo SBus

P884 / P894 Taxa de transmissao
SBus

N&o ativo

Ajustar valores diferentes

Ajustar o mesmo valor (0 ... 63)

Ajustar o mesmo valor (125, 250, 500 ou 1000 kBaud)
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Parametros

=t Explicagdo dos parametros

P600

Diviséo da carga

Controle de torque

Divisao da carga (DIV. CARGA (RS485) / DIV. CARGA (SBus) / DIV. CARGA
(485+SBus)):

Com esta fungéo dois conversores podem funcionar na mesma carga. Neste caso, é
assumido que os eixos dos motores do mestre e do escravo estdo conectados um ao
outro rigidamente. Recomenda-se a utilizagdo de motores iguais com as mesmas
relagdes de transmissao, caso contrario, poderdo aparecer diferentes atrasos durante
a partida/parada, devido os tempos de pré-magnetizagao e liberagao/atuacao do freio.
Ajustar a relagao de divisdo da carga (recomendagao: 1) com P751 Escala valor nomi-
nal escravo.

O P324 Compensacao de escorregamento 1/ P334 Compensagéo de escorregamento
2 do escravo deve ser ajustado para 0.

Pode ser alcangado um melhor comportamento pelo ajuste do escravo, conf. a seguir:
» P138 Limitagdo da rampa VFC: DESL

* P115 Filtro de valor nominal: 0 s

+ Rampas P130/P131/P132/P133:0s

» P301 Rotagdo minima 1/ P311 Rotagdo minima 2: 0 ... 15 rpm

Exemplo:
Parametros Ajuste no mestre Ajuste no escravo
P100 Fonte do valor nominal por ex. BIPOL./VAL.NOM FIXO MESTRE RS-485
P101 Fonte do sinal de controle por ex. BORNES N&o ativo
P324 Compensacao de escorreg. 1 Nao alterar 0
P700 Modo de operagao 1 VFC 1 VFC 1
P750 Valor nominal escravo DIV. DA CARGA (RS485) MESTRE-ESCRAVO DESL
P751 Escala valor nominal escravo Néao ativo 1 (entdo 1:1)
P810 Enderego RS-485 Ajustar valores diferentes
P811 Enderecgo de grupo RS-485 Ajustar o mesmo valor (101 ... 199)
P882 / P892 Enderecgo de grupo SBus Nao ativo
P884 / P894 Taxa de transmissédo SBus Néo ativo

Controle de torque do escravo (TORQUE (RS-485) / TORQUE (SBus) / TORQUE
(485+SBus)):

O conversor escravo recebe o valor nominal de torque diretamente do mestre (a varia-
vel de corre¢do do controlador de rotagédo). Com isto, também pode ser obtida uma di-
visao de carga de alta qualidade, por exemplo. Se a configuragéo do acionamento per-
mitir, este ajuste devera ter preferéncia em relagéo a divisdo de carga. Ajustar a relagao
de rotagdo com P751 Escala valor nominal escravo. Exemplo:

Parametros Ajuste no mestre Ajuste no escravo
P100 Fonte do valor nominal por ex. UNIPOL./VAL.NOM FIXO MESTRE RS-485
P101 Fonte do sinal de controle por ex. BORNES Nao ativo
P700 Modo de operagao 1 CFC CFC & M-CONTROL
P750 Valor nominal escravo TORQUE (RS485) MESTRE-ESCRAVO DESL
P751 Escala valor nominal escravo Nao ativo 1(entdo 1:1)
P810 Enderego RS-485 Ajustar valores diferentes

P811 Endereco de grupo RS-485 Ajustar o mesmo valor (101 ... 199)

P882 / P892 Endereco de grupo SBus Nao ativo

P884 / P894 Taxa de transmissao N30 ati

SBus &o ativo
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Explicagéo dos parametros =

P750 Valor
nominal escravo

P751 Escala valor
nominal escravo

P76x Operagéo
manual

P760 Teclas de
travamento
Partida/Parada

P77x Fungéo eco-
nomia de energia

P770 Fungéo eco-
nomia de energia

P78x Configuragao
Ethernet

P780 Enderego IP

P600

O valor nominal enviado ao escravo é ajustado no mestre. O ajuste "MESTRE-ESCRA-
VO DESL" deve ser retido no escravo.

+ MESTRE-ESCRAVO DESL

+ ROTACAO (RS-485)

+ ROTACAO (Sbus)

+ ROTACAO (485+SBus)

+ TORQUE (RS485)

+ TORQUE (SBus)

+ TORQUE (485+SBus)

+ DIVISAO DA CARGA (RS-485)
+ DIVISAO DA CARGA (SBus)

+ DIVISAO DA CARGA (485+SBus)
Faixa de ajuste: -=10...0...1...10

O valor nominal enviado do mestre € multiplicado por este fator, que é ajustado no es-
cravo.

YES /NO

NO: As teclas Partida/parada do controle manual DBG60B estéo ativas e podem ser uti-
lizadas para partir € parar o motor.

YES: As teclas Partida/parada do controle manual DBG60B sao travadas e sem fungao.

A energia pode ser economizada na operagao de bombas, ventiladores, transportador
de correias etc. Neste procedimento, a magnetizagcdo do motor assincrono é controla-
da, dependendo da carga, pela adaptacgao da relagao tensao-freqiiéncia; o motor é sub-
magnetizado.

ON/OFF

ON: A fungdo economia de energia pode ser ativada para os seguintes modos de ope-
ragdo: FC/VFC & GROUP /VFC & FLYING START / V/f CHARACTERISTICS. Durante
a operagao em vazio, o consumo de poténcia do conversor pode ser reduzido até 70 %.

Favor observar as sguintes limitagdes:

* A funcao economia de energia oferece vantagens somente em uma faixa parcial da
carga

» Durante a operagéo, ndo deve ocorrer nenhuma mudanga grande na carga

O grupo de parametros P78x inclui display e valores de ajuste especificos para a placa
opcional DFE11B.

Faixa de ajuste: 000.000.000.000 ... 192.168.10.x ... 223.255.255.255

Utilizar P780 para ajustar o endereco IP para conexao do MOVIDRIVE® através da
Ethernet. O enderecgo IP consiste de quatro bytes em formato decimal separado por
pontos. Os trés primeiros bytes do enderecgo IP sao especificados no menu. O ultimo
byte & ajustado através das chaves DIP do opcional. Se a chave DIP for ajustada para
0, o ultimo byte do endereco IP também pode ser ajustado através do P780. O valor
especificado pelo servidor DHCP sera mostrado, se o valor do opcional DHCP (Dyna-
mic Host Configuration Protocol) for ajustado através da chave DIP .
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P600

P781 Tela da sub-
rede

P782 Gateway
padréo

P783 Taxa de
transmisséao

P784 Enderego
MAC

Faixa de ajuste: 000.000.000.000 ... 255.255.255.0 ... 255.255.255.255
O ajuste de fabrica na distribuicao é uma rede de classe C.

A mascara da sub-rede divide a rede em sub-redes. O ajuste dos bits determina que
parte do endereco IP representa o endereco da sub-rede. O valor especificado pelo
servidor DHCP sera mostrado, se o valor do opcional DHCP for ajustado através da
chave DIP.

Faixa de ajuste: 000.000.000.000 ... 255.255.255.255

O gateway padréo é enderegado se o parceiro de comunicagédo desejado nao estiver
dentro da rede atual. O gateway padrao tera que ser parte da rede atual. O valor espe-
cificado pelo servidor DHCP sera mostrado, se o valor do opcional DHCP for ajustado
através da chave DIP.

O valor do display ndo pode ser alterado. Mostra a taxa de transmissao atual da co-
nexao Ethernet.

O valor do display ndo pode ser alterado. Indica o enderegco MAC, isto é, a camada 2
do enderecgo Ethernet da interface, que é selecionado mundialmente.

P8xx Fungbes do equipamento

P80x Configuragdo

P800 Menu
resumido

P801 Idioma

P802 Ajuste
de fabrica

Menu resumido somente para o controle manual DBG60B.
Faixa de ajuste: ON / OFF

P800 libera o controle manual DBG60B para ser comutado entre 0 menu resumido in-
dividual e 0 menu de parametros detalhado. Uma barra apds o numero do parametro
indica que o menu resumido esta ativado. Os pardmetros contidos no menu resumido
padrao sao identificados por uma “\” na lista de parametros. Apos desligamento e reli-
gamento do MOVIDRIVE®, estara ativo o menu selecionado por tltimo.

Escolha do idioma somente para o controle manual DBG60B.

Com o P801, pode-se ajustar diferentes idiomas no controle manual DBG60B. O ajuste
do idioma nao ¢ alterado pelo ajuste de fabrica do MOVIDRIVE® MDX60B/61B.

Faixa de ajuste: NO / DEFAULT STANDARD / DELIVERY STATUS

Pode-se utilizar o P802 para reativar os ajustes de fabrica armazenados na EPROM
para quase todos os parametros. A fungao ajuste de fabrica ndo afeta o seguinte:

» P30x Limites 1/ P31x Limites 2

* P32x Compensacgao do motor 1 / P33x Compensagédo do motor 2

» P700 Modo de operagao 1/ P701 Modo de operagéo 2

+ P88x Comunicacgéo serial SBus 1/ P89x Comunicacao serial SBus 2
+ P840 Reset manual

*  Memoria de irregularidade

« Dados estatisticos

O ajuste "Delivery state" também reativa os parametros indicados acima.

Um "8" aparece no display de 7 segmentos durante o reset. Apds os ajustes de fabrica
terem sido restaurados, o ultimo estado de operagao do conversor aparece no display.
O P802 volta automaticamente para "NO."
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Explicagéo dos parametros =

P803 Bloqueio
dos parédmetros

P804 Reset dos
dados estatisticos

P806 Copia

DBG -> MDX

P807 Cépia
MDX -> DBG

P600

Com a ativagado dos ajustes de fabrica, quase todos os valores de pardmetros sao re-
gravados; o reset para o estado de fornecimento sobrescreve todos os valores dos
parametros. Salvar os valores dos parametros ajustados com SHELL ou com o controle
manual DBG60B antes de iniciar a reativagao dos parametros. Apos a reativagao, é
necessario adaptar os valores de pardmetro alterados e a programacéo dos bornes
para atender as exigéncias.

Faixa de ajuste: ON / OFF

Pelo ajuste do P803 para "ON", é possivel evitar qualquer alteragdo dos parametros
(exceto P840 Reset manual e o préprio bloqueio do paradmetro). Isto faz sentido, por
exemplo, apos o ajuste otimizado do MOVIDRIVE®. Para possibilitar novamente uma
alteragao dos parametros, o P803 deve ser ajustado para "OFF".

Importante: O bloqueio de pardmetros também atua nas interfaces RS-485, fieldbus e
SBus e no IPOSPUs®

Reset dos dados estatisticos.
Faixa de ajuste: NAO / MEMORIA IRREG. / MEDIDOR kWh / HORAS DE OPERACAO

Com o P804 podem ser zerados os dados estatisticos de memdéria de irregularidade,
medidor kilowatt-hora e medidor das horas de operagao, armazenados na EEPROM.
Estes dados ndo s&o afetados quando a fungéo ajuste de fabrica é ativada.

Copia DBG ->> MDX (somente com DBG60B)

Faixa de ajuste: YES / NO

Os dados do parametro no DBG60B s&o transmitidos para o MOVIDRIVE®.
Copia MDX -> DBG (somente com DBG60B)

Faixa de ajuste: YES / NO

Os dados do parametro ajustados no MOVIDRIVE® sao transmitidos para o controle
manual DBG60B.

P81x Comunicagéo serial

P810 Enderego
RS-485

P811 Enderego de
grupo RS-485

Faixa de ajuste: 0 ... 99

Com o P810 é ajustado o endereco por meio do qual a comunicag¢ao pode ocorrer com
0 MOVIDRIVE® através das interfaces seriais. Podem ser conectados entre si no maxi-
mo 32 participante.

Na entrega, os MOVIDRIVE® s3o sempre ajustados para o enderego 0. Para evitar
problemas durante a transmissao de dados na comunicagéo serial com varios conver-
sores, recomenda-se nao utilizar o enderego 0.

Faixa de ajuste: 100 ... 199

Com o P811 é possivel agrupar varios MOVIDRIVE® para comunicagao através da in-
terface serial. Todos os MOVIDRIVE® com o0 mesmo enderecgo de grupo RS-485 podem
ser acessados utilizando uma mensagem multicast através deste endereco. Os dados
recebidos através do endereco de grupo ndo séo reconhecidos pelo MOVIDRIVE®. Por
meio do endereco de grupo RS485, é possivel transmitir simultaneamente valores no-
minais especificados para um grupo de conversores MOVIDRIVE®. O endereco de gru-
po 100 significa que o conversor ndo esta associado a nenhum grupo.
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Parametros
Explicacéo dos parametros

P600

P812 Atraso de
timeout RS-485

P819 Atraso de
timeout Fieldbus

Faixa de ajuste: 0 ... 650 s

Com o P812 é ajustado o tempo de controle para a transmissdo de dados através da
interface serial. Se, durante o tempo ajustado no parametro 812 nao tiver uma troca ci-
clica de dados de processo através da interface serial, o MOVIDRIVE® executara a
reacgao de irregularidade ajustada no P833. P833 Resposta RS485 TIMEOUT. Com o
P812 ajustado para o valor 0, ndo ha um controle da transmissao de dados serial. O
controle é ativado com a primeira troca ciclica de dados.

Faixa de ajuste: 0...0,5...650 s

Com o P819 é ajustado o tempo de controle para a transmissédo de dados através da
interface fieldbus (DFx) instalada. Se pelo tempo ajustado no parametro P819 nao hou-
ver uma transmissao de dados de processo através da rede fieldbus, o MOVIDRIVE®
executara a reagao de irregularidade ajustada no P831 Resposta TIMEOUT FIELD-
BUS. Quando P819 ¢é ajustado para o valor 0 ou 650, ndo ha controle de transmissao
de dados através da rede fieldbus. Com o PROFIBUS-DP o tempo de timeout é espe-
cificado automaticamente pelo mestre DP. A alteragdo deste parametro ndo tem efeito
e é regravada a cada nova reinicializagdo do PROFIBUS-DP.

P82x Operagéao de frenagem

P820/ P821
Operagdo em 4
quadrantes 1/2

'E

Faixa de ajuste: ON / OFF

Este ajuste somente é levado em consideragdo nos modos de operagdo sem realimen-
tagédo por encoder (VFC, V/f); para todos os outros modos operacionais € assumida a
operagao em 4 quadrantes. Com o P820 / P821 a operacédo em 4 quadrantes pode ser
ligada e desligada para o jogo de parametros 1/ 2. A operagdo em 4 quadrantes é pos-
sivel se um resistor de frenagem ou um modulo regenerativo estiver conectado no
MOVIDRIVE® (Antih / Hor; motor / regenerativo). Se o MOVIDRIVE® nzo estiver
conectado a um resistor de frenagem, nem a um maddulo regenerativo, portanto, sem
possibilidade de operagéo regenerativa, o P820/P821 devera ser ajustado para "NAQO".
Nestes modos de operagéo, o MOVIDRIVE® tenta prolongar a rampa de desaceleragao
para que a poténcia gerada nao se torne muito alta e a tensao do circuito intermediario
permanega abaixo do valor limite para desligamento.

Apesar das rampas de desaceleragdo serem prolongadas automaticamente pelo
MOVIDRIVE®, a poténcia gerada podera se tornar excessiva na operacao de frenagem
e o MOVIDRIVE® podera desligar-se com a sinalizagao de irregularidade FO7 (so-
bretenséo do circuito intermediario). Assim, as rampas de desaceleragdo devem ser
prolongadas manualmente.

Manual de Sistema — MOVIDRIVE® MDX60B/61B




P6..

Parametros
Explicagéo dos parametros =
P600
P83x Reacgbes a Podem ser programadas as seguintes reagdes:
irregularidades Reagao Descrigao
SEM Nao ¢ indicada irregularidade, nem executada uma reagéo a irregularidade. A irregularidade
REACAO sinalizada é completamente ignorada.
A irregularidade é indicada (no display de 7 segmentos e no SHELL), a saida de irregula-
DISPLAY  idade & ajustad da). O equi 5 30 a iregularidade. A
IRREGUL. ridade ¢ ajustada (se programada). O equipamento n&o tem outra reagéo a irregularidade.
irregularidade pode ser zerada por um reset (borne, RS485, fieldbus, auto-reset).
O conversor ¢ desligado imediatamente com sinalizagéo de irregularidade. O estagio de
PARADA saida é bloqueado e o freio é atuado. E retirada a sinalizagdo pronto para operacéo e, se
IMED./IRREG. programada, é ajustada a saida de irregularidade. Uma nova partida é possivel somente
apods a execugao de um reset da irregularidade durante a reinicializagdo do conversor.
O acionamento é desacelerado com a rampa de parada de emergéncia ajustada. Alcangada
PARADA DE a rotagéo de parada, o estagio de saida € bloqueado e o freio € atuado. A irregularidade &
EMERG./ imediatamente sinalizada. E retirada a sinalizagao pronto para operacao e, se programada,
IRREGUL. ¢é ajustada a saida de irregularidade. Uma nova partida é possivel somente apés a
execucdo de um reset da irregularidade durante a reinicializagéo do conversor.
O acionamento é desacelerado com a rampa de parada rapida ajustada. Alcangada a
PARADA rotacéo de parada, o estagio de saida € bloqueado e o freio é atuado. A irregularidade é
RAPIDA/ imediatamente sinalizada. E retirada a sinalizagao pronto para operacao e, se programada,
IRREGUL. ¢é ajustada a saida de irregularidade. Uma nova partida é possivel somente apés a
execucdo de um reset da irregularidade durante a reinicializagéo do conversor.
O conversor é desligado imediatamente com sinalizagéo de irregularidade. O estagio de
PARADA P L . . PR y
IMEDIATA/ saida é bquu_eado eofreioé ~atu’ado._ A |rregular|_dade é s_lnallzada a_tra_ves do borne, se pro-
AVISO gramado. O sinal de pronto ndo é retirado. Se a irregularidade for eliminada por uma agéo
interna ou por um reset, o acionamento partira sem a reinicializagdo do equipamento.
O acionamento é desacelerado com a rampa de parada de emergéncia ajustada. Alcangada
PARADA DE |a rotagdo de parada, o estagio de saida é bloqueado e o freio é atuado. A irregularidade é
EMERG./ imediatamente sinalizada. A irregularidade é sinalizada através do borne, se programado. O
AVISO sinal de pronto nao é retirado. Se a irregularidade for eliminada por uma agéo interna ou por
um reset, o acionamento partira sem a reinicializagao do equipamento.
O acionamento é desacelerado com a rampa de parada rapida ajustada. Alcangada a
PARADA rotagcdo de parada, o estagio de saida é bloqueado e o freio é atuado. A irregularidade é
RAPIDA/ imediatamente sinalizada. A irregularidade é sinalizada através do borne, se programado. O
AVISO sinal de pronto néo é retirado. Se a irregularidade for eliminada por uma agéo interna ou por
um reset, o acionamento partira sem a reinicializagdo do equipamento.
P830 Reacéo a Ajuste de fabrica: PARADA EMERG./IRREGULARIDADE

IRREGUL. EXT.

P831 Reacgéo
ao TIMEOUT
FIELDBUS

P832 Reacgéo a
SOBRECARGA
DO MOTOR

P833 Reacgéo ao
TIMEOUT RS-485

A irregularidade € disparada somente com o conversor no estado LIBERADO. Com o
P830 & programada a reacao a irregularidade, que é disparada através de um borne de
entrada programado para "/IRREGUL. EXT."

Ajuste de fabrica: PARADA RAPIDA/AVISO

A irregularidade é disparada somente com o conversor no estado LIBERADO. Com o
P831 é programada a reagéo a irregularidade, que é disparada pelo controle do timeout
fieldbus. O tempo de reagéo da fungao de controle pode ser ajustado com P819 Atraso
de timeout Fieldbus (para mais detalhes ver "Perfil do Protocolo Fieldbus").

Ajuste de fabrica: PARADA EMERG./IRREGULARIDADE

Utilizar o P832 para programar a reacéo a irregularidade, disparada através do P340
Protecédo do motor 1.

Ajuste de fabrica: PARADA RAPIDA/AVISO

A irregularidade é disparada somente com o conversor no estado LIBERADO. Com o
P833 é programada a reagéo a irregularidade, que é disparada pela monitoragdo de
timeout RS-485. O tempo de reagao da fungéo de controle pode ser ajustado com P812
Atraso de timeout RS-485 .
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P600

P834 Reacao ao
ERRO POR
ATRASO

P835 Reacgéo a
SINALIZACAO TF

P836 / P837
Reacgéo ao
TIMEOUT SBus
1/2

P838 Reacgéo a
CHAVE FIM DE
CURSO HORARIA

Reacdo ao erro por atraso somente com DRS11B e IPOSPUs®,
Ajuste de fabrica: PARADA EMERG./IRREGULARIDADE

Com o P834 é programada a reagéo a irregularidade, que é disparada pela monitoragéao
de erro por atraso do opcional operagédo em sincronismo DRS11B e pelo modo de posi-
cionamento com IPOSPUS® S50 disponiveis ajustes diferentes no P51x Controle da
operagao em sincronismo .

Ajuste de fabrica: SEM REACAQ

Com o P835 é programada a reacao a irregularidade, disparada pelo controle do sensor
de temperatura do TF, que pode ser incorporado no enrolamento do motor.

Ajuste de fabrica: PARADA EMERG./IRREGULARIDADE

Com o P836 / P837 é programada a reagao a irregularidade, disparada pelo controle de
timeout system bus. O tempo de reagao da fungéo de controle pode ser ajustado com
P883 Atraso de timeout SBus 1/ P893 Atraso de timeout SBus 2 .

Ajuste de fabrica: PARADA EMERG./IRREGULARIDADE

Com o P838 é programada a reagao a irregularidade executada pelo conversor, se a
posicao final para um acionamento referenciado estiver fora da chave fim de curso do
programa. As chaves fim de curso do programa s&o ajustadas através dos parametros
P920 / P921 .

P84x Comportamento do reset

P840 Reset
manual

P841 Auto reset

P842 Tempo de
partida

194

Faixa de ajuste: YES / NO

+ YES: Airregularidade no MOVIDRIVE® é zerada. No caso de uma irregularidade, é
possivel acesso direto ao P840, mediante acionamento da tecla [X] no DBG60B. O
P840 também consta no menu principal "Parametros" no SHELL. Concluido o reset,
o P840 volta automaticamente para NAO. Se n&o tiver uma irregularidade, a ati-
vacao do reset manual nao tera efeito.

*« NO: Sem reset.

» ON: A funcao auto-reset é ativada. Em caso de irregularidade, esta fungao executa
automaticamente um reset do equipamento, apés o P842 Tempo de restart. Em uma
fase de auto-reset sao possiveis no maximo cinco auto-resets. Se ocorrerem cinco
irregularidades zeradas por um auto-reset, ndo sera possivel um novo auto-reset an-
tes de se efetuar:

— Um reset manual através do borne de entrada,

— Um reset manual através da interface serial (SHELL, DBGT60B, controlador
mestre),

— Uma transi¢ao para alimentagéo externa de 24 V ou o desligamento total do con-
versor

Depois disso, novamente serao possiveis cinco auto-resets.
Perigoso através da colocagdo em operagao automatica
Possiveis consequéncias: Ferimento grave ou fatal.

Nao utilizar o auto-reset em acionamentos, cuja partida automatica possa repre-
sentar um perigo para pessoas ou equipamentos.

¢ OFF: Sem auto-reset.
Faixa de ajuste: 1...3...30s

Com o P842 ¢é ajustado o tempo de espera que devera decorrer apds a ocorréncia de
uma irregularidade, antes da execugao de um auto-reset.
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Explicagéo dos parametros =

P85x Escala
do valor real
de rotagao

P850 Fator de
escala numerador

P851 Fator
de escala
denominador

P852 Unidade
do usuario

P86x Modulagao

P860 / P861
Freqiéncia PWM
1/2VFC

'E

P862 / P863 PWM
fixo1/2

'E

P864 PWM CFC

P600

Escala do valor real de rotagcdo somente com SHELL.

Com a escala do valor real da rotagao é definido um parametro de visualizagédo espe-
cifico para o usuario P0O01 Display do usuario. O display do usuario, por exemplo, é
mostrado em 1/s. Para isso, € necessario um fator de escala de 1/60. O fator de escala
numerador, portanto, deve ser ajustado para 1 e o fator de escala denominador para
60. No P852 é registrada a unidade de escala 1/s.

0ooonmboooo oooo_ o 00 000mnImonno o
ooioboooo 0000~ 0o 0000000 om0 momon:
10000moOo T

oood

01640BEN
Figura 82: Escala do valor real de rotagdo (exemplo)

Faixa de ajuste: 1 ... 65535 (ajustavel somente através do SHELL)

Faixa de ajuste: 1 ... 65535 (ajustavel somente através do SHELL)

Ajuste de fabrica: rpm (ajustavel somente através do SHELL)
Serédo mostrados no maximo oito caracteres ASCII no PO01 Display do usuario.

Faixa de ajuste: 4/8/ 12/ 16 kHz (para tamanho 6: 4 / 8 kHz)

Com o P860/P861, pode ser ajustado no modo operacional VFC, a freqiéncia de
chaveamento na saida do conversor para o jogo de paradmetros 1/ 2. Se a freqiéncia
de chaveamento para o jogo de parametros 1/ 2 nao for fixada com P862 PWM fixo 1
/ P863 PWM fixo 2 para o valor ajustado, a partir de um determinado grau de utilizagdo
do equipamento, o conversor comutara automaticamente para a freqiiéncia de chavea-
mento mais baixa. Com isso, sdo reduzidas no estagio de saida, as perdas de poténcia
por comutagao e, consequentemente, o grau de utilizagdo do equipamento.

* ON: Se néo for desejada uma redugéo automatica da frequéncia PWM (por ex. na
utilizagao de filtros de saida), utilizar P862 / P863 = LIG para o jogo de pardmetros
1/ 2 para fixar a frequiéncia ajustada com P860 Frequéncia PWM 1/ P861 Frequén-
cia PWM 2 .

« OFF: Com elevada utilizag3o térmica do estagio de saida, o MOVIDRIVE® reduz au-
tomaticamente a freqiéncia de saida ajustada (até o minimo de 4 kHz), para evitar
um desligamento com a irregularidade "Utilizagdo do equipamento”.

Faixa de ajuste: 4 / 8 / 16 kHz (para tamanho 6: 4 / 8 kHz)

O P864 pode ser utilizado nos modos de operagdo CFC e SERVO para ajustar a
frequéncia de chaveamento na saida do conversor, para o jogo de parametros 1. A du-
ragao do ciclo é ajustada para um valor fixo e ndo é reduzida automaticamente com o
alto grau de utilizagdo do equipamento.
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P87x Descrigao dos dados de processo

P870/P871/ Com P870/P871/P872 ¢ definido o tipo das palavras de dados de processo de saida
P872 Descricdodo  PO1/PO2/PQ3. Isto é necessario para que o MOVIDRIVE® possa alocar adequada-
valor nominal PO1  mente os valores reais.
/PO2/PO3
Descrigao do valor nominal Ajuste de fabrica
P870 Descrigao do valor nominal PO1 PALAVRA DE CONTROLE 1
P871 Descrigao do valor nominal PO2 ROTACAO
P872 Descri¢do do valor nominal PO3 SEM FUNCAO
Sao disponiveis as seguintes programacgdes de processo de saida:
Programacao Descrigao
SEM FUNGAO ' Oteor da palavra de dados de processo de saida é ignorado.
ROTACAO Especificagcdo do valor nominal da rotagdo em rpm.
CORRENTE [% Iy] Especificagdo do valor nominal da corrente (para controle de torque)
POSIGAO BAIXA . Valor nominal da posigdo da palavra menos significativa
POSIGAO ALTA Valor nominal da posi¢édo da palavra mais significativa
ROTAGAO MAX. Rotacdo maxima do sistema (P302 / P312).
CORRENTE MAX. [% Iy] . Limitagdo da corrente em % de Iy do conversor (P303 / P313).
ESCORREGAMENTO Compensacao de escorregamento (P324 / P334).
RAMPA Tempo de rampa para o valor nominal selecionado
PALAVRA DE CONTROLE 1 . Sinais de controle para partida/parada, etc.
PALAVRA DE CONTROLE 2 Sinais de controle para partida/parada, etc.
ROTAGAO [%] Especificagdo de um valor nominal de rotagdo em % de np,ax
IPOS PO-DATA . Especificacdo de um valor codificado de 16-bit para IPOSPUs®
Para infomacgdes detalhadas ver o manual "Fieldbus unit profile with parameter list".
Descrigao detalhada dos dados de processo.
P873/P874/ Com P873/P874/P875 ¢é definido o tipo das palavras de dados de processo de entrada
P875 Descricdodo  PI1/PI2/PI3. Isto é necessario para que o MOVIDRIVE® possa alocar adequadamente
valor real PI1/PI2  os valores reais.
/PI3

Descricao do valor real

Ajuste de fabrica

PALAVRA DE ESTADO 1
ROTAGAO
SEM FUNGAO

P873 Descrigéo do valor real PI1

P874 Descri¢do do valor real P12

P875 Descrigao do valor real PI3
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P876 Dados PO
liberados

Sao disponiveis as seguintes programagdes de processo de entrada:

Programacgao Descrigao
SEM FUNGAO O teor da palavra de dados de processo de entrada é 0000},¢y.
ROTAGCAO Valor real da rotagdo do acionamento em rpm.

CORRENTE DE SAIDA Corrente de saida momentanea do sistema em % de Iy.

Corrente ativa atual do sistema em % de Iy:
Sinal positivo = Torque positivo
» Sinal negativo = Torque negativo

CORRENTE ATIVA

Posicéo atual da palavra menos sig-

1)
POS. MENOS SIGNIF. nificativa

A posicao real é lida a partir de: P941
Fonte da posigao real.

Posicao atual da palavra mais signifi-

1)
POS. MAIS SIGNIF. cativa

PALAVRA DE ESTADO 1
PALAVRA DE ESTADO 2
ROTAGAO [%]
IPOS PI-DATA
PALAVRA DE ESTADO 3

Informacgéo de estado do conversor

Informacgéo de estado do conversor

Valor real da rotagdo em % de npa4.

Realimentagao de um valor codificado de 16-bit para IPOSPUS®.

Informacgéo de estado do conversor

1) Deverdo sempre ser ajustados, ambas programagoes.

Para infomacdes detalhadas ver o manual "Fieldbus unit profile with parameter list".

Faixa de ajuste: ON / OFF

* ON: Tornam-se ativos os dados de processo de saida transmitidos por ultimo pelo
controlador fieldbus.

» OFF: Os dados de processo de saida validos por ultimo, permanecem ativos.

P88x / P89x Comunicagéo serial SBus 1/ 2

P880 / P890 Proto-
colo SBus 1/2

P881/P891
Enderego SBus
1/2

P882 / P892
Enderego de grupo
SBus 1/2

P883/P893
Atraso de timeout
SBus 1/2

P884 / P894 Taxa
de transmisséo
SBus 1/2

Faixa de ajuste: SBus MOVILINK / CANopen

Faixa de ajuste: 0 ... 63

Utilizar o P882 / P892 para ajustar o enderego System bus do MOVIDRIVE®. O MO-
VIDRIVE® pode comunicar com outros MOVIDRIVE® utilizando o system bus (SC11/
SC12) por meio do enderego aqui ajustado.

Faixa de ajuste: 0 ... 63

O P883/P893 %usta o endereco de grupo do system bus para a mensagem multicast
do MOVIDRIVE™.

Faixa de ajuste: 0 ... 650 s

Com o P883 / P893 é ajustado o tempo de controle para a transmissdo de dados
através do system bus. Se nenhuma transferéncia de dados ocorrer através do fieldbus
durante o periodo de tempo ajustado no P883/P893, o MOVIDRIVE® executara a
reagdo a irregularidade ajustada no P836 Reacgdo SBus TIMEOUT 1 / P837 Reacao
SBus TIMEOUT 2. Nao ocorre controle da transmissao de dados através do system bus
quando P883 / P893 séo ajustados para o valor 0.

Faixa de ajuste: 125 /250 / 500 / 1000 kBaud

O P884 / P894 ajusta a rotagao de transmissao do system bus. A soma das taxas de
transmissdo no P884 / P894 nado deve exceder 1125 kBaud.
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P885/ P895 Faixa de ajuste: 0 ... 1 ... 2047

Sincronizagéo ID Pode ocorrer uma sincronizacéo entre os acionamentos para transmisséo dos dados

SBus 1/2 de processo e dados do parametro através do opcional CAN bus. Para isto, o controle
mestre tem que enviar uma mensagem de sincronizac&o para os conversores conecta-
dos em intervalos especificos. Assim, os conversores sdo sincronizados com o contro-
lador mestre. O P885 / P895 ¢ utilizado para ajuste do identificador (enderego) da men-
sagem de sincronizagéo no conversor, para o opcional CAN bus. Certifique-se de que
nao haja coincidéncia entre os identificadores para mensagem dos dados de processo
ou dados de parametro.

P886 / P896 1..127

Enderego

CANopen 1/2
P887 Controle de

sincronizagéo ext.

P888 Tempo de

Utilizar P886 / P896 para ajustar a comunicagao serial com o SBus.

Faixa de ajuste: ON / OFF

Se um MOVIDRIVE® recebe valores nominais ciclicos do controle mestre através do
SBus 1 ou SBus 2 (por ex. valor nominal de posicionamento ou posi¢éo principal do
eixo) é necessario que o processador do MOVIDRIVE® trabalhe em sincronismo com
o processador de controle, para que o disco de tempo interno para o controlador de
posicionamento seja um divisor inteiro do tempo de sincronizagao (a duragéo do ciclo
para os novos valores nominais do controle).

Este ajuste evita que as informagdes sejam processadas duas vezes e garante que nao
ocorram saltos do valor nominal devido efeitos da batida ou forgca a longo prazo.

A sincronizagao do MOVIDRIVE® e o controle ocorrem através do P885 Sincronizacao
ID SBus 1/P895 Sincronizagao ID SBus 2, o ajuste do disco de tempo através do P887.

Ajustar P916 Tempo de rampa para BUS RAMP, para ajuste ciclico do valor nominal de
posicionamento.

P887 = ON: o disco de tempo interno para controle de posicionamento deve ser ajus-
tado exatamente para 1 ms.

P887 = OFF: o disco de tempo interno para controle de posicionamento deve ser ajus-
tado, conforme base de tempo padrdo SEW (aprox. 1 ms). Este ajuste corresponde ao
disco de tempo no MOVIDRIVE® A.

Se varios MOVIDRIVE® estiverem sincronizados através do SBus sem controle, o P887
devera ser ajustado para DESL em todos os conversores.

Nota: Por razdes técnicas, o ajuste P887 = LIG é disponivel somente para modos de
operagao com controle de orientagdo do campo magnético CFC ou SERVO. Os modos
de operagéo VFC sempre trabalham com a base de tempo padrdo SEW.

Faixa de ajuste: 5/ 10 ms

sincronizagao Duragcéo do ciclo para novos valores nominais do controle mestre.
Ver também:P885 Sincronizagao ID SBus 1/ P895 Sincronizagéo ID SBus 2/ P887 Sin-
cronizagao ext. Control.

P9xx Parametros IPOS

Os parametros IPOSPUS® 550 descritos detalhadamente no manual IPOSPUS®.
Perigoso através dos movimentos de deslocamento ndo esperados
Possiveis consequéncias: Ferimento grave ou fatal.

Favor observar que uma modificagdo destes parametros, sem o conhecimento do pro-
grama IPOSPIUS® gyentualmente ativado, pode causar movimentos de deslocamento
néo esperados e cargas da parte mecanica do acionamento ndo desejadas. E essencial
conhecer o manual IPOSP!S para fazer o ajuste destes parametros.
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Parametros
Explicagéo dos parametros =

P90x
Referenciamento
IPOS

P900 Offset
de referéncia

P901 Rotacédo
de referéncia 1

P902 Rotagéo
de referéncia 2

P903 Tipo de
referenciamento

P600

O referenciamento tem por objetivo fixar um ponto zero na maquina o qual todos os
comandos de posicionamento absoluto se referenciam. Para essa finalidade, podem
ser escolhidas diferentes estratégias de referenciamento no P903 Tipo de referencia-
mento. Estas estratégias definem os modos de deslocamento adequados para buscar,
por exemplo um came de referéncia. Partindo do ponto de referéncia encontrado
através do referenciamento, o ponto zero da maquina pode ser deslocado através do
P900 Offset de referéncia, conforme a seguinte equacao

Ponto zero da maquina = posi¢ao de referéncia + offset de referéncia

As rotacdes para os movimentos de deslocamento necessarios, conforme o tipo de re-
ferenciamento serdo ajustadas com P901 Rotagao de referéncia 1 / P902 Rotagédo de
referéncia 2 .

Faixa de ajuste: —(237-1) ... 0 ... 2311

O offset de referéncia (offset zero) é utilizado para determinar o ponto zero da maquina
(origem). Aplica-se o seguinte:

Ponto zero da maquina = posi¢ao de referéncia + offset de referéncia

O offset de referéncia sempre refere-se ao encoder ajustado através do P941 Fonte da
posicao real.

Este encoder pode ser um encoder de motor, um encoder externo ou um encoder DIP.
As posigdes reais correspondentes sao indicadas pelas variaveis IPOSPIUS®

* H509 Posicao real encoder DIP
» H510 Posigao real encoder externo
* H511 Posicao real encoder do motor

O offset de referéncia torna-se ativo ap6s o referenciamento ter sido completado com
sucesso.

Quando ocorre o referenciamento de um sistema com encoder absoluto (HIPERFACE®
ou DIP), dependendo do ajuste da fonte real de posigéo, o referenciamento ira recalcu-
lar e regravar o P905 Offset hiperface X14 / P947 Offset hiperface X15 ou Offset DIP
P953 Offset de posicionamento.

Faixa de ajuste: 0 ... 200 ... 6000 rpm

A rotagéo de referéncia 1 determina a velocidade de deslocamento para a primeira
parte do referenciamento. A mudanca de rotagdo sempre ocorre através da rampa de
parada t13. O sentido de busca durante o referenciamento é determinado pelo respec-
tivo tipo de referenciamento. A rotacao estara ativa até o came de referéncia ter sido
alcangado.

Faixa de ajuste: 0 ... 50 ... 6000 rpm

A rotagéo de referéncia 2 determina a velocidade de deslocamento para a segunda
parte do referenciamento. A mudanga de rotagdo sempre ocorre através da rampa de
parada t13. O sentido de busca durante o referenciamento é determinado pelo respec-
tivo tipo de referenciamento. A rotacéo é ativa deixando o came de referéncia até alcan-
¢ar o primeiro pulso zero.

Faixa de ajuste: 0 ... 8

O tipo especifica a estratégia de referenciamento com o qual o ponto zero da maquina
deve ser fixado.

Este ajuste também define o sentido de busca para o came de referéncia, em fases in-
dividuais de referenciamento.

Utilizar o parametro P904 Referenciamento com pulso zero para determinar se o refe-
renciamento ocorre para mudar o flanco do came de referéncia ou o proximo pulso zero
do encoder.

O pré-requisito para execugao do referenciamento € um acionamento pronto e libera-
do com excecgao do referenciamento tipo 8.
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P6..

Parametros

=t Explicagdo dos parametros

P600

Ha tipos disponiveis que também podem funcionar sem o came de referéncia.

Tipo 0: Pulso zero a esquerda

— O primeiro sentido de busca é Antihorario.
— Posigao de referéncia = Pulso zero a esquerda a partir da posigéo atual
— Ponto zero da maquina = posigao de referéncia + offset de referéncia

Tipo 1: Came de referéncia a esquerda

— O primeiro sentido de busca é Antihorario.

— Posicao de referéncia = Primeiro pulso zero ou flanco de descida a esquerda do
came de referéncia

— Ponto zero da maquina = posigéo de referéncia + offset de referéncia

Tipo 2: Came de referéncia a direita

— O primeiro sentido de busca é Horario.

— Posigao de referéncia = Primeiro pulso zero ou flanco de descida a direita do
came de referéncia

— Ponto zero da maquina = posi¢ao de referéncia + offset de referéncia

Tipo 3: Chave fim-de-curso horario

— O primeiro sentido de busca é Horario.

— Posigao de referéncia = Primeiro pulso zero ou flanco de descida a esquerda da
chave fim-de-curso horario.

— Ponto zero da maquina = posigao de referéncia + offset de referéncia

— O referenciamento deve ocorrer com pulso zero.

Tipo 4: Chave fim de curso antihorario

— O primeiro sentido de busca é Antihorario.

— Posicao de referéncia = Primeiro pulso zero ou flanco de descida a direita da
chave fim-de-curso antihorario.

— Ponto zero da maquina = posigéo de referéncia + offset de referéncia

— O referenciamento deve ocorrer com pulso zero.

Tipo 5: Sem referenciamento

— Posigao de referéncia = posigéo atual
— Ponto zero da maquina = offset de referéncia

Tipo 6: Came de referéncia alinhado com a chave fim-de-curso horario

— O primeiro sentido de busca é Horario.

— Posicao de referéncia = Primeiro pulso zero ou flanco de descida a esquerda do
came de referéncia

— Ponto zero da maquina = posigao de referéncia + offset de referéncia

— OBS: O came de referéncia e as chaves fim-de-curso devem ser alinhados!

Tipo 7: Came de referéncia alinhado com a chave fim-de-curso antihorario

— O primeiro sentido de busca é Antihorario.

— Posicao de referéncia = Primeiro pulso zero ou flanco de descida a direita do
came de referéncia

— Ponto zero da maquina = posigéo de referéncia + offset de referéncia

— OBS: O came de referéncia e as chaves fim de curso devem ser alinhados!

Tipo 8: Reset da posi¢ao do encoder para o acionamento nao pronto para
operagao

O referenciamento pode ocorrer quando o acionamento n&o estiver liberado.

— Posicao de referéncia = posigao atual
— Ponto zero da maquina = offset de referéncia
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Explicagéo dos parametros =

P600

P04 Faixa de ajuste: YES / NO
Referenciamento

* Yes: O referenciamento ocorre com o pulso zero do encoder IPOSPUS® gelecionado.
com pulso zero

* No: O referenciamento é estabelecido através do flanco de descida do came de
referéncia.

P905 Offset Faixa de ajuste: (231 - 1) ...0 ... 237 — 1

hiperface X15 O ponto zero do display do encoder é especificado com este parametro.

Utilizar este paradmetro para definir o ponto zero da maquina sem o referenciamento.
Com isso, é acrescentado ou subtraido o offset do valor do encoder.

» P905 Offset hiperface X15 ¢é ativo na posic¢ao real do encoder do motor H511.
H511 = Valor do encoder — P905

» P947 Offset hiperface X14 ¢é ativo na posig¢ao real do encoder externo H510.
H510 = Valor do encoder — P947

A posigao real é determinada diretamente apds os valores serem inseridos. Um enco-
der HIPERFACE® de multiplas voltas deve ser referenciado uma vez, um encoder
HIPERFACE® de volta unica deve sempre ser referenciado.

Observar:

Quando ocorre o referenciamento de um sistema com encoder HIPERFACE®, o refe-
renciamento ira recalcular e regravar o Offset Hiperface (P905 ou P947) dependendo
do ajuste da fonte real de posigao.

Aplica-se o seguinte:

« P905 = Valor do encoder — P900

» P947 = Valor do encoder — P900
P91x Parametros de deslocamento IPOS Plis®

P910 Gain X Faixa de ajuste: 0,1 ... 0,5 ... 32
controller Valor de ajuste para o controlador P do circuito de controle de posi¢&o no IPOSPIUS®,

No ajuste basico, sera adotado o valor do P210 Ganho P do controlador de retencao.

P911/912 Faixa de ajuste: 0,01 ...1...20 s

Rampa de posicio-  y/3i0r de ajuste para a rampa utilizada durante a operagdo de posicionamento. Para

namento 1/2 aceleracdo e desaceleracéo é utilizado sempre a mesma rampa (rampa de posiciona-
mento 1) no P916 Tipo de rampa SENOIDAL e QUADRATICA. Com o tipo de rampa
LINEAR, a desaceleragao ¢ ajustada dependendo do P917 Modo de rampa.

* P917 Modo de rampa = Modo 1: A desaceleracao para percurso até a posigao final
(ajuste de parada) ocorre somente com a rampa de posicionamento 2 (P912). A
rampa de posicionamento 1 (P911) é utilizada para todas as outras operagdes de
posicionamento.

* P917 Modo de rampa = Modo 2: A rampa de posicionamento 2 (P912) é utilizada
para desaceleragao da velocidade de avango durante o deslocamento. A rampa de
posicionamento 1 (P911) é utilizada para aceleragao.

P913/P914 Faixa de ajuste: 0 ... 1500 ... 6000 rpm
Velocidade de

) Indica a rotagdo utilizada para o posicionamento. O ajuste deve ser adaptado a rotagao
avango Hor / Antih

maxima do motor.
O P302 Rotagdo maxima 1 / P312 Rotagdo maxima 2 limita o P913/ P914, portanto,

ajustar P302 Rotagdo maxima 1/P312 Rotagdo maxima 2 sempre com um valor aprox.
10 % acima do P913 / P914, para evitar um erro por atraso!
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4 Parametros
=t Explicagdo dos parametros

P600

P915 Pré-controle
de rotagao

P916 Tipo
de rampa

_

P917Modo
de rampa

202

Faixa de ajuste: —199,99 ... 0 ... 100 ... 199,99 %

Com um valor de 100%, o acionamento opera com um perfil de rotagao linear otimizado,
em relagéo ao tempo. Se o valor ajustado for inferior a 100%, apresenta-se na operagéo
de posicionamento uma distancia maior entre a posicdo nominal e a posic¢éo real (dis-
tancia de atraso). Isto resulta em um deslocamento "suave" até a posigao final para o
procedimento de aceleragao.

O parametro P915 somente esta ativo com os tipos de rampa LINEAR e J,ERK LIMIT-
ED. A fungéo nao ¢ ativa para os tipos de rampa "SENOIDAL" e "QUADRATICA"!

Com esse parametro é determinado o tipo da rampa de posicionamento. Isto influencia
a caracteristica da rotagdo ou aceleragao durante o posicionamento.

Tipo de rampa Desempenho do posicionamento
LINEAR Tempo otimizado, no entanto, desenvolvimento da aceleragdo em forma
de bloco
QUADRATICA Aceleragdo mais suave e maior demanda de torque do que com LINEAR.
Desenvolvimento de aceleragio bem suave; exigéncia de torque maior do
SENOIDAL que com QUADRATICA
Ajuste para operagéo do conversor com controlador de movimento
BUSRAMP mestre. Este controlador de movimento gera um valor nominal de posicio-

namento ciclico que é gravado diretamente no controlador de posiciona-
mento. O gerador de rampa é desativado.

A limitagdo de choques mecanicos é baseada no principio da rampa li-
near. Para a limitagdo de choques mecanicos, o torque e, portanto, a ace-
leragao séo trapezoidais. Com um tempo extra, a limitagdo de choques
mecanicos aumenta o torque na forma linear durante a aceleragao até o
valor maximo ser alcangado. Desta mesma forma, com um tempo extra, o
torque é reduzido novamente para zero na forma linear. Isto significa que
as vibragdes do sistema podem ser virtualmente evitadas. Pode ser esco-
Ihida uma faixa de ajuste de 5 ms para 2000 ms (P933). O tempo de posi-
cionamento, comparado a rampa linear € aumentado pelo ajuste do jerk
time. A aceleragao e o torque nao aumentam comparados a rampa linear.

LIMITAGAO DE CHOQUE

CAME ELETRONICO Ativando a fungdo tecnolégica "Came eletronico."
I-SYNCHR.OPERAT. Ativando a fungéo tecnoldgica "Electronic synchronous operation."
CROSS CUTTER Ativando a fungao tecnoldgica "Cross cutter.”

Faixa de ajuste: MODE 1/ MODE 2

Utilizar este parametro para ajustar a Rampa de posicionamento 2 P912 com a fungao
de rampa LINEAR ajustada.

+ P917 = MODE 1: Desaceleragéo para deslocamento até a posic¢ao final (frenagem
final) somente com a Rampa de posicionamento 2 P912. Para todos os outros pro-
cessos de posicionamento, utilizar a Rampa de posicionamento 1 P911.

* P917 = MODE 2: Quando mudar a velocidade de avango durante o deslocamento,
sempre utilizar a Rampa de posicionamento 2 P912 para desaceleragdo. O P911
rampa de posicionamento 1 é utilizado para aceleragao.

Manual de Sistema — MOVIDRIVE® MDX60B/61B




Parametros
Explicagéo dos parametros =

P600

P92x Monitoragdo IPOS

P920/ P921
Chave fim de
curso SW
Hor / Antih

P922 Janela de
posicionamento

P923 Janela de
erro por atraso

Faixa de ajuste: —(231 =1) ... 0 ... 23" —1

Com as chaves fim de curso de software, o usuario pode delimitar através do software,
a faixa que os comandos de deslocamento sdo aceitos. Com esses dois pardmetros
(chaves fim de curso de software), sdo determinados os limites da regido de desloca-
mento. Com P941 Fonte da posicao real ajustado para encoder do motor ou encoder
externo, estes paradmetros estarao ativos somente apds a conclusdo de um referencia-
mento. Com P941 Fonte da posi¢éo real ajustado para encoder absoluto DIP, esses
parametros estardo ativos imediatamente sem referenciamento. Ativadas as chaves fim
de curso de software, o sistema verifica se a posi¢ao final H492 do comando atual de
deslocamento esté fora do alcance das chaves fim de curso de software. Em caso afir-
mativo, o comando de deslocamento n&o é executado. O acionamento reage confome
a resposta de irregularidade ajustada no P838. Se o P838 a ajustado para".../ Aviso" ou
"... I lrregularidade", entdo é gerada uma mensagem de irregularidade F78 (Chave fim
de curso SW IPOS). Ap6s o reset da irregularidade, um acionamento com encoder in-
cremental ndo estara mais referenciado; para um acionamento com encoder absoluto
o posicionamento é mantido (durante o referenciamento)!

Opcoes de reset:

+ Sinal 1 na “entrada reset*

* Rede DESL / LIG (sem alimentagdo externa de 24 V)

* Reset manual através do SHELL

+ Reset através da palavra de controle IPOSPUS® (H484)

Apds um reset de irregularidade (F78), a fungdo de monitoragédo para as chaves fim de
curso de software s6 serao reativadas apds novo referenciamento do acionamento!

Desativagdo: Para desativar a fungdo chave fim de curso de software durante um
deslocamento, ajustar para 0 ambos os valores de parametros.

Faixa de ajuste: 0 ... 5... 32 767 inc

Este parametro define uma faixa de posi¢des (janela de posicionamento) em torno da
posicdo final de um comando de deslocamento ou PARADA. Com um acionamento
situado na janela de posicionamento em torno da posigéao final atual (H492), vale o es-
tado "Eixo em posi¢cao" = SIM. A informagédo "Eixo em posicdo" é utilizada como
condicao final para espera de comandos de posicionamento, podendo também ser uti-
lizada como fungéo do borne de saida.

Faixa de ajuste: 0 ... 5000 ... 231 -1 Inc

A janela de erro por atraso define uma diferenga numeérica admissivel entre as posigdes
nominal e real. Se esse limite for excedido, disparara uma sinalizagéo ou reacao de erro
por atraso. Essa reagao pode ser ajustada através do P834 Reagéo ao erro por atraso.

Desativacado: A monitoragédo do erro por atraso € desativada com o Valor de ajuste =0

P93x Fungbes especiais IPOSPIUS®

P930 Override

Faixa de ajuste: ON / OFF

A fungao override possibilita a alteragdo da velocidade de deslocamento durante as
operagdes de posicionamento programadas através do IPOSPUS®  na faixa de 0 a
150% da respectiva velocidade programada. Para esta finalidade, é utilizada uma en-
trada analdgica, sendo que 0 a 150 % passam a corresponder a 0 ... 10 V na entrada
analégica. O valor maximo de velocidade é limitado por P302 Rotagado maxima 1/P312
Rotagcdo maxima 2.
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Parametros
Explicacéo dos parametros

P600

P931 IPOS Pala-
vra de controle
Task 1

P932 IPOS Pala-
vra de controle
Task 2

P933 Tempo
de solavanco

P938 Velocidade
task 1

P939 Velocidade
task 2

IPOS Palavra de controle Task 1 somente no controle manual DBG60B, ndo no SHELL.
Faixa de ajuste: PARTIDA / PARADA

O Task 1 do programa IPOSPUS® ¢ executado ou parado.

IPOS Palavra de controle Task 2 somente no controle manual DBG60B, ndo no SHELL.
O parametro de visualizagédo, n&o pode ser ajustado utilizando o DBG60B.

Faixa de indicagdo: PARTIDA / PARADA

PARTIDA
PARADA
Faixa de ajuste: 0,005 ... 2 s

O tempo de solavanco indica a duragao da formagéao do torque. A duragao do posicio-
namento comparada a rampa linear é extendida pelo tempo de solavanco.

= Task 2 do programa IPOSPUS® esta sendo executado.
= Task 2 do programa IPOSP"US® esta parado.

O tempo de solavanco 0,005 ... 2 s que deve ser ajustado em fungéo do limite de sola-
vanco. Observe que o P911 Rampa de posicionamento 1/ P912 Rampa de posiciona-
mento 2 tem valor maior ou igual.

P933 < P911 & P912

Se P933 > P911 & P912, a formacao do torque ainda tem um formato trapezoidal com
ajuste do tempo de solavanco, ndo sendo o tempo para a formagao do torque.

Faixa de ajuste: 0 ... 9 comando coletor adicional/ms

O ajuste padrao para task 1 € 1 comando coletor /ms. A velocidade pode ser aumentada
até 9 comandos coletores/ms com P938. P938 e P939 compartilham os recursos para
o0 aumento da velocidade; isto &, o task 1 e o task 2 juntos podem ser destinados a um
total de 9 comandos coletores adicionais/ms. Exemplo:

Task 1 + 2 comandos coletores adicionais/ms = 3 comandos coletores/ms
Task 2 +7 comandos coletores adicionais/ms = 9 comandos coletores/ms
Faixa de ajuste: 0 ... 9 comando coletor adicional/ms

O ajuste padrao para task 2 sdo 2 comandos coletores/ms. A velocidade pode ser au-
mentada até 9 comandos coletores adicionais/ms com P939. P939 e P938 compartil-
ham os recursos para o aumento da velocidade; isto é, o task 1 e o task 2 juntos podem
ser destinados a um total de 9 comandos coletores adicionais/ms. Exemplo:

Task 1 + 2 comandos coletores adicionais/ms = 3 comandos coletores/ms
Task 2 +7 comandos coletores adicionais/ms = 9 comandos coletores/ms
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P600

P94x Encoder IPOSPUs®

P940 Edigéo das
variaveis IPOS

P941 Fonte
posicéo real

Ajustar P942 /
P943 fator de
encoder
numerador /
denominador

P944 Escala
encoder externo

Edicdo das variaveis IPOSPUS® somente no controle manual DBG60B, ndo no SHELL.
Faixa de ajuste: ON / OFF

As variaveis IPOSPUS® podem ser alteradas quando P940 = "LIG."

Faixa de ajuste: Encoder do motor (X15) / Encoder ext. (X14) / Encoder absoluto (DIP)

Define em relacdo a qual encoder o programa IPOSP'US® posiciona.
Faixa de ajuste: 1 ... 32767

No posicionamento em relagéo a um encoder externo (X14) ou a um encoder absoluto
(DIP), com estes dois parametros é ajustada a resolugédo em relagéo ao encoder do mo-
tor (X15).

Proceder conforme a seguir:
* Anotar os valores das variaveis H509 Posi¢gao DIP e H511 Posig¢ao atual do motor.
* Mover o acionamento cerca de 30 000 incrementos (H511).

* Calcular a diferenga entre os valores que foram anotados e os novos valores das
variaveis:
— H509 antigo — H509 novo = Diferenga H509
— H511 antigo — H511 novo = Diferenca H511

+  Os valores ndo devem diferenciar por mais do que 32 767 (2'% —1). Se os valores
forem maiores, dividir ambos diferenciais pelo mesmo ndmero, para obter valores
correspondentemente menores. Por outro lado, repetir o procedimento com uma
distancia menor de percurso.

* Inserir o resultado da diferenga H511 no P942 Fator de encoder numerador e H509
no P943 Fator de encoder denominador.

Faixa de ajuste: x1/x2 /x4 / x8/ x16 / x32 / x64

Com este parametro € determinada a resolugao de deslocamento do encoder do motor
e do encoder externo. O parametro € ajustado assim que a relagdo da informagéo de
deslocamento entre o encoder do motor e o encoder externo esteja mais préximo pos-
sivel de "1". Ajustar inicialmente o parametro para "x1." Para isto, observar os valores
nas variaveis H510 e H511.

Mover o acionamento cerca de 1000 incrementos (H511). Determinar a diferenca entre
os valores anotados e o valor atual e calcular o quociente. Ajustar o parametro P944
Escala encoder ext. para o valor mais préximo do quociente calculado.

Importante: A escala do encoder influencia diretamente os parametros P900 Offset de
referéncia, P942 Fator de encoder numerador e P943 Fator de encoder denominador e
0 grupo de parametros P92x Monitoragdo IPOS. Todas as posi¢des do programa IPOS-
Plus® gevem ser ajustadas quando utilizar o encoder externo. Deve ser feito o ajuste de
todos os parametros indicados, cada vez que a escala do encoder for alterada!
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Parametros
Explicacéo dos parametros

P600

P945 Tipo de
encoder sincrono
(X14)

P946Sentido de
contagem do
encoder sincrono
(X14)

P947 Offset
hiperface X14

Faixa de ajuste: TTL / SEN/COS / HIPERFACE

Inserir aqui o tipo de encoder utilizado. Os possiveis tipos de encoder sao:

» TTL: Encoder com sinal de saida digital, retangular (Nivel TTL 0 V, 5V)

+ SEN/COS: Encoder com sinal de saida analogico, forma senoidal (1 Vgg)
« HIPERFACE®: Encoder com denominagdo AV1H, AS1H, ES1H, EV1H

Tipo de encoder SEW Tipo de encoder para colocagao dos parametros em operagao /
encoder PPR count

ES1S/ES2S /EV1S/EH1S ENCODER SENOIDAL / 1024

AV1Y ENCODER SENOIDAL / 512

ES1R/ES2R/EVIR/EH1R ENCODER INCREM. TTL / 1024

ES1TY/ES2TY /EVATY /EHIT" | ENCODER INCREM. TTL / 1024

AV1H/AS1H/ES1H/EV1H HIPERFACE®

1) somente através de DWI11A

Faixa de ajuste: NORMAL / INVERTIDO

Define o sentido de contagem do encoder sincrono. O ajuste deve ser efetuado de tal
forma que o sentido de contagem do encoder do motor (X15) e do encoder sincrono
(X14) seja 0 mesmo.

Faixa de ajuste: (231 1) ...0... 231 -1
O ponto zero do display do encoder é especificado com este parametro.

Utilizar este paradmetro para definir o ponto zero da maquina sem o referenciamento.
Com isso, é acrescentado ou subtraido o offset do valor do encoder.

» P905 Offset hiperface X15 é ativo na posic¢ao real do encoder do motor H511.
H511 = Valor do encoder — P905

+ P947 Offset hiperface X14 ¢é ativo na posicao real do encoder externo H510.
H510 = Valor do encoder — P947

A posicao atual é determinada diretamente apds os valores serem inseridos. Isto ndo
requer referenciamento anterior.

Observar:

Quando ocorre o referenciamento de um sistema com encoder HIPERFACE®, o refe-
renciamento ira recalcular e regravar o Offset Hiperface (P905 ou P947) dependendo
do ajuste da fonte real de posigao.

Aplica-se o seguinte:
* P905 = Valor do encoder — P900
* P947 = Valor do encoder — P900
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Explicagéo dos parametros =
P600
P95x DIP A descricao detalhada dos parametros DIP consta no manual "MOVIDRIVE® MDX61B
Placa de Encoder Absoluto DIP11B". A DIP11B n&o pode ser utilizada com tamanho 0.
P950 Tipo de Deve ser escolhido o encoder absoluto conectado ao X62 na DIP11B. No momento, sao
encoder permitidos os encoders constantes na seguinte lista:

+ SEM ENCODER
+ AV1Y /ROQ424
+ VO GM401 n
+ LEUZE BPS37
+ LEUZE OMS1
+ SICK ATM60 / ATM90
» SICK DME-3000-111
+ SICK DME5000-111
+ STAHLWCS2-LS311
+ STAHL WCS3
+ STEGMANN AG100 MSSI
+ STEGMANN AG626 / SICK ATM60
+ T&R CEG65, CE 58, CE100 MSSI
+ T&R LAGGK
+ T&RLE100
+ T&R ZE 65M
* VISOLUX EDM
P951 Sentido Faixa de ajuste: NORMAL / INVERTIDO

de contagem Determina o sentido de contagem do encoder absoluto. O ajuste deve ser efetuado de
tal forma que o sentido de contagem do encoder do motor (X15) e do encoder absoluto
(X62) seja 0 mesmo

P952 Freqiiéncia Faixa de ajuste: 1 ... 200 %

do ciclo Determina a freqiiéncia do ciclo com o qual as informacgées do encoder absoluto séo
transmitidas ao conversor. Uma frequiéncia do ciclo de 100 % corresponde a freqiiéncia
nominal do encoder em relagdo a um cabo de 100 m de comprimento.

P953 Offset de Faixa de ajuste: (231 —1) ... 0 ... 231 —1

posicao Com este parametro é ajustado a faixa de registro do encoder para a regido de trabalho

da maquina.

O offset de posigdo P953 precisa ser ajustado somente nos encoders incrementais;
para outros encoders ele deve ser ajustado para 0.

Este parametro é utilizado para a mudanga de posi¢cao do encoder absoluto para uma
posicao fora da regido de trabalho. Mover o acionamento aproximadamente para o cen-
tro da regiao de trabalho.

Observar: O valor de posigao sera recalculado e regravado automaticamente apds o
referenciamento ter sido completado com sucesso.
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Parametros

=t Explicagdo dos parametros

P600

P954 Offset do
ponto zero

P955 Escala
do encoder

P96x Fungéo do
médulo IPOSPIUs®

P960 Fungéo
do moédulo

P961 Moédulo
numerador

P962 Modulo
denominador

P963 Mdédulo reso-
lugdo do encoder

Faixa de ajuste: —(231 =1) ... 0 ... 23" —1

O offset do ponto zero é utilizado para fixar o valor desejado para a posi¢édo especifica.
A faixa de valores pode adotar valores de posigéo positivo ou negativo. O parametro
maximo valido ndo deve ser excedido. O limite é determinado pela faixa de valores do
numerador (231) e do encoder absoluto. Mover o acionamento para uma posi¢gao co-
nhecida. Ler o valor da variavel H509 ACT.POS.ABS e inserir o valor seguinte no
parametro P954 Offset do ponto zero: P954 = Variavel H509 — valor desejado.

O valor desejado é o valor de display que se deseja ter para a posigao atual.
Faixa de ajuste: x1/x2 /x4 / x8/x16 / x32 / x64

Com este parametro, € determinado a importancia da resolugao de deslocamento do
encoder do motor e do encoder absoluto.

A fungdo modulo IPOSPUS® ¢ utilizada para posicionamento infinito, por exemplo com
tabela de indexagéao circular ou transportador de corrente. Para informagao detalhada,
favor consultar o manual IPOSP'US®

Faixa de ajuste: DESL / RESUMIDO / HOR / ANTIH
+ DESL: A fungdo do médulo é desativada.

+ REDUZIDO: E ativa a fungdo "deslocamento reduzido”. O acionamento move-se da
sua posicgao real para a posigao final pela instalagdo mais curta possivel. Sdo pos-
siveis ambos sentidos de rotagao.

+ HOR:: E ativa a fungao "Horario". O acionamento move-se da sua posicao real para
a posicao final com um sentido de rotagcao "Horario", mesmo que signifique movi-
mento a distancia maior. N&o é possivel o sentido de rotagdo "Antihorario".

« ANTIH.: E ativa a fungdo "Antihorario". O acionamento move-se da sua posicao real
para a posi¢ao final com um sentido de rotagdo "Antihorario", mesmo que signifique
movimento a distancia maior. Ndo é possivel o sentido de rotagdo "Horario".

L2311

Simulagao do redutor pela entrada do niumero de dentes do redutor e a engrenagem
adicional.

Faixa de ajuste: 0 ... 1

Modulo numerador = Numerador do redutor i x numerador da redugao externa i
Faixa de ajuste: 0 ... 1 ... 231 -1

Simulagao do redutor pela entrada do niumero de dentes do redutor e a engrenagem
adicional.

Modulo denominador = Denominador do redutor i x denominador da redugao externa i
Faixa de ajuste: 0 ... 4096 ... 65535
Resolugao do sistema de encoder IPOSPIUS® selecionado em incrementos.

A resolucéo do encoder IPOSPIUs® para posicionamento do encoder do motor sera ajus-
tada para 4096 incrementos (pré-requisito € uma resolugao de encoder de 512 a 2048).
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Modos de operacéao

P6..
P60.

4.4

Curvas
caracteristicas
VFC1/2e VI

Modos de operagao

P600

Ajuste de fabrica para motores assincronos sem realimentagéo por encoder. Adequado
para aplica¢des gerais como correias transportadoras, mecanismos de translagao e de
elevagado com contra peso. E utilizado um modelo de motor com orientagdo por fluxo

(ndo para modo de operagao curva caracteristica V/f).

Apés concluida a fungao colo-

cagao em operagao no SHELL ou no controle manual DBG60B é realizado o ajuste ide-
al para o motor. A fungao colocagao em operagao requer a introdugao do tipo do motor
(motor SEW) ou dos dados da placa de identificagdo (motor de outro fabricante). Sao
pré definidos os seguintes parametros (jogo de parametros 1/2):

Ajustes apos a fungao colocagao em operagao

P303 Limite de corrente 1/ P313 Limite de corrente 2

Imax (conversor) = 150 % IN_mot

P302 Rotagao maxima 1/ P312 Rotagao maxima 2

P301 Rotagdao minima 1/ P311 Rotagdo minima 2

P130 ... P133 Rampa t11/ P140 ... P143 Rampa t21

P136 Rampa de parada t13 / P146 Rampa de parada t23

P137 Rampa de emergéncia t14 / P147 Rampa de emergéncia t24
P500 Monitoragao da rotagédo 1/ P502 Monitoragao da rotagao 2
P501 Tempo de atraso 1/ P503 Tempo de atraso 2

P100 Fonte do valor nominal

P101 Fonte do sinal de controle

P730 Funcao freio 1/ P733 Fungao freio 2

P731 Duragao de alivio do freio 1/ P734 Duragao de alivio do
freio 2

P732 Duragao de atuacao do freio 1 / P735 Duragao de atuagao
do freio 2

Em fung&o do nimero de pdlos e da
frequiéncia nominal do motor
por ex. 2 pélos / 50 Hz -> 3000 rpm
por ex. 4 pélos / 60 Hz -> 1800 rpm

15 rpm

2s

2s

2s
MOTOR & REGENERATIVO

1s
UNIPOL./VALOR NOM. FIX.

BORNES
LIG

Com motores SEW: Ajuste conforme
dados do motor.
Com motores nao SEW: Ajustar
manualmente o valor correto !

P300 Rotagao partida/parada 1 / P310 Rotagao partida/parada 2

15 rpm

P820 Operagao em 4 quadrantes 1 / P821 Operagao em
4quadrantes 2

LIG

P324 Compensacgao de escorregamento 1/ P334 Compensacao
de escorregamento 2

Ajuste conforme dados especificados

P321 Boost 1/ P331 Boost 2 0
P322 Compensagao IxR 1/ P332 Compensacao IxR 2 Ajuste conforme dados especificados
P320 Ajuste automatico 1/ P330 Ajuste automatico 2 LIG

P323 Tempo de pré-magnetizagao 1/ P333 Tempo de pré-mag-
netizacao 2

Ajuste conforme dados especificados

* A SEW-EURODRIVE recomenda a utilizagdo do P320 Ajuste automatico 1 / P330
Ajuste automatico 2 ativado no ajuste de fabrica, porque com isso, o P322 Compen-
sacdo IXR 1 / P332 Compensacgao IxR 2 é ajustado automaticamente por medigéo

do motor, durante a fase de pré-magnetizacao.

+ A SEW-EURODRIVE recomenda manter os pardmetrosP321 Boost 1 / P331 Boost

2 no ajuste de fabrica (= 0).
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P6..

Parametros

P60, Modos de operacéo

P600

VFC 1/2 & Grupo

Ajustar este modo quando um grupo de motores assincronos for operado com um sé
conversor. Todos os motores do grupo devem ter a mesma tensdo nominal e a mesma
frequiéncia nominal. O freio é controlado através do P730 Fungao freio 1 / P733 Funcgao
freio 2 . Na colocagédo em operacgéo, devem ser ajustados os dados do maior motor do
grupo. Apds a colocagdo em operacgdo, o P303 Limite de corrente 1 / P313 Limite de
corrente 2 deve ser ajustado para a soma das correntes de todos os motores conecta-
dos. Recomenda-se um ajuste basico do P321 Boost 1 / P331 Boost 2 para o mesmo
valor do P322 Compensagéao IxR 1/ P332 Compensagéo IxR 2.

Ajustes apos a fungao colocagao em operagao

P303 Limite de corrente 1/ P313 Limite de corrente 2 Imax (conversor) = 150 % ZIN_mot
Em fung&o do nimero de pdlos e da

= fo: = . freqiéncia nominal do motor

P302 Rotagdao maxima 1/ P312 Rotagao maxima 2 por ex. 2 pélos / 50 Hz -> 3000 rpm

por ex. 4 pélos / 60 Hz -> 1800 rpm

P301 Rotagdao minima 1/ P311 Rotagdo minima 2 15 rpm

P130 ... P133 Rampa t11 / P140 ... P143 Rampa t21 2s

P136 Rampa de parada t13 / P146 Rampa de parada t23 2s

P137 Rampa de emergéncia t14 / P147 Rampa de emergén- 25

cia t24

P500 ~I\Ilonitora(;:«io da rotagao 1/ P502 Monitoragao da MOTOR & REGENERATIVO

rotagao 2

P501 Tempo de atraso 1/ P503 Tempo de atraso 2 1s

P100 Fonte do valor nominal UNIPOL./VALOR NOM. FIX.

P101 Fonte do sinal de controle BORNES

P730 Funcao freio 1/ P733 Fungao freio 2 LIG

P731 Duragéao de alivio do freio 1/ P734 Duragéao de alivio Com motores SEW: Ajuste conforme

do freio 2 dados do motor.

P732 Duragio de atuagio do freio 1/ P735 Duragio de Com motores néo SEW: Ajustar o valor

atuagao do freio 2 correto manualmente!

P30(_) Rotacao partida/parada 1/ P310 Rotagao Ajuste conforme dados especificados

partida/parada 2

P820 Operagao em 4 quadrantes 1/ P821 Operagao em 4 LG

quadrantes 2

* Nao utilizar este modo de operagao em sistemas de elevagao!

* Na colocacdo em operacdo, a corrente de pré-magnetizacdo deve ser adaptada
para o maior motor do grupo. Sempre que os motores forem tirados do grupo por
desligamento, é necessario reduzir a limitacdo da corrente para uma corrente cor-
respondente a combinagao dos motores.

* A compensagao de escorregamento € desligada. Com isso, apresentam-se nos mo-
tores rotagbes em fungéo da carga.
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Parametros
Modos de operacao P60,

VFC1/2&

Elevagao / Con-
trole de rotagao
VFC & Elevacéao

VFC 1/2 & FREIO
CCeV/f&
FRENAGEM CC

P600

Controle de rotacao VFC & Elevagédo somente no jogo de parametros 1.

A funcgéo elevacgao disponibiliza automaticamente todas as fungbdes necessarias para a
operacao de um mecanismo de elevacdo ndo balanceado. Por razdes de seguranga,
sdo ativadas fungdes de monitoragdo para evitar uma eventual partida do acionamento,
em particular:

* Monitoragéo da corrente de saida durante a fase de pré-magnetizagao.
» Evitar queda livre da carga quando o freio é liberado.

Situagoes que podem ser reconhecidas como incorretas Irregularidade disparada
Interrupgéo de 2 ou 3 fases do motor F82 = Saida aberta
Tempo de pré-magnetizagdo muito curto ou combinagao F81 = Irregularidade
motor/conversor errada. condicéo de partida
Falha de uma fase do motor pela monitoragao da rotagao

ativa (ajuste de fabrica) P500 Monitoragao da rotagdo 1/ FO08 = Irregularidade
P502 Monitoragao da rotacao 2, P501 Tempo de atraso 1/ monitoragéo da rotagéo

P503 Tempo de atraso 2

« A falha de uma fase do motor nem sempre pode ser reconhecida com seguranga.
+ A SEW-EURODRIVE recomenda a ativagdo da monitoragédo de rotagéo (ajuste de
fabrica).

» Para o desempenho correto da fungdo elevagado & necessario um controle do freio
do motor, através do conversor.

A fungéo Frenagem CC permite a frenagem do motor assincrono através de uma apli-
cacgéo direta de corrente. Com isso, o motor pode ser desacelerado pelo conversor sem
um resistor de frenagem.

M/ A
Mnom. 1

0 5Hz f

nom. f

02167BEN
Figura 83: Frenagem CC: Perfil do torque de frenagem

Durante o processo de frenagem, é aplicada uma corrente constante com uma frequién-
cia de campo magnético girante de 5 Hz. O torque de frenagem quando parado é = 0.
Com baixa rotagao, atua um torque de frenagem maior; com rotagdo mais alta o torque
de frenagem é reduzido. O tempo de frenagem e portanto, a duragao da corrente de
frenagem, estdo em fung¢do da carga do motor. Quando a freqiiéncia do campo mag-
nético girante do motor alcanga 5 Hz, a frenagem CC é interrompida e o motor é parado
com a rampa de parada rapida. A corrente aplicada tem a mesma intensidade da cor-
rente nominal do motor, de acordo com a fungéo Colocagao em operagédo. Em todos os
casos, o conversor limita a corrente para no max. 125 % ly. Ver a fungéo freio para in-
formacdes relativas a atuagéo do freio.

Atencgao: Nenhuma parada controlada.
Possiveis consequéncias: Danos ao sistema.

Com a frenagem CC nao é possivel efetuar uma parada controlada ou observar
uma determinada rampa. A fung¢ao principal é reduzir drasticamente a rotagao
dos motores até parar.
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P600

Parametros
Modos de operacao

n &
nom Rampa de parada rapida

t13/t23
<P

5Hz

v

Liberacao Fase frenagem —»-

"

v

01313BEN
Figura 84: Frenagem CC: Perfil de frenagem

+ O procedimento de frenagem nao é interrompido se a entrada digital "Liberagéo"
receber novamente um sinal "1" durante a fase de frenagem. O acionamento é ace-
lerado somente depois da frenagem CC ser completada.

» O acionamento para com a rampa t11/t21 ou t12/t22 se a entrada digital for progra-
mada para a fungao "Hor./Parada (Antih./Parada)" no modo de operagéo "VFC 1/2
& FRENAG. CC" e "Hor./Parada (Antih./Parada)" recebe um sinal "0". Se a entrada
digital "Liberagao" for comutada de "1" para "0" durante o tempo de rampa, a parada
é continuada e nenhuma frenagem CC é iniciada.

Para iniciar a frenagem CC, é necessario primeiro a "Liberag¢ao" ser comutada
de "1" para "0", e isto deve acontecer pelo menos 10 ms antes do "Hor./Parada
(Antih./Parada)" ser comutado de "1" para "0."

VFC 1/2 & Flying  Afuncéo busca da referéncia possibilita a conexao de um conversor a um motor em fun-

start cionamento. Em particular, utilizada com acionamentos nao frenados ativamente, que
rodam por longo tempo ou que sdo movidos por um meio fluente, por ex. bombas e ven-
tiladores. O tempo maximo de busca da referéncia é de aprox. 200 ms. Neste processo,
o conversor libera o motor partindo de n,,5x € busca a faixa para a rotagdo do motor,
sem contudo aplicar qualquer torque significante. O sentido de rotagdo no inicio da bus-
ca é determinado pelo sinal do valor nominal ativo n,,o,, (n1, valor nominal fixo, ...). A
rotacdo de busca depende do tipo do motor e é ajustada pelo processo de colocagao
em operagao. Faixa admissivel: 400 rom 1500 rpm

A A

nnom """"""""

n t11/t21

mot

0

~V
o
v

t11/t21

| ‘
aprox. 200 ms
3 ; nom

v

Reg. Blog.!" | : Reg. Blog.!" |
e > o |

v

—
—

01308CEN
Figura 85: Fungdo VFC & flying start
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Modos de operacao P60,
P600

Se o conversor nao identificar um ponto de busca da referéncia, supde-se que o motor
esteja em repouso e o integrador inicia em n = 0. Este processo é caracterizado pela
frenagem do motor para n = 0 e a aceleragéo posterior para nyq,. Este comportamento
pode surgir em particular, com motores de resisténcia muito baixa na faixa de rotacéo
abaixo de n=300 rpm (motor de 4 pdlos).

Perigoso em sistemas de elevagao
% Possiveis consequéncias: Ferimento grave ou fatal.

Nunca utilizar a fun¢do Busca da referéncia em mecanismos de elevagao!

A funcdo Busca da referéncia nao funciona se houver um filtro de saida conecta-
do ao conversor.

VFC n-control Controle da rotagdo VFC somente no jogo de parametros 1.

Com base no modo VFC, esse modo operacional possibilita a operagdo em controle da
rotagdo, com um encoder incremental montado no eixo do motor. Podem ser utilizados
0s seguintes encoders incrementais:

* RS422 / encoder incremental TTL
» Encoder incremental de alta resolu¢do com sinais senoidais 1 Vgg

A SEW-EURODRIVE recomenda a utilizagdo de encoders com 1024 incrementos/volta.
As seguintes caracteristicas sdo apresentadas, devido a realimentagéo da rotagéo:

* Aumento na precisdo do controle estatico e maior dindmica de controle.

» Controle de retencdo: Pela programagéo de uma entrada digital para “/Controle de
retencado” (P60x Entradas digitais unidade basica / P61x Entradas digitais opcionais)
pode ser obtida uma parada do motor sob carga, com controle da posigdo. O con-
trolador de retengéo é ajustado com o P210 Ganho P.

* A operagéo em sincronismo é possivel com DRS11B.

Na fungao colocagcédo em operacédo do SHELL, além da colocagao em operagao do mo-
tor (VFC), também é possivel o ajuste adicional do controlador da rotagao. Sao ajusta-
dos os seguintes pardmetros relevantes para o controle da rotagao:

Ajustes apos a fungao colocagao em operagao
P303 Limite de corrente 1 Imax (conversor) = 150 % lotor

Em fung&o do nimero de pdlos e da
freqliéncia nominal do motor
por ex. 2 pélos / 50 Hz -> 3000 rpm
por ex. 4 pélos / 60 Hz -> 1800 rpm

P302 Rotagao maxima 1

P301 Rotagdao minima 1 0 rpm

P500 Monitoragao da rotagéo 1 MOTOR & REGENERATIVO

P501 Tempo de atraso 1/ P503 Tempo de atraso 2 0.1s

P100 Fonte do valor nominal UNIPOL./VALOR NOM. FIXO

P101 Fonte do sinal de controle BORNES

P730 Fungao freio 1 LIG

P731 Duragao de alivio do freio 1 Com motores SEW: Ajuste conforme
dados do motor.

P732 Duragéo de atuagdo do freio 1 Com motores nao SEW: Ajustar o valor

correto manualmente!

Ajuste conforme dados do motor

P323 Tempo de pré-magnetizagao 1 especificados
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Modos de operacao

P600

VFC-n-control &
group

Ajustes apos a fungao colocagdao em operagao do controlador da rotagao
P200 Ganho P controlador da rotagao

P201 Constante de tempo controlador da rotagao
P202 Ganho pré-controle da aceleragao

P204 Filtro valor real da rotagao

P115 Filtro valor nominal

P203 Filtro pré-controle da aceleragao

Ajuste conforme dados especificados

Ganho do controlador de posigao para a fungéo
controle de retengao

Ganho do controlador de posicao para IPOSPIUs®
(modo de posicionamento)

P210 Ganho P controle de retengao

P910 Ganho X controlador

P130 ... P133 Rampa t11
P136 Rampa de parada t13 Ajuste conforme dados especificados
P137 Rampa de emergéncia t14

O ajuste do parametro P820 Operagdo em 4 quadrantes 1 é ignorado; a operagdo em
4 quadrantes sempre esta ativa.

Controle da rotagdo VFC & grupo somente no jogo de parametros 1.

Ajustar este modo quando um grupo de motores assincronos for operado com um sé
conversor. Todos os motores do grupo devem ter a mesma tensdo nominal e a mesma
frequiiéncia nominal. Um motor do grupo é operado com controle de rotagao e deve ser
equipado com um encoder incremental conectado em X15. Podem ser utilizados os
seguintes encoders incrementais:

* RS422 / encoder incremental TTL
» Encoder incremental de alta resolugdo com sinais senoidais 1 Vgg

A SEW-EURODRIVE recomenda a utilizacado de encoders com 1024 incrementos/volta.
Os demais motores do grupo seguem o motor com controle da rotagdo em fungéo do
escorregamento.

Na funcao colocagédo em operagao do SHELL, além da colocagdo em operagdo do mo-
tor (VFC), também é possivel o ajuste adicional do controlador da rotagao. Sao ajusta-
dos os seguintes parametros relevantes para o controle da rotagao:

Ajustes apos a fungao colocagdao em operagao

P303 Limite de corrente 1 Imax (conversor) = 150 % ZIN_mot

Em fung&o do nimero de podlos e da
freqiiéncia nominal do motor

por ex. 2 pélos / 50 Hz -> 3000 rpm
por ex. 4 pélos / 60 Hz -> 1800 rpm

P302 Rotagdao maxima 1

P301 Rotagdo minima 1 0 rpm

P500 Monitoragao da rotagao 1 MOTOR & REGENERATIVO

P501 Tempo de atraso 1 0.1s

P100 Fonte do valor nominal UNIPOL./VALOR NOM. FIXO

P101 Fonte do sinal de controle BORNES

P730 Funcao freio 1 LIG

P731 Duracgao de alivio do freio 1 Com motores SEW: Ajuste conforme
dados do motor.

P732 Duragao de atuagio do freio 1 Com motores nao SEW: Ajustar o valor

correto manualmente!

Ajuste conforme dados do motor

P323 Tempo de pré-magnetizacao 1 especificados
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P600

Parametros
Modos de operacéao

Ajustes apos a fungao colocagdao em operagao do controlador da rotagao
P200 Ganho P controlador da rotagao

P201 Constante de tempo controlador da rotagao
P202 Ganho pré-controle da aceleragao

P204 Filtro valor real da rotagao

P115 Filtro valor nominal

P203 Filtro pré-controle da aceleragao

Ajuste conforme dados especificados

Ganho do controlador de posigao para a fungédo
controle de retencéo

Ganho do controlador de posicéo para IPOSPIUs®
(modo de posicionamento)

P210 Ganho P controle de retengao

P910 Ganho X controlador

P130 ... P133 Rampa t11
P136 Rampa de parada t13 Ajuste conforme dados especificados
P137 Rampa de emergéncia t14

O ajuste do parametro P820 Operagdo em 4 quadrantes 1 é ignorado; a operagdo em
4 quadrantes sempre esta ativa.

VFC n-control & Controle da rotacao VFC & Sincr. somente no jogo de parametros 1.

Sincr. Este modo deve ser ajustado nos conversores escravos, quando um grupo de motores
assincronos deve ser operado em sincronismo angular entre si ou em uma relagéo pro-
porcional ajustavel. Para descricdo detalhada relativa a operagdo em sincronismo, con-
sultar o manual "MDX61B - Synchronous Operation Board DRS11B", disponivel da
SEW-EURODRIVE.

Controle da Controle da rotacao VFC & IPOS somente no jogo de parametros 1.
rotagdo VFC & Este modo é utilizado para a execugdo de comandos de posicionamento IPOSPIUS®,
IPOS Para descricdo detalhada relativa ao IPOSP!US, consultar o manual "IPOSPUS® position-

ing and Sequence Control System", disponivel da SEW-EURODRIVE.

CFC CFC somente no jogo de parametros 1.

O modo operacional CFC possibilita a operagdo de um motor assincrono com carac-
teristicas reais de um servomotor, isto &, alta dindmica de controle, 6timas caracteristi-
cas de rotagao e operagao controlada, mesmo quando parado. Isto é possivel porque
a técnica CFC permite um controle direto do fluxo magnético no motor e, portanto, no
torque. A operacdo em conjunto com a realimentagdo da rotacao através de encoder
incremental é obrigatoria. Podem ser utilizados os seguintes encoders incrementais:

» RS422 / encoder incremental TTL
» Encoder incremental de alta resolugdo com sinais senoidais 1 Vgg

A SEW-EURODRIVE recomenda a utilizagdo de encoders incrementais de alta reso-
lugdo com tipo PPR de 1024. Estes encoders possuem as melhores caracteristicas
possiveis de controle.

P324 Compensagao de escorregamento 1, P321 Boost 1 e P322 Compensagéo IxR
estdo sem efeito.
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Parametros
= Modos de operagédo
P600
A fungéo colocagédo em operagao no SHELL requer a introdugao do tipo do motor (mo-
tor SEW). Nenhuma colocagdo em operacao pode ser executada com o controle ma-
nual DBG60B no modo CFC. Os seguintes parametros sao de ajuste padrao (jogo de
parametros 1):
Ajustes apos a fungao colocagao em operagao
P303 Limite de corrente 1 Imax (conversor) = 150 % lotor
Em fung&o do numero de pdlos e da
= - freqliéncia nominal do motor
P302 Rotagao maxima 1 por ex. 2 pélos / 50 Hz -> 3000 rpm
por ex. 4 pélos / 60 Hz -> 1800 rpm
P301 Rotagdao minima 1 0 rpm
P500 Monitoragao da rotagéo 1 MOTOR & REGENERATIVO
P501 Tempo de atraso 1 0.1s
P100 Fonte do valor nominal UNIPOL./VALOR NOM. FIXO
P101 Fonte do sinal de controle BORNES
P730 Funcgao freio 1 LIG
P731 Duragéo de alivio do freio 1 Ajuste conforme dados do motor
P732 Duragéo de atuagdo do freio 1 especificados
P323 Tempo de pré-magnetizagao 1 Ajuste conformg _dados do motor
especificados
O modo CFC também requer a colocagao em operagao do controlador da rotagao.
Ajustes apos a fungao colocagdao em operagao do controlador da rotagao
P200 Ganho P controlador da rotagao
P201 Constante de tempo controlador da rotagao
P202 Ganho pré-controle da aceleragao ) -
- - Ajuste conforme dados especificados
P204 Filtro valor real da rotagao
P115 Filtro valor nominal
P203 Filtro pré-controle da aceleragao
= Ganho do controlador de posigéo para a fungéao
P210 Ganho P controle de retencao controle de retencéo
[ plus®
P910 Ganho X controlador Ganho do controlador de_p_omgao para IPOS
(modo de posicionamento)
P130 ... P133 Rampa t11
P136 Rampa de parada t13 Ajuste conforme dados especificados
P137 Rampa de emergéncia t14
O ajuste do parametro P820 Operagado em 4 quadrantes 1 é ignorado; a operagdo em
4 quadrantes sempre esta ativa.
CFC & M-control CFC & M-control somente no jogo de parametros 1.

Este modo de operagéo possibilita o controle direto do torque do motor assincrono. O
valor nominal é padronizado no seguinte torque:

3000 rpm = 150 % corrente de saida x constante de torque.

Os valores de torque devem ser introduzidos diretamente no P16x Valores nominais fi-
xos 1 [% Iy]. Se os valores nominais forem especificados através da entrada analdgica,
o processamento ajustado em P11x Entrada analégica Al1 valerd também para o con-
trole do torque.
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P60. 4

P600

Parametros
Modos de operacéao

A constante de torque (parametro especifico do motor) € definida por: kt =My /1y

* Se o P500 Monitoragcao da rotagao 1 esta ativo, o acionamento € monitorado de
acordo com a descrigdo do parametro P500.

+ Se o ajuste do P500 Monitoragédo da rotagédo 1 for = DESL, o acionamento reage
quando exceder ou fica inferior ao P302 Rotagao maxima 1, conforme a seguir :

— Modo motor: Com uma fungao linear acima de np,5x € abaixo de —n 54 © torque
disponivel do motor é reduzido a zero. Portanto, n&o ha controle de rotagao ativo.

— Modo regenerativo: Sem reagéo; a perda de posigao deve ser evitada pelo acio-
namento mestre.

* M-control também esta ativo na faixa —nNpy ... N ... Nyin-
* A corrente é sempre limitada para o P303 Limite de corrente 1.

Ajustes apos a fungao colocagao em operagao

P303 Limite de corrente 1 Imax (conversor) = 150 % lpotor

Em fung&@o do numero de pdlos e da
freqliéncia nominal do motor

por ex. 2 pélos / 50 Hz -> 3000 rpm

por ex. 4 pélos / 60 Hz -> 1800 rpm

P302 Rotagao maxima 1

P301 Rotagao minima 1 0 rpm
P500 Monitoragao da rotagéo 1 MOTOR & REGENERATIVO
P501 Tempo de atraso 1 0.1s
P100 Fonte do valor nominal UNIPOL./VALOR NOM. FIXO
P101 Fonte do sinal de controle BORNES
P730 Fungao freio 1 LIG
P731 Duragéo de alivio do freio 1 Ajuste conforme dados do motor
P732 Duragdo de atuagio do freio 1 especificados

Ajuste conforme dados do motor

P323 Tempo de pré-magnetizagao 1 especificados

Ajustes apos a fungao colocagao em operagao do controlador de torque
P200 Ganho P controlador da rotagao

P201 Constante de tempo controlador da rotagao
P202 Ganho pré-controle da aceleragao

P204 Filtro valor real da rotagao

P115 Filtro valor nominal

P203 Filtro pré-controle da aceleragao

Ajuste conforme dados especificados

Ganho do controlador de posi¢ao para a fungao

P210 Ganho P controle de retengao =
controle de retengao

= plus®
P910 Ganho X controlador Ganho do controlador de_p_osn;ao para IPOS
(modo de posicionamento)

P130 ... P133 Rampa t11
P136 Rampa de parada t13 Ajuste conforme dados especificados
P137 Rampa de emergéncia t14

O ajuste do parametro P820 Operagdo em 4 quadrantes 1 é ignorado; a operagdo em
4 quadrantes sempre esta ativa.

CFC & IPOS CFC & IPOS somente no jogo de parametros 1.

Este modo é utilizado para a execugdo de comandos de posicionamento IPOSPIUS®
Para descrigao detalhada relativa ao IPOSP'YS, consultar o manual "IPOSP'US® Positio-
ning and Sequence Control System", disponivel da SEW-EURODRIVE.
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P60.
P600

CFC & Sincr.

SERVO

SERVO &
M-control

Parametros
Modos de operacao

CFC & Sincr. somente no jogo de parametros 1.

Este modo deve ser ajustado nos conversores escravos, quando um grupo de motores
assincronos deve ser operado em sincronismo angular entre si ou em uma relacéo pro-
porcional ajustavel. Para descricdo detalhada relativa a operagdo em sincronismo, con-
sultar o manual "MDX61B - Synchronous Operation Board DRS11B", disponivel da
SEW-EURODRIVE.

SERVO somente no jogo de parametros 1.

O modo operacional SERVO possibilita a operagdo de um motor sincrono (servomotor)
com ima permanente. O motor deve ser equipado com um resolver ou com um encoder
HIPERFACE®.

A fungao colocagédo em operagao no SHELL requer a introdugao do tipo do motor (mo-
tor SEW). Nenhuma colocagao em operagao pode ser executada com o controle ma-
nual DBG60B no modo SERVO. Os seguintes pardmetros sdo de ajuste padréo (jogo
de parametros 1):

Ajustes ap6s a fungao colocagao em operagao
P303 Limite de corrente 1

Imax (conversor) = Corr. max. do motor em parada

O valor do torque do motor pode ser limitado. O
valor maximo é determinado pelo tipo do motor.
Nao alterar o P303 Limite de corrente 1!

Rotag¢éo nominal do motor (2000 rpm, 3000 rpm,

Limite de torque

P302 Rotagdao maxima 1

4500 rpm)
P301 Rotagdo minima 1 0 rpm
P500 Monitoragao da rotagao 1 MOTOR & REGENERATIVO
P501 Tempo de atraso 1 0.1s

P100 Fonte do valor nominal

UNIPOL./VALOR NOM. FIXO

P101 Fonte do sinal de controle BORNES

P730 Fungao freio 1 LIG

P731 Duragéo de alivio do freio 1 Ajuste conforme dados do motor
P732 Duragao de atuacgao do freio 1 especificados

O modo SERVO também requer a colocagao em operagao do controlador da rotagao.

Ajustes ap6s a fungao colocagao em operagao do controlador de rotagcao

P200 Ganho P controlador da rotagao

P201 Constante de tempo controlador da rotagao

P202 Ganho pré-controle da aceleragao

P204 Filtro valor real da rotagao
P115 Filtro valor nominal

P203 Filtro pré-controle da aceleragao

Ajuste conforme dados especificados

P210 Ganho P controle de retengao

P910 Ganho X controlador

Ganho do controlador de posigao para a fungéo
controle de retengéo

Ganho do controlador de posicéo para IPOSPUS®
(modo de posicionamento)

P130 ... P133 Rampa t11
P136 Rampa de parada t13
P137 Rampa de emergéncia t14

Ajuste conforme dados especificados

O ajuste do parametro P820 Operagdo em 4 quadrantes 1 é ignorado; a operagdo em

4 quadrantes sempre esta ativa.

SERVO & M-control somente no jogo de parametros 1.

Este modo de operagéo possibilita o controle direto do torque do servomotor. O valor

nominal é padronizado no seguinte torque:

3000 rpm = 150 % corrente de saida x constante de torque.
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SERVO & IPOS

SERVO & Sincr.

P600

Os valores de torque devem ser introduzidos diretamente no P16x Valores nominais fi-
xos 1 [% Iy]. Se os valores nominais forem especificados através da entrada analégica,
0 processamento ajustado em P11x Entrada analégica Al1 valera também para o con-
trole do torque.

A constante de torque (pardmetro especifico do motor) é definida por: ke = Mg / g

» Se o0 P500 Monitoragao da rotagdo 1 esta ativo, o acionamento é monitorado de
acordo com a descrigdo do parametro P500.

+ Se o ajuste do P500 Monitoragao da rotagao 1 for = DESL, o acionamento reage
quando exceder ou fica inferior ao P302 Rotagao maxima 1, conforme a seguir:

— Modo motor: Com uma fungéo linear acima de np,5, € abaixo de —n,,,, 0 torque
disponivel do motor é reduzido a zero. Portanto, ndo ha controle de rotagao ativo.

— Modo regenerativo: Sem reacéo; a perda de posigcao deve ser evitada pelo acio-
namento mestre.

* M-control também esta ativo na faixa —npp .- N ... Npin-
* A corrente é sempre limitada para o P303 Limite de corrente 1.

SERVO & IPOS somente no jogo de parametros 1.

Este modo é utilizado para a execucdo de comandos de posicionamento IPOSPIUS®.
Para descrigdo detalhada relativa ao IPOSP'US, consultar o manual "IPOSPUS® positio-
ning and Sequence Control System", disponivel da SEW-EURODRIVE.

SERVO & Sincr. somente no jogo de parametros 1.

Este modo deve ser ajustado nos conversores escravos, quando um grupo de servo-
motores deve ser operado em sincronismo angular entre si ou em uma relagéo propor-
cional ajustavel. Para descri¢cao detalhada relativa a operagdo em sincronismo, consul-
tar o manual "MDX61B - Synchronous Operation Board DRS11B", disponivel da
SEW-EURODRIVE.
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5 e Planejamento de Projeto
=== Fluxograma do procedimento

5 Planejamento de Projeto
5.1 Fluxograma do procedimento

Propriedades do As propriedades do acionamento s&do os principais fatores determinantes para a escol-
acionamento ha do conversor. A figura a seguir pode auxiliar.

Escolha do sistema

Precisao de posicionamento Faixa de ajuste (referéncia 3000 rpm) Controle
do eixo do motor

< +360° < +5°..45°

<1° 1:200  1:800 | >1:800 Pos. ctrl. n-ctrl. M-ctrl.

A A —

Controle de fluxo pela tensao (VFC) Controle de fluxo pela tensao (VFC) Controle de fluxo pela corrente (CFC ou

sem encoder com encoder SERVO) com encoder ou resolver

MOVIDRIVE® MDX60/61B com motor | |MOVIDRIVE® MDX61B com motor — MOVIDRIVE® MDX61B com servomo-

assincrono CA (DR, DZ, DX, D) sem assincrono CA (DR, DZ, DX, D) com tor assincrono (CT, CV)

realimentacao da rotagao realimentagao da rotagao - MOVIDRIVE® MDX61B com servomo-
tor sincrono (DS, CM, CMD)

| | |

Escolha do motor para VFC Escolha do motor para CFC e SERVO
— Torque méx. < 150 % Motor max — Torque méax. <300 % Muotor max
— Rotagdo max. < 140 % njg — Torque efetivo < My em rotagdo média
— Carga térmica (faixa de ajuste, fator de duragéo do — Curvas caracteristicas de torque
ciclo) — Escolha do encoder

— Escolha do encoder (se necessario)

| |

Escolha do MOVIDRIVE®

— Unidade que pode ter opcionais instalados (MDX61B) ou unidade que n&o pode ter opcionais instalados (MDX60B)
— Selecionar o opcional de encoder correto para operagao com realimentagdo do encoder ou servomotor

— Selecionar a placa opcional, se necessario

— Verséo padrao or versao aplicagéo

— Selegao motor/conversor

— Poténcia continua e poténcia de pico no controle de fluxo pela tenséo (VFC)

— Corrente continua e corrente de pico no controle de fluxo pela corrente (CFC ou SERVO)

Escolha do resistor de frenagem
— Com base no moédulo regenerativo calculado e no fator de duragao do ciclo ED

Opcoes
— Medidas EMC (NF, HD, mecanismo alimentador do motor blindado)
— Operagao/comunicagéo (controle manual DBG60B, adaptadores de interface USB11A, UWS11A, UWS21A)

Legenda
Pos. ctrl. = Controle de posicionamento
n-ctrl. = Controle de rotagédo
M-ctrl. = Controle de torque
VFC = Controle de fluxo pela tensao (voltage flux control)
CFC = Controle de fluxo pela corrente (current flux control) para servomotores assincronos
SERVO = Controle de fluxo pela corrente para servomotores sincronos
My = Torque nominal do motor
Nirans = Rotagéo nominal (freqiiéncia de inflexdo) do motor
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5.2 Caracteristicas de controle

Caracteristicas
de controle

Gracas ao seu algoritmo de controle adaptado, os conversores de frequéncia MOVI-
DRIVE® apresentam excelentes caracteristicas de controle. As caracteristicas de con-
trole a seguir sdo aplicadas para operagdo com motores de 4 poélos e servomotores sin-
cronos da SEW-EURODRIVE.

N Tempo de recuperacao

transient - .
de transiente Precisao de rotacao
nnom' T
Desvio maximo n
de rotacao
M t

Variacé@o na carga AM = 80%
do torque nominal do motor

v

01762BEN
Figura 86: Caracteristicas de controle

Os valores a seguir, aplicam-se aos conversores MOVIDRIVE® em conjunto com mo-
tores de mesma poténcia:

Faixa de rotago Preciséo'ct|_e c%ntrole
Tipo do MOVIDRIVE® continua b::f:; é‘fem

Nmax = 3000 rpm Ny = 3000 rpm
MDX60/61B, VFC sem encoder 1:200 0,30%
MDX61B, VFC com sensor TTL (1024 inc.) 1:800 0,01%
MDX61B, CFC com sensor TTL (1024 inc.) 1:3000 0,01%
MDX61B, CFC com encoder sen/cos 1:5000 0,01%
MDX61B, SERVO com resolver > 1:3000 0,01%
m?:)égF%é:;(g/SERvo com encoder 1:5000 0.01%

1) = Desvio do valor real de rotagéo - valor médio para o ajuste da velocidade

Na faixa de rotagao especificada sdo mantidas as caracteristicas de controle definidas.

Reacdao de A tabela a seguir mostra as diferengas nas caracteristicas de controle entre VFC sem
controle encoder, VFC com encoder, e modos de operagdo CFC (sempre com encoder).
Dados + Valor nominal de rotagéo n,qm = 1000 rpm

* Troca de fase na carga AM = 80 % do torque nominal do motor
+ Carga livre de tor¢cdo com relagéo da massa de inércia J /Jyy = 1,8

Tempo de recupera- N 7 = Precisdo de operacao
MOVIDRIVE® ¢ao momentanea em ToIera:ﬁ:aAr“r;la:.sgao/rotagao constante em M = const.
MDX60/61B relagao ao valor VFC PEEEEE R AT 1 E 30‘80 — baseado em n = 3000
com/sem encoder P rpm
VFC sem encoder 100 % 1,8 % <0,20 %
VFC com sensor o o o
TTL (1024 inc.) 90 % 15% =0.17%
CFC com sensor o o o
TTL (1024 inc.) 35% 1.0% <0,07%
CFC com encoder 25 % 0.7 % <0,03 %
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5.3 Descrigcao das Aplicagoes

Escolha do
conversor

-

A grande variedade de aplicagdes pode ser dividida em cinco categorias. As cinco cate-
gorias sao indicadas abaixo, junto com o conversor SEW recomendado. Esta selecao
é baseada na faixa de ajuste desejada e no processo de controle resultante.

1. Acionamentos com uma carga basica e com uma carga em fungéo da rotagao, por
ex. correias transportadoras.

» Poucas exigéncias com relagao a faixa de ajuste (motor sem encoder)
- MOVIDRIVE® MDX60/61B sem opcional no modo de operagao VFC

» Altas exigéncias com relagéo a faixa de ajuste (motor com encoder TTL, sen/cos
ou HIPERFACE®)
- MOVIDRIVE® MDX61B com opcional DEH11B no modo de operagao VFC-n-
CONTROL

2. Carga dindmica, por ex. mecanismos de translacéo; alta demanda temporaria de
torque para aceleracdo seguido por uma pequena carga.

» Poucas exigéncias com relagao a faixa de ajuste (motor sem encoder)
- MOVIDRIVE® MDX60/61B sem opcional no modo de operagédo VFC

» Altas exigéncias com relagéo a faixa de ajuste (motor com encoder TTL, sen/cos
ou HIPERFACE®)
- MOVIDRIVE® MDX61B com opcional DEH11B no modo de operagao VFC-n-
CONTROL

» Altas exigéncias dindmicas (servomotor assincrono ou sincrono)

— Servomotor assincrono ou sincrono com encoder HIPERFACE®:
MOVIDRIVE® MDX61B com opcional DEH11B no modo de operagdao CFC ou
SERVO

— Servomotor sincrono com resolver: MOVIDRIVE® MDX61B com opcional
DER11B no modo de operagdo SERVO

3. Carga estatica, por ex. mecanismos de elevagao; principalmente uma alta carga es-
tatica constante com picos de sobrecarga.

» Poucas exigéncias com relagao a faixa de ajuste (motor sem encoder)
- MOVIDRIVE® MDX60/61B sem opcional no modo de operagéao VFC

+ Altas exigéncias com relagao a faixa de ajuste (motor com encoder)

— Motor com encoder TTL, sen/cos ou HIPERFACE®: MOVIDRIVE® MDX61B
com opcional DEH11B nos modos de operagdo VFC-n-CONTROL, CFC ou
SERVO

— Servomotor sincrono com resolver: MOVIDRIVE® MDX61B com opcional
DER11B no modo de operagao SERVO

4. Diminuicéo da carga na proporcéo inversa da rotagdo, por ex. mecanismos de bobi-
nadoras ou enroladoras.
» Controle de torque (servomotor assincrono ou sincrono)

— Servomotor assincrono ou sincrono com encoder HIPERFACE®: MOVIDRIVE®
MDX61B com opcional DEH11B no modo de operagao CFC&M-CONTROL ou
SERVO&M-CTRL.

— Servomotor sincrono com resolver: MOVIDRIVE® MDX61B com opcional
DER11B no modo de operagdo SERVO&M-CTRL..

5. Carga de torque variavel, por ex. ventiladores e bombas.

* Pouca carga em rotagbes baixas e sem picos de carga, utilizagao 125 %
(Ip = 125 % Iy) (motor sem encoder)

— MOVIDRIVE® MDX60/61B sem opcional no modo de operagéo VFC.
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Planejamento de
projeto para
translacao

Planejamento de
projeto para
elevagao

Consideragées de
carater térmico

Torque de partida

VFC&HOIST

A carga do motor nos periodos de dindmica determina a poténcia de pico do motor con-
forme este deve ser dimensionado. A carga térmica determina a poténcia permanente
necessaria do motor. A carga térmica é determinada baseada no ciclo de deslocamen-
to, com a carga de aceleragéo e desaceleragdo, bem como os tempos de parada. A ca-
racteristica de rotacdo é um fator significativo na determinagéo da auto-refrigeracdo do
motor. Ver também "Exemplos de sele¢cdo do motor" na pagina 236.

Na pratica, no dimensionamento dos mecanismos de elevagao, os critérios de carater
térmico e de segurancga, sdo particularmente importantes.

Ao contrario dos mecanismos de translagdo, os mecanismos de elevagao precisam de
aprox. 70 a 90 % do torque nominal do motor com rotacdo constante de aceleragao ou
desaceleragéo e configuragao padrao.

Na aceleragéo com carga maxima no sentido ascendente de ACELERACAOQ, ¢é exigido
o torque maximo de operagao .

O motoredutor de 4 pdélos sempre deve ser dimensionado para rotagao maxima de 2100
rom (70 Hz) com freqiiéncia de inflexdo de 1500 rpm (50 Hz) e 2500 rpm (83 Hz) com
freqUéncia de inflexdo de 1800 rpm (60 Hz). Isto significa que a rotagao de entrada do
redutor € aumentada por um fator de 1,4. Consequentemente, também é necessario es-
colher uma redugdo que seja 1,4 vezes maior. Com esta medida, ndo ha perda de
torque no eixo de saida na regido de enfraquecimento de campo (50...70 Hz ou 60...83
Hz), uma vez que a queda inversamente proporcional do torque em relagéo a rotagcao
(freqiiéncia), € compensada pela maior reducdo. Além disso, o torque de partida é 1,4
vezes maior na faixa de 0 ... 1500 rpm (0 ... 50 Hz) ou O ... 1800 rpm (O ... 60 Hz). As
outras vantagens sdo a faixa de rotacédo é maior e a auto-refrigeracdo melhor do motor.

V
Mot 4 N, M/My, &
Vmax_ 77777777777777777777777 :ﬂ. a : 1,4\‘ a ‘
| Faixa de reserva a
a i | de torque 3
; 10 ; :
| i Lrpm 1 ' [rpm
o : AU : Lrem)
0 1500 2100 0 1500 2100
(1800) (2500) (1800) (2500)

04949AEN
Figura 87: a = Curva caracteristica tensdo/rotagdo recomendada e perfil de torque resultante

Para mecanismos de elevacéo, a poténcia do motor é escolhida, de acordo com o tipo
da carga.

+ S1(100 % ED.): Poténcia do motor com tamanho acima da poténcia escolhida para
0 conversor, por ex. para percursos longos de aceleragéo ou para transportadores
verticais continuos.

* S3(40 % ED.): Poténcia do motor de acordo com a poténcia escolhida do conversor.

Independente das orientagdes acima, deve ser ativada a fungéo elevagao no conversor.
Ver também "Exemplos para a escolha do motor" na pagina 236.

Manual de Sistema — MOVIDRIVE® MDX60B/61B

223



224

e Planejamento de Projeto
—= Descricdo das Aplicacoes

Monitoragdo
do encoder

Controle

Carga de torque
variavel (bomba,
ventilador)

_

O MOVIDRIVE® tem monitoragdo do encoder para sensores TTL, encoders sen/cos e
HIPERFACE®.

Nos sistemas de elevagdo com controle da rotagdo, a SEW-EURODRIVE recomenda
utilizar sensores TTL, encoders sen/cos ou HIPERFACE® e ativar a monitoragao do en-
coder.

O controle para o sistema de elevagao deve ser determinado, para que o sentido de ro-
tacao possa ser mudado somente quando o acionamento estiver parado.

Nestas aplicagdes, ndo ha chance do motor sofrer uma sobrecarga térmica em baixas
rotacdes. A carga maxima ocorre na rotagdo maxima; ndo ha picos de sobrecarga. Por
essa raz&o, o MOVIDRIVE® e o motor poderao ser dimensionados de tal forma, que a
corrente continua do motor seja menor ou igual a corrente continua de saida (modo de
operagéo VFC, 125 % da corrente nominal de saida em fpyy = 4 kHz) do MOVI-
DRIVE®. Isto significa que o MOVIDRIVE® pode operar um motor um tamanho acima.
Ver também "Exemplos para a escolha do motor" na pag. 236.
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Planejamento de Projeto
Escolha para os motores assincronos CA (VFC)

5.4

Escolha para os motores assincronos CA (VFC)

Recomendacgoées Observar as seguintes recomendagdes para a escolha do motor:

basicas .

Utilizar somente motores com classe de isolagado F ou maior.

I

+ Utilizar termistor TF ou termostato TH. O termostato TH geralmente é utilizado para
grupos de motores alimentados por um sé conversor. A conexao em série dos con-

tatos TH (contatos normalmente fechados) néo esta sujeita a limitagédo, se estiver

prevista para uma monitoragdo comum.

* Nos acionamentos com varios motores, recomendamos que as diferengas entre os

motores nao sejam superiores a 3 tamanhos de carcaga.

» De preferéncia, utilizar motores de 4 pdlos. Esta recomendacgao vale particularmente
para motoredutores que funcionam com alto nivel de preenchimento de 6leo, devido

a sua posicao de montagem vertical.

» Para condi¢cbes de operacgéo diferentes do regime S1, como por ex. acionamento

para posicionamento com faixa de variagdo 1:20 no regime S3, o motor podera ser

operado com a sua poténcia nominal sem ventilagdo forgada.

+ Deve ser evitado um sobredimensionamento excessivo do motor, especialmente no
caso de ligagao em triangulo. Caso contrario, o conversor, devido a baixa resisténcia
do motor (1/3 em relagéo a ligagao em estrela), podera desarmar pela fungéo de de-

teccado de um curto circuito.

» Para o controle da rotagao é necessario um MOVIDRIVE® MDX61B com opcional
placa de encoder HIPERFACE® tipo DEH11B. O motor deve entdo ser equipado

com um encoder (HIPERFACE®, sen/cos ou TTL).

Curva No modo de operagao VFC o motor assincrono é conduzido por uma curva caracteris-
caracteristica tica de tensao/freqiéncia em funcdo da carga. O constante calculo do modelo
tensao/ matematico do motor, torna possivel obter até nas mais baixas rotagdes, o torque total
freqiiéncia do motor. Esta curva caracteristica € determinada pela introdugédo da tensdo nominal

do motor e da freqiiéncia nominal do motor na fungdo colocagédo em operacéo. O ajuste

determina as caracteristicas do torque em fung¢ao da rotagédo e da poténcia do motor

assincrono.

A figura a seguir mostra um exemplo da curva carateristica tensao/freqiéncia de um

motor assincrono 230/400 V¢p, 50 Hz.

Vsal’da [V]

a0t ! 3
| e
A

2301 /3 -

/ i
7
/ I i
0 0 5:0 8:7 7[Hz]

Figura 88: Curva caracteristica tensdo/freqliéncia do motor assincrono
1 Ligacao em estrela; 400 V, 50 Hz

2 Ligagao em triangulo: 230 V, 50 Hz

3 Ligagao em triangulo: 400 V, 87 Hz
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Curva
caracteristica
rotagcao/torque

Planejamento de Projeto
Escolha para os motores assincronos CA (VFC)

A tens&o de saida do conversor Vg ;44 € limitada pela tensdo de alimentagao da rede.
O valor de entrada "tensdo nominal da rede" na fungéo colocagdo em operagéo, limita
o valor efetivo da tensdo maxima de saida. Esta limitagao é utilizada sempre que o mo-
tor conectado tiver uma tens&o nominal inferior a tensédo de alimentagéo do conversor.
Deve ser introduzida a tensdo maxima admissivel do motor. Além disso, certifique-se
que o valor de entrada "tensao nominal da rede" € menor ou igual a tensdo de alimen-
tacao do conversor.

A regido de enfraquecimento de campo inicia-se quando for alcan¢ada a tensdo maxi-
ma de saida ajustada do conversor. Consequentemente, a faixa de rotagdo do motor é
dividida em duas:

» Faixa de rotacdo basica — torque constante com poténcia crescente

* Regiao de enfraquecimento de campo - poténcia constante com diminui¢ao inver-
samente proporcional no torque.

Ao determinar a rotagdo maxima na regido de enfraquecimento de campo, observar
que o torque nominal My, (em relacéo a rotagcdo nominal, por ex. ny = 1500 rpm) cai na
proporgao inversa, ao passo que o torque maximo My é reduzido em uma relagdo
quadratica inversa. A relagdo My/My é uma grandeza especifica do motor. A protegéo
do MOVIDRIVE® contra arriamento, limita a rotagao quando o torque maximo possivel
é alcangado.

A figura a seguir mostra um exemplo da curva caracteristica de diferentes motores, na
faixa de rotagéo basica e na regido de enfraquecimento de campo.

A
M 3,0‘ MK = 3,0 MN
My —My =2,8 My
2,5+ My =2,5 M
My =2,2 My
2,0
——My = 1,8 My
1,57
1’0_ . MN ..............
0] T
\«———Regido de armadura —NiReglao de enfraquemmento de campO—y
0 >
0 1500 1800 2100 2400 2700 3000 3300 3600 n/rpm
01729BEN

Figure 89: Queda quadratica do torque maximo

Nos motoredutores, a rotacdo maxima do motor depende do tamanho e da posig¢ao de
montagem do redutor. A rotagdo n&o deve ultrapassar 3000 rpm, devido o desenvolvi-
mento de ruidos e as perdas por agitagao no éleo.
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Planejamento de Projeto
Escolha para os motores assincronos CA (VFC)

Aplicacées
dindmicas
(Pconversor maior
do que P motor)

Combinagbes com
Pconversor maior do
que 4 X Protor

Observar as seguintes indica¢des para as aplicagdes dindmicas, em que a poténcia do
conversor é significativamente maior do que a poténcia do motor:

A fungdo colocagcdo em operagdo ajusta o limite de corrente do conversor
(P303/P313) para 150 % da corrente nominal do motor. O valor do limite de corrente
refere-se a corrente nominal do conversor. Por esta razdo, 150 % da corrente nomi-
nal do motor € menor do que 150 % da corrente nominal do conversor (valor de
P303/P313). Nas aplicagbes dindmicas, este parametro deve ser ajustado manual-
mente para um valor maior.

A funcédo colocagdo em operagéo ajusta o parametro compensagao de escorrega-
mento (P324/P334) para o escorregamento nominal do motor. No caso do modo
VFC-n-CONTROL, a fungao de limitagao interna do escorregamento permite que
este alcance no max. 150 % deste ajuste. Consequentemente, o motor desenvolve
no max. 150 % do seu torque nominal. O pardmetro compensacéo de escorrega-
mento (P324) deve ser aumentado devidamente para torques maiores.

Para garantir uma operagao confiavel, ajustar o parametro P324 "Compensacéao
de escorregamento” para no max. 130 % do escorregamento nominal do motor.

Nas combinagdes conversor/motor as quais a poténcia do conversor é maior do que
quatro vezes a poténcia do motor, devem ser tomadas medidas especiais durante o
planejamento de projeto e a colocacdo em operacao. A raz&o disto € a grande diferenca
entre a corrente nominal do conversor e a corrente nominal do motor.

Portanto, observar as seguintes medidas:

Executar o planejamento de projeto do motor para a ligag&o em tridangulo. Com isso,
a corrente do motor é aumentada pelo fator V3 e a relagdo nao favoravel é reduzida.

Se esta medida nao for suficiente, o motor devera ser colocado em operagédo no
modo VFC & GROUP ou V/f. Nestes modos de operagao, o conversor simula uma
rede com tensdo constante e freqiiéncia com uma relagao constante V/.
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e Planejamento de Projeto
EEEE Escolha para os motores assincronos CA (VFC)

Escolha do motor com ligacdo em tridngulo/estrela (220/380 V4 / 60 Hz)

Os motores para 380 V4 / 60 Hz também podem ser selecionados com base nesta tabela.

Pmax [KW (HP)] para operagdo com MOVIDRIVE® MDX60/61 B...-5_3 (unidades de 380/500 V¢,)

Conexio A /380 V! A1220 Vp?
Ventilagao Prépria Forgada Proépria Forcada
frvin - fnax [HZ] J0-%0 365'_%% <2,5-50/<3-60% 9-87 <2,5-87%
Nenin = M [FPM] 3 159 a0 <75- 1500/ < 90 - 1800 270-2610 = <75-2610
Faixa de ajuste 1:5/1:10/1:15 >1:20 1:10 >1:20
TiptO dg) Poténc:(a nom. P,, P= |:'reduzid'{a;")xﬁ) P=P, . P= Paumentad;lzxe)
motor [reW¥] [kw] 60/61B...-5_3 [kw] 60/61B...-5_3 [kw] 60/61B...-5_3
DR63S4 0,12 0,18
DR63M4 0,18 0,18 0,25 0005
DR63L4 0,25 0,18 0005 0,25 0005 0,37
DZ71D4 0,37 0,25 0,37 0,55 0005/0015
DZ80K4 0,55 0,37 0005/0015 0,55 0005/0013 0,75 0008/0015
DZ80N4 0,75 0,55 0,75 0008/0015 1,1 0011/0015
DZ90S4 11 0,75 0008/0015 1,1 0011/0015 1,5 0014/0015
Dz90L4 1,5 1,1 0011/0015 1,5 0014/0015 2,2 0022
Dz100M4 2,2 1,5 0014/0015 2,2 0022 3,0 0030
DZ100L4 3,0 2,2 0022 3,0 0030 4,0 0040
DX112M4 4,0 3,0 0030 4,0 0040 55 0055
DX132S4 5,5 4,0 0040 55 0055 7,5 0075
DX132M4 7,5 55 0055 7,5 0075 9,2 e
DX132ML4 9,2 75 0075 9,2 1
DX160M4 11 9,2 1 o110 15 0150
DX160L4 15 1 0110 15 0150 18,5 0220
DX180M4 18,5 15 0150 18,5 o 22 0300
DX180L4 22 18,5 22 30
DV200L4 30 22 0220 30 0300 37 0370
DV225S4 37 30 0300 37 0370 45 0450
DV225M4 45 37 0370 45 0450 55 0550
DV250M4 55 45 0450 55 0550 75 0750
DV280S4 75 55 0550 75 0750 90 0900
D280M4 90 75 0750 90 0900 110 1100
D315S4 110 90 0900 110 1100 132 1320
D315M4 132 110 1100 132 1320
D315M4a 160 132 1320

1) Aplica-se também para motores com tensdo nominal de 460 V¢ ou 500 Vi € para motores de 380/690 Vp em ligagdo A.

2) Aplica-se também para motores com tensdo nominal de 266 Vp ou 290 V.

3) Sem controle da rotagao: i, = 0,5 Hz

4) No regime S3 (40 % ED), o motor pode ser operado com sua poténcia nominal (P = P,,), mesmo sem ventilagdo forgada. Exemplo:

Pestat = 2 kW, Pgin = 2,5 kW — motor escolhido DZ100M4 (P, = 2,2 kW).
5) Paumentada Significa que o motor é operado na poténcia do préximo motor maior (um tamanho de carcaga), preferencialmente na re-
lagdo de V3 na poténcia do conjunto.
6) Em cada aplicagado, as unidades aqui indicadas permitem cargas intermitentes de até 2 vezes a carga nominal com tamanho 0 (0005

... 0014) e até 1,5 vezes a carga nominal com tamanhos 1 ... 6 (0015 ... 1320). Com carga de torque varidvel e carga constante sem
sobrecarga, cada conversor também pode ser operado com uma poténcia de saida continua aumentada (-~ Cap. Dados Técnicos).
A corrente continua de saida de 125 % da corrente nominal da unidade, esta disponivel somente no modo de operagdo VFC com
fPWM =4 kHz.
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Planejamento de Projeto
Escolha para os motores assincronos CA (VFC)

Exemplos para escolha do motor tridngulo/estrela 220/380 V¢,

Mecanismo de Carga constante com sobrecarga (aceleragao) e pouca carga quando em movimento:
translagao * Ppercurso = 1,3 kW

""" * Prax = 13 kW

*  Npin = 270 rpm, faixa de ajuste 1:10

* Npax = 2610 rpm

Na operagédo com conversor com poténcia adaptada (P = P,), o motor pode fornecer
150 % da sua poténcia nominal durante a fase de aceleragdo. Consequentemente:

Puot = Pmax : 1,5 = 13 kW : 1,5 = 8,67 kW | 5
E selecionado um motor DX132M4 com ligag&o em triangulo (P, = 9,2 kW).

Utilizando a tabela de selegdo (- pagina 236) é escolhido um MOVIDRIVE®
MDX61B0110 (P = P}).

Mecanismo de Alta carga constante com sobrecarga temporaria (aceleragao):
elevagéo o Pméx =26 kW

______ *  Pcontinua = 20 kW

— + Faixa de variagdo 1:15, baixa rotagdo somente para posicionamento

* Freio atuado quando parado

* Regime S3 (40 % ED)

O conversor pode fornecer 150 % de sua corrente nominal durante a aceleragéo. Por-
tanto, é escolhido um MOVIDRIVE® MDX61B0220.

Conforme a tabela de selegéo e baseado no tipo de carga (S3, 40 % ED), é selecionado
o motor tipo DX180L4 (P,, = 22 kW) com ligacdo em estrela.

Para mais informacdes, ver - Cap. Planejamento de projeto para mecanismos de ele-
vagao

Ventilador/bomba Carga de torque variavel com os seguintes valores de poténcia:

* Prax = 4,8 kW
\4 *  Npax = 1400 rpm, regime continuo com N,y

Devido a diminuigdo quadratica do torque, 0 motor pode ser operado em sua poténcia
nominal (P = P,), mesmo sem ventilagao forgada. Isto quer dizer que o motor tipo
DX132S4 com ligagéo em estrela (P,, = 5,5 kW) é adequado.

Conforme tabela de selecéo, deve ser escolhido um MOVIDRIVE® MDX61B0055 (P =
P,). No entanto, uma vez que se trata de carga de torque variavel sem sobrecarga, o
conversor pode ser operado com uma poténcia de saida aumentada. Consequente-
mente, um MOVIDRIVE® MDX61B0040 ¢ suficiente.
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Escolha do motor com ligacdo em estrela dupla/estrela (220/460 V¢, / 60 Hz)

Planejamento de Projeto
Escolha para os motores assincronos CA (VFC)

Pmax [KW (HP)] para operagao com MOVIDRIVE® MDX60/61B...-5_3 (unidades de 380/500 Vca)

Conexio A /460 Vca AL 1220 Vep
Ventilagao Prépria Prépria Forgada Prépria Forgada
frmin - fmax [HZ] 6 - 90 10 - 60 0-60" 10-120 0-120"
Nemin = Nmax [FPM] 180 - 2700 300 - 1800 0 - 1800 300 - 3600 0 - 3600
Faixa de ajuste 1:15 1:6 >1:15 1:12 >1:20
P = Preduzida P=P, P= |:,aumentadaz)
Tipo do Poténcia nom. P, Com Com Com
motor [kW] [kW] MDX3 [kW] MDX?) [kwW] MDX3)
60/61B...-5_3 60/61B...-5_3 60/61B...-5_3
DR63S4 0,12 0,18
DR63M4 0,18 0,18 0,25 0005
DR63L4 0,25 0,18 0005 0,25 0005 0,37
DZ71D4 0,37 0,25 0,37 0,75 0008/0015
0005/0015
DZ80K4 0,55 0,37 0005/0015 0,55 1,1 0011/0015
DZ80N4 0,75 0,55 0,75 0008/0015 1,5 0014/0015
DZ90S4 1,1 0,75 0008/0015 1,1 0011/0015 2,2 0022
DZ90L4 1,5 1,1 0011/0015 1,5 0014/0015 3,0 0030
DZ100M4 2,2 1,5 0014/0015 2,2 0022 4,0 0040
DZ100L4 3,7 2,2 0022 3,0 0030 55 0055
DX112M4 4,0 3,0 0030 4,0 0040 75 0075
DX132S4 5,5 4,0 0040 55 0055 9,2
DX132M4 7,5 55 0055 7.5 0075 11 0110
DX132ML4 9,2 7,5 0075 9,2 0110 15 0150
DX160M4 1 9,2 11 18,5
DX160L4 15 11 o110 15 0150 22 0220
DX180M4 18,5 15 0150 18,5 30 0300
DX180L4 22 18,5 22 0220 37 0370
DV200L4% 30 22 0220 30 0300 45 0450
DV22584%) 37 30 0300 37 0370 55 0550
DV225M4*%) 45 37 0370 45 0450 75 0750
DV250Mm4°) 55 45 0450 55 0550 90 0900
DV280S4°) 75 55 0550 75 0750 110 1100
D280M4°) 20 75 0750 90 0900 132 1320
D315S4 110 90 0900 110 1100
D315M4 132 110 1100 132 1320
D315M4a 160 132 1320

1) Sem controle da rotagao: f.,, = 0,5 Hz

2) Paumentada_Significa que o motor & operado na poténcia do préximo motor maior (um tamanho de carcaga), preferencialmente na re-

lagdo de V3 na poténcia do conjunto.

3) Em cada aplicagéo, as unidades aqui indicadas permitem cargas intermitentes de até 2 vezes a carga nominal com tamanho 0 (0005
... 0014) e até 1,5 vezes a carga nominal com tamanhos 1 ... 6 (0015 ... 1320). Com carga de torque variavel e carga constante sem
sobrecarga, cada conversor também pode ser operado com uma poténcia de saida continua aumentada (- Cap. Dados Técnicos).
A corrente continua de saida de 125 % da corrente nominal da unidade, esté disponivel somente no modo de operagdo VFC com

fPWM =4 kHz.

4) Rotagdo maxima admissivel do motor nyx = 3000 rpm

5) Rotagdo maxima admissivel do motor np,5, = 2600 rpm
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Escolha do motor com ligacdo em tridngulo (220 V¢, / 60 Hz)

Pmax [KW (HP)] para operagao com MOVIDRIVE® MDX61B...-2_3 (unidades de 220 Vca)

Conexao N[220 Vip
Ventilagao Propria Forgada
10-50
fmin - fmax [HZ] 6 - 60 <25-50/<3-60"
5-70/55-80
300 - 1500
Npmin = Nmax [rPM] 180 - 1800 <75-1500/<90 -1800
150 - 2100 / 165 - 2400
1:5
Faixa de ajuste 1:10 =>1:20
1:15
P =P, i P=P
Tipo dg) Poténcia nom. P, reduz'dca oy " e @
motor kW, om om
[r] [kw] 61B..-2 3 [kw] 61B...-2_3

DzZ71D4 0,37 0,25 0,37
DZ80K4 0,55 0,37 0,55
DZ80N4 0,75 0,55 0,75 0015

0015
DZ90S4 11 0,75 1,1
Dz90L4 1,5 1,1 1,5
DZ100M4 2,2 1,5 2,2 0022
Dz100L4 3,0 2,2 0022 3,0 0030
DX112M4 4,0 3,0 0030 4,0 0040
DX132S84 5,5 4,0 0040 55 0055
DX132M4 7,5 55 0055 75 0075
DX132ML4 9,2 7,5 0075 9,2 R
DX160M4 11 9,2 11

0110
DX160L4 15 11 15 0150
DX180M4 18,5 15 0150 18,5 0220
DX180L4 22 18,5 22

0220 0300
DV200L4 30 22 30
DV22554 37 30 0300 -

1) Sem controle da rotagao: f.,, = 0,5 Hz

2) No regime S3 (40 % ED), o motor pode ser operado com sua poténcia nominal (P = P,), mesmo sem ventilagéo forgada. Exemplo:

Pestat = 2 kW, Pgin = 2,5 kW — motor escolhido DZ100M4 (P, = 2,2 kW) .

3) Em cada aplicagéo, as unidades aqui indicadas permitem cargas intermitentes de até 1,5 vezes a carga nominal. Com carga de torque
variavel e carga constante sem sobrecarga, cada conversor também pode ser operado com uma poténcia de saida continua aumen-
tada (-~ Cap. Dados Técnicos). A corrente continua de saida de 125 % da corrente nominal da unidade, esta disponivel somente no
modo de operagdo VFC com fpyyy = 4 kHz.
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Planejamento de Projeto
Escolha para os motores assincronos CA (VFC)

Escolha do motor com ligacdo em estrela dupla (220 V¢, / 60 Hz)

Pmax [KW (HP)] para operagao com MOVIDRIVE® MDX61B...-2_3 (unidades de 220 Vca)

Conexao A 1220 Vi
Ventilagao Propria Prépria Forgada
frmin - fmax [HZ] 6-90 10 - 60 0-60"
Nmin = Nmax [FPM] 180 - 2700 300 - 1800 0- 1800
Faixa de ajuste 1:15 1:6 >1:15
Poténcia nom. P P = Preduzida P=Pn
flecicolnbtoy Wy kW] Com MDX? T Com MDX?
61B...-2_3 61B...-2_3
DZ71D4 0,37 0,25 0,37
DZ80K4 0,55 0,37 0,55
DZ80N4 0,75 0,55 0,75 0015
0015
DZ90S4 11 0,75 1,1
Dz90L4 1,5 1,1 1,5
DZ100M4 2,2 1,5 2,2 0022
Dz100L4 3,7 2,2 0022 3,0 0030
DX112M4 4,0 3,0 0030 4,0 0040
DX132S84 5,5 4,0 0040 55 0055
DX132M4 7,5 55 0055 75 0075
DX132ML4 9,2 75 0075 9,2 R
DX160M4 11 9,2 11
0110
DX160L4 15 11 15 0150
DX180M4 18,5 15 0150 18,5 0300
DX180L4 22 18,5 22
0220 0370
DV200L4 30 22 30
DV22554 37 30 0300 -

1) Sem controle da rotagéo: f,, = 0,5 Hz

2) Em cada aplicagéo, as unidades aqui indicadas permitem cargas intermitentes de até 1,5 vezes a carga nominal. Com carga de torque
variavel e carga constante sem sobrecarga, cada conversor também pode ser operado com uma poténcia de saida continua aumen-
tada (-~ Cap. Dados Técnicos). A corrente continua de saida de 125 % da corrente nominal da unidade, esta disponivel somente no
modo de operagdo VFC com fpyy = 4 kHz.
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Planejamento de Projeto
Escolha do motor para servomotores assincronos (CFC)

5.5 Escolha do motor para servomotores assincronos (CFC)

O limite do torque (M limit) é ajustado automaticamente pela fungéo colocagdo em ope-
ragdo do programa MOVITOOLS®. N3o aumentar este valor ajustado automatica-
mente!

Recomenda-se sempre utilizar a ultima versao do MOVITOOLS® para a colocagao em
operagao. Pode ser feito download da ultima versao do MOVITOOLS® através da
homepage da SEW (www.sew-eurodrive.com).

Caracteristicas Nos modos de operagdao CFC, o acionamento é caracterizado por sua capacidade de

do motor controle rapido e direto do torque. Isto permite a obtengdo de um alto nivel de ca-
pacidade dindmica de sobrecarga (mais de 3 x My) e uma faixa de rotacdo e controle
bem alta (até 1:5000). A partida suave com precisdo de rotagdo e posicionamento,
atende as altas exigéncias dos sistemas de servoacionamentos. Este comportamento
& obtido pela fungdo com controle de orientagao do campo magnético. Os componentes
da corrente para a magnetizagao (ly) e geragao do torque (ly) s@o controlados separa-
damente. Uma caracteristica do modo de operacdo CFC é que o motor sempre deve
ter um encoder.

Para calcular o modelo do motor, o conversor precisa saber os dados exatos do motor
conectado. Estes dados sdo disponibilizados pelo programa de operagdo MOVI-
TOOLS® através da fungéo colocagédo em operagao. Os modos de operagdo CFC so-
mente s&do possiveis com motores SEW de 4 pdélos (CT/CV ou DZ/DX/D), ndo com ou-
tros motores SEW ou motores ndo SEW. Os dados do motor necessarios para os mo-
dos de operagdo CFC sao armazenados no MOVIDRIVE® para os motores SEW de 4

polos.
Curva caracteris- My é determinado pelo motor. M5« € njhs dependem da combinacdo motor/conversor.
tica tipica Os valores de nyns, My € My 5 Para o modo CFC podem ser consultados nas tabelas
rotagao/torque de selegao do motor.
M
A
M 3

0 } l l } } } +—»
ntrans1 '4Xntrans n

01651BEN
Figura 90: Curva caracteristica rotagdo/torque no modo de operagdo CFC

1 Com auto-refrigeracao
2 Com ventilacao forgada
3 Torque maximo
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EEEE Escolha do motor para servomotores assincronos (CFC)

Corrente de
magnetizagéo

Recomendacgoées
basicas

Modo CFC com
controle da rotagdo

Refrigeracao
do motor

Os acionamentos dindmicos que devam acelerar instantaneamente, também possuem
corrente mesmo quando parados. Neste caso, circula a corrente de magnetizagéo lg.
Nas aplicagbes com o estagio de saida constantemente liberado, por exemplo no modo
de operagdo CFC & M-CONTROL, o conversor deve fornecer esta corrente continua-
mente. Em particular, nos motores grandes com uma freqiiéncia de escorregamento <
2 Hz, consultar os diagramas no Cap. "Capacidade de carga dos equipamentos com
freqliéncias de saida baixas" para certificar se o conversor pode fornecer a corrente.
Verificar também se o motor é adequado termicamente (ventilagdo forgcada) para esta
tarefa. Para a corrente de magnetizacao |y, consultar as tabelas para o motor (CT/CV
- péagina 246, DZ/DX/D - pégina 251).

Os modos de operagdo CFC somente sédo possiveis com motores SEW (CT/CV ou
DZ/DX/D), nao com motores ndo SEW. Os dados do motor necessarios para os modos
de operagao CFC sao armazenados no MOVIDRIVE® para os motores SEW.

A rotagao é a variavel de correcdo nos modos de operagdo CFC com controle de ro-
tacdo. O torque é a variavel de corre¢gao nos modos de operacdo CFC com controle de
torque (CFC & M-CONTROL).

Nao ha razéo para diferenciar entre os tipos de carga quadratica, dindmica e estatica
para projetos com modo de operagédo CFC. O planejamento de projeto para um motor
assincrono no modo de operagdo CFC, baseia-se nas seguintes exigéncias:

1. Demanda de torque efetivo na rotagdo média da aplicagao.

Mefr < MN_ Mot

O ponto de operagao deve situar-se abaixo da curva caracteristica para o torque
constante (Figura 90, curva 2). Se este ponto de operagao estiver abaixo da curva
caracteristica de auto-refrigeracéo (Figure 90, curva 1), ndo é necessario ventilagéo
forgada.

2. Torque maximo necessario através da curva caracteristica de rotagéo.

IVlmax < Mdin_Mot
Este ponto de operagao deve situar-se abaixo da curva caracteristica para o torque
maximo da combinacio motor/MOVIDRIVE® (Figura 90, curva 3).

3. Rotagdo méaxima

A rotagao maxima do motor ndo deve ser configurada acima de 1,4 vezes a freqiién-
cia de inflexdo. Neste caso, o torque maximo disponivel ainda sera de aprox. 110 %
do torque nominal continuo do motor; e com ligacdo em tridngulo, a rotacao de en-
trada para o redutor conectado a saida do motor ainda deve ser inferior a 3000 rpm.

Nmax < 1,4 X Njpp < 3000 rpm

A auto-refrigeracdo dos motores assincronos € feita pelo ventilador integrado, e conse-
quentemente depende da rotagdo. Em baixas rotagdes e quando o motor esta parado,
nao ha refrigeracéo pelo ventilador integrado. No caso de uma alta carga estatica ou de
um alto torque efetivo, pode ser necessario uma ventilagédo forgada.
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Modo CFC com
controle do torque
(CFC &
M-CONTROL)

Este modo de operacdo permite o controle direto do torque do motor assincrono na
faixa de rotag&o basica (n < nj,q). As fontes do valor nominal do modo de operagéo CFC
com controle da rotagdo também podem ser utilizadas para controle do torque. Todas
as fontes do valor nominal da rotagao sao interpretadas como fontes do valor nominal
da corrente. Os ajustes para avaliagdo da entrada analdgica (- P11_, descricdo do
paradmetro) também permanecem ativos. Os valores nominais fixos (P16_, P17_) po-
dem ser introduzidos nas unidades [rpm] ou [%lN conversor] cOMO desejado (-~ MOVI-
TOOLS®). -

Aplicam-se as seguintes relagées entre as unidades: n

3000 rpm = 150 % da corrente nominal do conversor

O torque no eixo de saida do motor pode ser calculado para a faixa de rotagédo basica
(n < njpp), utilizando a seguinte féormula:

Especificagdo de um valor nominal para o torque do motor em % Iy_conversor:

M = K1 X |, conversor X Valor nom.

04972AEN
Especificagdo de um valor nominal para o torque do motor em rpm:
valor nom.
M=k x15x1 X —
T n_conversor 3000 rpm
04973AEN
IN conversor = Corrente nominal de saida do conversor
kTt = Constante do torque = M,/ 1 p,

M, e Iy , s&@o valores especificos do motor. Consultar as tabelas dos motores
(DZ/DXID - pagina 251, CT/CV - péagina 245) para os valores das constantes
do torque kt e valores especificos do motor M, e |y 4, .

Além da corrente |, para geragao do torque, o conversor também precisa fornecer a cor-
rente de magnetizacgao ly. A corrente de saida atual do conversor l;; pode ser calculada
utilizando a seguinte férmula:

Especificagcao de um valor nominal para o torque do motor em %Iy _conversor:

2 2
Lot =\/(Va|°r nom.x Infconversor) + ldi

04974AEN
Especificagdo de um valor nominal para o torque do motor em rpm:
2
liot = (Valornom x15 x| X ! ) +13
tot . n_conversor”™ 350 rom d N
04975AEN
Il n = Valor nominal da corrente geradora de torque, conforme tabela do motor
Id_n = Valor nominal da corrente de magnetizagao, conforme tabela do motor
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Servomotores
assincronos
CcT/CV

Campo magnético
de alta poténcia

Divisdo em classes
de rotagao

Fornecimento
padréo com
Encoder sen/cos

Fornecimento
padrdo com
prote¢cao do motor
TFouTH

Fornecimento
padrdo com classe
de isolagdo F

Eixos para pinhéao
reforcados

A SEW-EURODRIVE oferece servomotores assincronos CT/CV, especialmente para
operagao com MOVIDRIVE® nos modos de operacao CFC. Estes motores possuem as
seguintes caracteristicas:

O enrolamento otimizado dos motores CT/CV gera um campo magnético de alta potén-
cia.

Os motores CT/CV séo disponiveis em quatro classes de rotagdo. Isto garante uma uti-
lizagdo otimizada do torque e da rotacao.

Os motores CT/CV, como padrao, sdo equipados com encoder sen/cos de alta reso-
lugdo (ES1S, ES2S, EV1S).

A temperatura do enrolamento das trés fases do motor é monitorada utilizando ter-
mistores (TF). O termistor pode ser ligado na entrada TF/TH do MOVIDRIVE®. Neste
caso, a monitoragéo térmica é realizada pelo MOVIDRIVE®; e ndo ha necessidade de
um dispositivo adicional de monitoracgao.

Também podem ser utilizadas chaves bimetalicas (TH) em vez de termistores, que séo
ligadas na entrada TF/TH.

Os motores CT/CV séo fornecidos com materiais com classe de isolagéo F.

Os motores CT/CV em operagdo dinamica, podem fornecer torques acima de trés ve-
zes o torque nominal do motor. Por esta razdo, estes motores sao equipados com eixos
para pinhao reforcados para montagem direta nos redutores, possibilitando a transmis-
sao de niveis de torque altos.

No modo de operagédo CFC podem ser utilizados motores DZ/DX/D ou CT/CV. A SEW-
EURODRIVE recomenda utilizar motores CT/CV para alcangar as 6timas vantagens do
modo CFC.

Vantagem Desvantagem

Rotacéo de inflexdo mais lenta do
que o motor CT/CV.

O rendimento de poténcia do
motor € menor do que a poténcia

nominal do motor.
Modo CFC com motor

Com relagéo ao rendimento de
poténcia, a inércia da massa é
maior do que nos motores CT/CV.

DZ/DX/D
Escolha do motor - pag. 254

Motor em execugéo padréo

Em algumas combinagbes
conversor/motor, o torque
maximo é limitado pela
resisténcia mecanica.

Rotacéo de inflexdo mais alta do
que o motor DZ/DX/D.

Rendimento de poténcia, geralmente
com motor um tamanho acima.

N&o em motor padrao IEC

Modo CFC com motor CT/CV

Escolha do motor - pag. 248 Inércia da massa inferior, com

relacdo ao rendimento de poténcia.

Consumo maior de corrente
devido ao rendimento maior de
poténcia, portanto deve ser
selecionado um conversor maior.

Motor projetado para
operacao dinamica.
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Tabela do motor CT/CV

ny Motor My In Ign Iy n kr Vn JInmot JBmot
[rpm] [Nm] [A] [A] [A] [Nm/A] vl [10% kgm?]
CT71D4 2,5 1,24 1,03 0,69 2,42 340 4.6 55
CT80N4 5 2,0 1,52 1,30 3,29 350 8,7 9,6
CT90L4 10 3,5 2,95 1,89 3,39 345 34 39,5
CV100M4 15 47 413 2,25 3,63 345 53 59
Ccv100L4 26 8,9 8,30 3,21 3,13 310 65 71
CV132S4 37 11,1 9,99 4,83 3,70 340 146 158
1200 CV132M4 50 15,5 14,2 6,18 3,52 340 280 324
CV132ML4 61 17,6 16,0 7,43 3,81 345 330 374
CV160M4 73 22,5 20,3 9,73 3,60 335 400 440
CV160L4 95 29 25,3 14,2 3,75 330 925 1030
CV180M4 110 34 27,7 19,7 3,97 330 1120 1226
Cv180L4 125 35 28,4 20,5 4,40 345 1290 1396
CVv200L4 200 58 52,9 23,7 3,78 330 2340 2475
CT71D4 2,5 1,7 1,42 0,95 1,76 340 4.6 55
CT80N4 5 2,8 2,15 1,79 2,33 350 8,7 9,6
CT90L4 10 4.8 4,03 2,61 2,48 345 34 39,5
CV100M4 15 6,5 5,71 3,10 2,63 345 53 59
Cv100L4 26 13,6 12,9 4,41 2,02 315 65 71
CV132S4 37 15,2 13,7 6,67 2,70 340 146 158
1700 CV132M4 48 20,8 18,9 8,70 2,54 335 280 324
CV132ML4 58 24 .4 21,7 11,2 2,67 320 330 374
CV160M4 71 29,8 26,6 13,4 2,67 340 400 440
CV160L4 89 37,5 32,0 19,5 2,78 330 925 1030
CV180M4 105 445 35,2 27,2 2,98 335 1120 1226
CVv180L4 115 48,5 37,5 30,7 3,07 325 1290 1396
CVv200L4 190 77 69,4 33,4 2,74 330 2340 2475
CT71D4 2,5 2,0 1,60 1,20 1,56 340 4.6 55
CT80N4 5 3,5 2,67 2,26 1,87 340 8,7 9,6
CT90L4 10 6,1 5,14 3,29 1,95 335 34 39,5
CV100M4 15 8,1 7,09 3,91 2,12 335 53 59
Cv100L4 25 14,8 13,7 5,56 1,82 305 65 71
CV132S4 37 19,2 17,3 8,41 2,14 335 146 158
2100 CV132M4 48 26 23,7 10,7 2,03 335 280 324
CV132ML4 58 29 26,0 12,9 2,23 340 330 374
CV160M4 70 37 33,9 16,9 2,13 330 400 440
CV160L4 88 46 38,9 24,6 2,26 330 925 1030
CV180M4 100 53 40,5 34,2 2,47 330 1120 1226
CVv180L4 115 56 43,4 354 2,65 345 1290 1396
CVv200L4 175 88 77,8 41,2 2,25 325 2340 2475
CT71D4 2,4 2,6 2,01 1,65 1,19 345 4.6 55
CT80N4 4.5 4.3 2,97 3,11 1,52 350 8,7 9,6
CT90L4 9,5 7.9 6,47 4,54 1,47 345 34 39,5
CV100M4 15 11,3 9,93 5,39 1,51 345 53 59
Cv100L4 21 17,0 15,2 7,65 1,38 310 65 71
CV132S4 35 25,0 221 11,6 1,58 340 146 158
3000 CV132M4 45 34 30,5 15,1 1,48 335 280 324
CV132ML4 52 38 32,7 19,3 1,59 320 330 374
CV160M4 64 47 40,8 23,3 1,57 345 400 440
CV160L4 85 62 51,9 33,9 1,64 335 925 1030
CV180M4 93 68 49,0 47,2 1,90 340 1120 1226
CV180L4 110 81 61,2 53,1 1,80 325 1290 1396
CVv200L4 145 102 84,0 57,8 1,73 330 2340 2475
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EEEE Escolha do motor para servomotores assincronos (CFC)

Escolha do motor CT/CV
1. Rotagdo nominal ny = 1200 rpm:

Selegéo do MOVIDRIVE® MDX61B0005-5A3 ... MDX61B0040-503 (tamanhos O e 1):
MOVIDRIVE® MDX61 B...-5_3 (380/500 V) nos modos de operagdao CFC (P700)

Motor
0005 0008 0011 0014 0015 0022 0030 0040

CT71D4 Mmax  [Nm] 7,7 7,7

Ning  [rpm] 428 428
cTsoNg  Mmax [Nml 14,0 15,6 15,6 15,6

Ning  [rpm] 627 550 550 550
crooLs Mmax [Nml 248 18,2 25,7 30,5

Ning  [rpm] 794 928 781 685

M [Nm] 29,0 37,0 45,0
cvioom4 M

Mg [rpm] 883 781 680
cviooLa Vmex [NmI 32,6 453

Mg [rpm] 1062 947

Selegéo do MOVIDRIVE® MDX61B0055-503 ... MDX61B0550-503 (tamanhos 2 ... 5):
MOVIDRIVE® MDX61 B...-5_3 (380/500 V) nos modos de operagdao CFC (P700)

Motor
0055 0075 0110 0150 0220 0300 0370 0450 0550
CV100L4 Mmax  [Nm] 60,0 75,0
Mg [rpm] 813 675
CV13254 Mmax  [Nm] 64,0 84,0 110
Ninfl [rpm] 992 915 825
CV132M4 Mmax  [Nm] 82,0 125 150
Ninfl [rpm] 1011 877 806
CV132ML4 Mmax  [Nm] 126 169 183
Mg [rpm] 922 819 725
CV160M4 Mmax  [Nm] 125 169 219
Mg [rpm] 909 840
CV160L4 Mmax  [Nm] 163 240 294
Mg [rpm] 1043 954 921
cvisoma Mmax [Nm] 241 320 360
Ninn [rpm] 1050 986 1005
CV180L4 Mmax  [Nm] 244 324 360
Mg [rpm] 960 959 947
cvaooLa Mmax  [Nm] 326 402 494 567
Ninn [rpm] 1011 986 947 940
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2. Rotaggo nominal ny = 1700 rpm:
Sele¢do do MOVIDRIVE® MDX61B0005-5A3 ... MDX61B0110-503 (tamanhos 0 ... 2):

MOVIDRIVE® MDV60A...-5_3 (380/500 Vca) nos modos de operagao CFC (P700)

Mot
otor 0005 0008 0011 0014 0015 0022 0030 0040 0055 0075 0110
CT71D4 Mmax  [Nm] 71 7,7
Ning [rpm] 986 890
CT8ON4 Mmax  [Nm] 13,0 15,6 12,6 15,6
Ning [rpm] 1126 992 1150 992
crooLs Mmax  [NMI 181 236 305
N [rpm] 1400 1280 1150
cvioomg Mmax  [NmI 263 364 450
Ning [rpm] 1363 1229 1145
cviooLs Mmax [NmI 324 436 565 750
Ning [rpm] 1536 1427 1299 1113
cvisasq Mmac [Nml 500 91,0
Ning [rpm] 1470 1330
cvizamg Mmax  [NmI 87,4
Ning [rpm] 1484

Selegéo do MOVIDRIVE® MDX61B0150-503 ... MDX61B0900-503 (tamanhos 3 ... 6):

MOVIDRIVE® MDVG60A...-5_3 (380/500 Vca) nos modos de operagdo CFC (P700)

Motor
0150 0220 0300 0370 0450 0550 0750 0900
cvisasg Mmax  [NmI 110
Ninfl [rpm] 1280
CV132M4 Mmax  [INm] 118 150
Ninfl [rpm] 1369 1292
CV132ML4 Mmax  [INm] 114 166 183
Ninfl [rpm] 1485 1331 1345
CV160M4 Mmax  [Nm] 120 176 219
Ninfl [rpm] 1420 1312 1254
CVA60L4 Mmax  [Nm] 170 226 278 294
Ning  [rpm] 1470 1400 1330 1395
cvisoma Mmax [Nm] 226 280 345 360
Ning  [rpm] 1510 1460 1400 1504
cvisoLa Mmax [Nm] 259 321 360 360
Ning  [rpm] 1480 1434 1472 1664
cvaooLa  Mmax [Nm] 345 411 513 567
Ning  [rpm] 1460 1428 1382 1446
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3. Rotagdo nominal ny = 2100 rpm:

Selegdo do MOVIDRIVE® MDX61B0008-5A3 ... MDX61B0110-503 (tamanhos 0 ... 2):

MOVIDRIVE® MDX61B...-5_3 (380/500 Vca) nos modos de operagao CFC (P700)

Mot
otor 0008 0011 0014 0015 0022 0030 0040 0055 0075 0110
CT71D4 Mmax  [Nm] 6,6 7,7 7,7 7,7
Np [rpm] 1420 1318 1318 1318
CT8ON4 Mmax  INm] 13,4 9,7 13,5 15,6
Nini [rpm] 1536 1754 1510 1420
CcTo0L4 Mmax  [Nm] 183 255 305
Nini [rpm] 1843 1676 1619
CV100M4 Mmax  [Nm] 28,4 38,1 45,0
Ning  [rpm] 1760 1626 1580
CV100L4 Mmax  [Nm] 340 444 67,6
Nin [rpm] 1978 1869 1613
CV132S4 Mmax  [Nm] 71,6
Ning  [rpm] 1850
Selegéo do MOVIDRIVE® MDX61B0150-503 ... MDX61B1320-503 (tamanhos 3 ... 6):
Motor MOVIDRIVE® MDX61 B...-5_3 (380/500 V) nos modos de operagao CFC (P700)
0150 0220 0300 0370 0450 0550 0750 0900 1100 1320
CV100L4 Mmax  [Nml 75,0
Ninfl [rpm] 1555
CV13254 Mmax  [NM] 96,7 110
Nng  Lrom] 1722 1786
CV132Ma Mmax  [INM] 94,8 138 150
Ninfl [rpm] 1850 1670 1696
cvizamLa  Mmax  (NmI e 183
N [rpm] 1658 1549
Ning  [rpm] 1792 1690 1625
CV160L4 Mmax  [Nm] 177 218 268 294
Ning  [rpm] 1882 1824 1740 1779
cvisoma  Mmax  [NMI 218 270 322 360
Ning  [rpm] 1939 1894 1836 1932
cvigoLa  Mmax [N 275 328 360
Ning  [rpm] 1709 1670 1805
CV200L4 Mmax  INm] 329 412 498 567
Ning  [rpm] 1830 1792 1747 1869
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4. Rotaggo nominal ny = 3000 rpm:

Selegdo do MOVIDRIVE® MDX61B0011-5A3 ... MDX61B0110-503 (tamanhos O ... 2):
MOVIDRIVE® MDX61B...-5_3 (380/500 Vca) nos modos de operagao CFC (P700)

Mot
otor 0014 0015 0022 0030 0040 0055 0075 0110
CT71D4 Mmax  [Nm] w7 e 7.7
N [roml] 2093 2380 2092
CT80N4 Mmax  [Nm] 9,7 12,7 15,6
Nini [rpm] 2566 2362 2200
CTo0L4 Mmax  [Nm] 18,0 24,3 305
Nini [rpm] 2662 2496 2368
cviooma  Mmex  [NMI 27,1 35,2 45,0
Nin [rpm] 2554 2432 2458
CV100L4 Mmax  [Nm] 314 48,5
Nin [rpm] 2848 2643
cvizzsq  max [N 2l
Nin [rpm] 2740

Selegdo do MOVIDRI VE® MDX61B0150-503 ... MDX61B1320-503 (tamanhos 3 ... 6):
MOVIDRIVE® MDX61 B...-5_3 (380/500 V) nos modos de operagao CFC (P700)

Motor
0150 0220 0300 0370 0450 0550 0750 0900 1100 1320
CV100L4 Mmax  [NM] 65,4 75,0
Ninf| [rpm] 2425 2368
CV13254 Mmax  [NM] 69,2 101 10
neg  lrem] 2650 2458 2611
cvizama  Mmax [Nm] 658 97.3 128 150
nng  [rem] 2809 2669 2512 2451
cvisamLa  Mmax  [NMI 93,5 124 152 183
Ning  [rpm] 2765 2656 2547 2444
cvisoma  Mmax [NmI 131 161 198 219
Ning  [rpm] 2550 2470 2368 2387
CV160L4 Mmax  [Nm] 155 192 228 285 294
Ning  [rpm] 2682 2618 2554 2438 2630
CV180M4 Mmax  [Nm] 191 228 288 348 360
Ning  [rpm] 2752 2707 2637 2560 2914
CV180L4 Mmax  [Nm] 212 268 325 360 360
Ning  [rpm] 2682 2630 2572 2854 3168
cv2ooLa  Mmax [NMI 203 350 454 567
Nin [rpm] 2573 2592 2534 2477
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5 — Planejamento de Projeto

Tabelas dos motores DZ/DX/D
Valores caracteristicos para ligacdo em triangulo/estrela 220/380 V4 / 60 Hz

" Momento de ijzrcia da massa Estrela . (380 Vgp) Triangulo A (220 Vgpa)
Motor Sem freio Com freio In Iq_n1) Id_n1) k") I Iq_n” Id_n” ")
[Nm] [10% kgm?] [Al | [Al [Al [Nm/A] [A] @ [A]l | [A] | [Nm/A]

DZ71D4 2,6 46 55 124 | 103 069 252 | 215 | 182 114 143
DZ80K4 3.9 6.6 7.5 156 | 1,44 1,00 270 @ 3,03 | 253 167 154
DZ80N4 52 8,7 9,6 215 172 | 129 | 302 372 | 299 221 174
DZ90S4 7.5 25 31 280 | 239 146 313 485 417 248 1,80
DZ90L4 10,2 34 40 37 | 318 189 321 | 641 551 328 185
DZ100M4 15,0 42 48 495 | 437 232 343 | 857 | 7,57 4,02 198
DZ100L4 20,5 53 59 67 | 589 319 348 | 116 102 | 552 2,01
DX112M4 26,9 98 110 87 | 785 375 343 | 152 136 679 198
DX132S4 36,7 146 158 14 103 489 356 @ 19,8 | 17,9 846 205
DX132M4 50,1 280 330 155 | 142 621 | 353 270 | 246 111 204
DX132ML4 61,0 330 380 187 | 171 7,57 | 357 325 | 296 134 @ 2,06
DX160M4 72,9 398 448 225 203 | 970 @ 359 390 | 351 17,0 2,08
DX160L4 98,1 925 1060 31,0 27,6 | 141 | 355 54,0 | 47,8 251 = 2,05
DX180M4 121 1120 1255/1520%) 385 | 33,1 | 197 366 @ 670 573 347 211
DX180L4 143 1290 1425/1520" 46,0 | 40,7 214 351 800 | 704 380 203
DV200L4 195 2340 2475/2570° | 57,0 51,8 | 23,8 @ 376 99,0 | 89,8 41,7 217
DV225S4 240 3010 3145/32402 | 70,0 64,5 27,2 @ 372 122 | 112 484 214
DV225M4 292 3570 3705/38002 | 86,0 77,6 371 @ 376 149 | 134 652 218
DV250M4 356 6300 6600/6730°) 102 917 | 447 388 | 172 | 159 77,7 @ 224
DV280S4 483 8925 9225/93552) 142 124 | 689 390 @ 226 | 216 120 @ 224
D280M4 580 14500 3) 155 = 147 | 492 395 | 270 | 255 86,1 @ 227
D315S4 707 20000 3) 192 | 180 67,0 3,93 - - - -

D315M4 849 24000 3) 235 | 209 | 106 = 4,06 - - - -

D315M4a 1028 31000 3) 295 | 259 | 140 @ 3,97 - - - -

1) Aplica-se na faixa de rotagéo basica até njqy.
2) Freio a disco duplo
3) Sob consulta
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Planejamento de Projeto e — 5
Escolha do motor para servomotores assincronos (CFC) EEEE

Valores caracteristicos para ligacdo em estrela dupla/estrela 220/460 V4 / 60 Hz
(conforme MG1, NEMA projeto tipo B até motores DZ80K4, NEMA projeto tipo C até motores DZ80N4)

e Estrela . (460 V) Estrela dupla J_L (220 V¢,)
e Sem freio Com freio 10“35‘ ::m I, Iq_n1) Id_n1) ") 2%"6 ‘:::m I, Iq_n” Id_n1) k)
[10*4 kgm?] [Nm] [A]l [A]l | [A] [Nm/A] [Nm] [A]l  [A] | [A] @ [Nm/A]

DZ71D4 46 5,5 2,60 1,15 | 0,95 065 2,74 2,60 2,30 1,90 | 1,30 1,37
DZ80K4 6,6 7,5 3,90 1,67 | 1,35 | 0,98 | 2,89 3,90 3,34 270 1,9 @ 1,44
DZ80N4 8,7 9,6 5,20 211172 122 | 3,03 5,20 421 344 | 244 1,51
DZ90S4 25 31 7,50 2,94 | 233 1,80 3,21 7,50 589 4,66 360 1,61
DZ90L4 34 40 10,2 3,57 | 3,06 1,84 | 335 10,2 7,13 6,11 368 1,67
DZ100LS4 42 48 15,0 500 | 447 225| 3,34 15,0 10,1 9,00 | 450 @ 1,66
DZ100L4 53 59 20,5 792 | 7,32 302| 345 20,5 15,8 14,6 | 6,05 1,72
DX112M4 98 110 26,9 8,20 | 7,47 3,37 | 3,60 26,9 164 149 | 6,74 1,80
DX132S4 146 158 36,7 11,0 | 10,3 3,77 | 3,55 36,7 220 207 | 754 1,78
DX132M4 280 330 50,0 159 | 143 | 6,87 | 3,46 50,1 31,8 28,7 13,7 @ 1,77
DX132ML4 330 380 61,0 18,6 16,9 7,69 3,61 61,0 372 339 154 1,80
DX160M4 398 448 71,0 227 | 204 993 | 347 71,0 454 408 | 19,9 1,74
DX160L4 925 1060 96,0 30,7 | 274 137 3,51 96,0 61,3 54,8 275 | 1,75
DX180M4 1120 1255/15202) 120 36,5 | 33,6 143 | 357 120 729 67,1 286 | 1,79
DX180L4 1290 1425/1520? 130 42,7 376 202 | 346 130 854 751 405 1,73
DV200L4 2340 2475/25702) 190 546 | 52,1 16,2 | 3,65 190 109 | 104 32,5 1,82
DV22554 3010 3145/32402) 235 67,9 | 64,5 210 | 3,64 235 136 | 129 42,0 1,83
DV225M4 3570 3705/38002) 280 788 | 741 270 | 378 260 148 | 138 54,0 1,89
D250M4 7300 3 356 102 | 956 364 | 3,73 356 204 191 72,8 @ 1,86
D280S4 12000 3 483 135 | 128 | 452 | 3,77 483 270 | 256 90,4 @ 1,89
D280M4 14500 3 580 162 | 153 | 51,7 | 3,79 580 324 | 306 | 1034 1,89
D315S4 20000 3) 702 201 | 188 69,8 | 3,76 - - - - -

D315M4 24000 3 849 246 | 219 | 111 | 3,87 - - - - -

D315Md4a 31000 3 1028 308 | 271 147 | 3,79 - - - - -

1) Aplica-se na faixa de rotagéo bésica até njq;.
2) Freio a disco duplo
3) Sob consulta
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e Planejamento de Projeto

EEEE Escolha do motor para servomotores assincronos (CFC)

Escolha do motor DZ/DX/D na ligacdo em triangulo/estrela (220/380 V¢, / 60 Hz)
1. Motores 380 V¢, / 60 Hz ligacdo em estrela .. ou motores 380/690 V4 / 60 Hz ligagdo em triangulo A
Sele¢do do MOVIDRIVE® MDX61B0005-5A3 ... MDX61B0110-503 (tamanhos 0 ... 2):

Motor MOVIDRIVE® MDX61 B...-5_3 (380/500 V) nos modos de operagdao CFC (P700)
L 380 Vp /60 Hz 0005 0008 0011 0014 0015 0022 0030 0040 0055 0075 0110
DZ71D4 Mnax  [Nm] 4.6
Ninfl [rpm] 826
D280K4 Mmax [Nm] 619 619
Ninfl [rpm] 813 813
D280N4 Mmax [Nm] 973 9,3 9,3 9,3
Ning [rpm] 909 909 909 908
DZ90S4 Mmax  [Nm] 135 135 135 135
Nins [rpm] 1011 1011 1011 1011
DZ90L4 Mmax  INm] 183 182 183 183
Nins [rpm] 1043 928 1049 1056
DZ100M4 Mmax  INm] 26,8 268 268
Ning  [rpm] 940 1043 1056
pziooLa  max  [NmI 368 368 368
Ninsi [rpm] 889 1004 1011
DX112M4 Mmax  [Nm] 47,1 484 484
Min [rPm] 915 1030 1062
px132sa  max [NmI 644 661 66,1
Ming oM 992 1132 1196
px1zama  Vmax  [NM] N - 817 902
Nin [rpm] Obs: O torque maximo M, € limitado 1011 1145
Mmax  [Nm] em 180 % do torque nominal do motor My;. 110
DX132ML4
nil’]ﬂ [rpm] 1043
pxteomq  mex [N 124
Nin [rpm] 086
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Planejamento de Projeto — 5
Escolha do motor para servomotores assincronos (CFC) 2222
Selegao do MOVIDRIVE® MDX61B0150-503 ... MDX61B1320-503 (tamanhos 3 ... 6):
Motor MOVIDRIVE® MDX61B...-5_3 (380/500 Vca) Nnos modos de operagao CFC (P700)
380 Vcp / 60 Hz 0150 0220 0300 0370 0450 0550 0750 0900 1100 1320
Dx1zam4  Mmax [NmJo 902
Ninfl [rpm] 1152
M N 110
DX132ML4 max  [NmI
Ninfl [rpm] 1132
DX160M4 Mmax  [NM] 131 131
Ninfl [rpm] 1132 1196
DX160L4 Mmax  [NM] 163 177 177
neg  [rom] 1043 1248 1312 n
DX180M4 Mmax  [NM] 217 217 217
Nini [rpm] 1164 1395 1465
Mmax  [NM] 230 258 258 258
DX180L4
N [rpm] 1017 1152 1299 1369
DV200L4 Mmax  [NM] 325 351 351 351
Nini [rpm] 1011 1126 1299 1420
M N 395 433 433 433
DV22554 max  (NmI
Nini [rpm] 947 1030 1164 1312
DV225M4 Mmax  [NM] 482 526 526
Nin [rpm] 1030 1100 1299
DV250M4 Mmax  [Nm] 587 641 641
Nin [rpm] 1017 1133 1133
M N 711 871 871
DV280S4 max  [NmI
Nin [rpm] 1075 1056 1306
M Nm 745 904 1045 1045
D280M4 max [Nl
Ning [rpm] 1107 1094 1184 1382
M N 1150 127
D315S4 max  (NmI B o 3
Nin [rpm] Obs: O torque maximo M, é limitado em 1088 1203
M N 180 % do torque nominal do motor My,. 14
D315M4 max [Nm] o q N 53
Ning [rpm] 1024
M N 1374
D315Mda max  (NmI 3
Ning [rpm] 1107
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Planejamento de Projeto
Escolha do motor para servomotores assincronos (CFC)

2. Ligagdo em triangulo A 220 Vi, / 60 Hz:

Selegdo do MOVIDRIVE® MDX61B0008-5A3 ... MDX61B0110-503 (tamanhos O ... 2):
Motor MOVIDRIVE® MDX61B...-5_3 (380/500 Vca) nos modos de operagao CFC (P700)

246

A 220 Vcp | 60 Hz 0008 0011 0014 0015 0022 0030 0040 0055 0075 0110
DZ71D4 Mmax  [Nm] 4,6 4,6 4,6 4,6
Ning [rPM] 1958 1958 1958 1958
DZ80K4 Mmax  [Nm] 6,9 6,9 6,9 6,9
Nin [rpm] 1868 1868 1849 1868
DZ80N4 Mmax  [Nm] 9,3 9,3 9,3 9,3
Nini [rpm] 2054 1817 2054 2054
DZ90S4 Mmax  [Nm] 135 135 135
Nin [rpm] 1971 2246 2304
DZ90L4 Mmax  [Nm] 18,3 18,3 18,3
Nin [rpm] 1843 2240 2329
pziooma  Mmax [NMI 268 268 268
Ning  [rpm] 1862 2214 2297
M N 36,8 36,8 36,8
DZ100L4 max  (NmI N o
N [rpm] Obs: O torque maximo M54 é limitado em 1779 2080 2188
Mmax  [Nm] 180 % do torque nominal do motor My. 455 48.4
DX112M4
Nin [rpm] 1779 2163
DX132S4 Mmax [N 66,1
Ning [rpm] 1996
Selegédo do MOVIDRIVE® MDX61B0150-503 ... MDX61B1320-503 (tamanhos 3 ... 6):
Motor MOVIDRIVE® MDX61 B...-5_3 (380/500 V) nos modos de operagao CFC (P700)
A 220 Vcp | 60 Hz 0150 0220 0300 0370 0450 0550 0750 0900 1100 1320
Dx112m4  Mmax [NmI 484
Ninfl [rpm] 2195
DX13254 Mmax  [Nm] 66,1 66,1
Ninfl [rpm] 2374 2444
DX132M4 Mmax  [Nm] 90,2 90,2
Ninfl [rpm] 1939 2310
M N 11 110
DX132ML4 max  (NmI Y
N [rpm] 2105 2246
DX160M4 Mmax  [Nm] 131 131 131
Ning  [rpm] 1894 2246 2348
DX160L4 Mmax  [Nm] 177 177 177
Ning  [rpm] 1881 2208 2451
DX180M4 Mmax  [Nm] 217 217 217
Ning  [rpm] 1952 2336 2611
DX180L4 Mmax  [Nm] 258 258 258
Ning  [rpm] 1836 2131 2457
DV200L4 Mmax  [Nm] 329 351 351
Ning  [rpm] 1830 2092 2413
Dvazss4  Vmax [Nl 405 433 433
Ning  [rpm] 1708 1895 2290
DV225M4 Mmax  [Nm] N o 487 526 526
Ninn [rpm] Obs: O torque maximo M, € limitado em 1856 2163 2541
180 % do torque nominal do motor My,.
DV250M4 Mmax  [Nm] o q N 492 641 641
Ning  [rpm] 1856 1837 2227
Dvagos4  mex [N 616 79
Ning  [rpm] 1933 1907
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Planejamento de Projeto

Escolha do motor para servomotores assincronos (CFC)

Escolha do motor DZ/DX/D na ligacdo em estrela dupla/estrela (220/460 V¢, / 60 Hz)
1. Ligagdo em estrela \. 460 Vi, /60 Hz:
Selegdo do MOVIDRIVE® MDX61B0005-5A3 ... MDX61A0110-503 (tamanho 0 ... 2):

Motor MOVIDRIVE® MDX61 B...-5_3 (380/500 V) nos modos de operagdao CFC (P700)
L 460 Vcp /60 Hz 0005 0008 0011 0014 0015 0022 0030 0040 0055 0075 0110
DZ80K4 Mmax - INml = 7.0
Ninfl [rpm] 1100
DZ80N4 Mmax [Nm] 93 93 93 9,3 93
neg  em] 1133 1146 1146 1146 1146
DZ90S4 Mmax [Nm] 13,5 13,5 13,5
Ning [rpm] 992 1351 1312
DZ90L4 Mmax  INm] 183 183 183
Nins [rpm] 1312 1152 1318
pziooLs4  max  [NmI 265 27,0
Ninn[rpm] 1100 1222
pziooLa  Vmax [NM] 282 368 368
Nin [rpm] 1171 1075 1120
px11ama  max  (NmI 358 484 484
Nin [rpm] 1196 1139 1312
px132sa  max [NmI 487 651 66,1
Ninn [rpm] 1068 992 1100
px1zama  Vmax  [NM] N - 800 902
Nip [rpm] Obs: O torque maximo M, € limitado 1088 1222
Mmax  [Nm] em 180 % do torque nominal do motor My;. 110
DX132ML4
Ninfl [rpm] 1196
px1eoma  max  [NmI 120,3
Ninfl [rpm] 1132
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Planejamento de Projeto
Escolha do motor para servomotores assincronos (CFC)

Selegdo do MOVIDRIVE® MDX61B0150-503 ... MDX61B1320-503 (tamanhos 3 ... 6):

Motor MOVIDRIVE® MDX61B...-5_3 (380/500 Vca) Nnos modos de operagao CFC (P700)
L 460 Vcp /60 Hz 0150 0220 0300 0370 0450 0550 0750 0900 1100 1320
M N 110
DX132ML4 max  [NmI
Ninfl [rpm] 1299
M N 131 131
DX160M4 max  (NmI
Ninfl [rpm] 1260 1318
M N 161 177
DX160L4 max  (NmI
Ninfl [rpm] 1158 1370
M N 164 217 217
DX180M4 max  (NmI
N [rpm] 1140 177 1350
M N 228 258 258
DX180L4 max  (NmI
Nini [rpm] 1081 1196 1324
M N 323 351 351
DV200L4 max  (NmI
Nini [rpm] 1024 1107 1248
M N 318 391 433 433
DV225S4 max  (NmI
Nini [rpm] 1100 1075 1145 1286
Mmax  [Nm] 401 494 526 526
DV225M4
Nini [rpm] 1081 1056 1139 1324
M N 570 640
D250M4 max  [NmI
Nin [rpm] 1300 1395
M N 717 869 871
D280S4 max  [NmI
Nin [rpm] 1345 1318 1594
M N 712 864 1045
D280M4 max  [NmI
Nin [rpm] 1337 1325 1382
M N 1099 1273
D315S4 max [Nl N o
N [rpm] Obs: O torque maximo M5, é limitado em 1325 1408
Mmax  [Nm] 180 % do torque nominal do motor My. 1387
D315M4
Nini [rpm] 1242
M N 1307
D315M4a max  [NmI
Nini [rpm] 1344
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Planejamento de Projeto
Escolha do motor para servomotores assincronos (CFC)

2. Ligagdo em estrela dupla A\ 220 Vg, / 60 Hz:
Selegdo do MOVIDRIVE® MDX61B0008-5A3 ... MDX61B0110-503 (tamanhos 0 ... 2):

Motor MOVIDRIVE® MDX61B...-5_3 (380/500 Vca) nos modos de operagao CFC (P700)
AL 220 Vga / 60 Hz 0008 0011 0014 0015 0022 0030 0040 0055 0075 0110
DZ71D4 Mmax [Nm] 4.6 4,6 4.6 4.6
Ninfl [rpm] 2988 2988 2988 2988
DZ80K4 Mmax  [Nm] 7,0 7,0 7,0 7,0
N [rpm] 2733 2822 2688 2822
DZ8ON4 Mmax  [Nm] 9,3 8,3 9,3 9,3
Nin [rpm] 2835 2585 2873 2969 n
DZ90S4 Mmax  [Nm] 11,9 13,5 13,5
Ning [rpm] 2636 2931 3462
DZ90L4 Mmax  [Nm] 16,4 18,3 18,3
Ning [rpm] 2604 3014 3353
DZ100LS4 Mmax  [Nm] 22,5 27,0 27,0
Ninfl [rpm] 2592 2732 3104
DZ100L4 Mmax  [Nm] N o 325 368
N [rpm] Obs: O torque maximo M, € limitado em 2592 2912
Mmax  [Nm] 180 % do torque nominal do motor My. 41,4 48.4
DX112M4
Ning [rpm] 2534 2988
DX132S4 Mmax  [Nm] 62,4
Ninfl [rpm] 2233
Selegéo do MOVIDRIVE® MDX61B0150-503 ... MDX61B1320-503 (tamanhos 3 ... 6):
Motor MOVIDRIVE® MDX61 B...-5_3 (380/500 V) nos modos de operagao CFC (P700)
A 220 Vg / 60 Hz 0150 0220 0300 0370 0450 0550 0750 0900 1100 1320
DX13254 Mmax  [INm] 66,1
Ninfl [rpm] 2572
DX132M4 Mmax  [Nm] 80,0 90,2
Ning  [rpm] 2348 2707
px1zzmLa  Mmax  [NMI e 110
N [rpm] 2566 2944
DX160M4 Mmax  [Nm] 115 131 131
Nt [rpm] 2451 2688 2963
DX160L4 Mmax  [Nm] 150 177 177
Nt [rpm] 2457 2512 2918
DX180M4 Mmax  [Nm] 189 217 217
Nt [rpm] 2355 2457 2771
DX180L4 Mmax  [Nm] 220 258 258
Mg [rpm] 2284 2291 2720
DV200L4 Mmax  [Nm] 281 350 351
Mg [rpm] 2208 2163 2509
DV22554 Mmax  [Nm] N o 346 419 433
Nt [rPm]  Obs: O torque maximo M, € limitado em 2291 2253 2694
DV225M4 Mmax  [Nm] 180 % do torque nominal do motor My. 354 430 526 526
Nt [rpm] 2278 2252 2336 2803
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Planejamento de Projeto
Escolha do motor para servomotores assincronos (CFC)

Escolha do motor DZ/DX/D na liga¢cdo em estrela dupla ou tridngulo duplo (220 V¢, / 60 Hz)
Selegdo do MOVIDRIVE® MDX61B0005-5A3 ... MDX61B0110-503 (tamanhos 0 ... 2):

Motor MOVIDRIVE® MDX61B...-5_3 (380/500 Vca) nos modos de operagao CFC (P700)
A, AA 220 Va1 60 Hz") 0014 0015 0022 0030 0040 0055 0075 0110
DZ80K4 Mmax  [NM] 6,9 6,9 6,9
N [rpm] 2246 2035 2112
DZ80N4 Mmax  [NM] 9,3 9,3 9,3
N [rpm] 2483 2624 2624
DZ90L4 Mmax  [NM] 18,3 18,3 18,3
N [rpm] 2521 2924 2963
DZ100M4 Mmax  [NM] 24,4 26,8 26,8
Ninn  [rPm] 2124 2419 2732
DX112M4 Mmax  INmI . R hy
Nini [rem]  Obs: O torque maximo M54 € limitado em 180 % do 2457
torque nominal do motor My.
Dx132sa  Mmax [Nml o forq N 58,3
Ninn  [rpm] 2355

1) Os valores também aplicam-se a 200 V¢ / 60 Hz e 220 Vp / 60 Hz.

Seleg¢do do MOVIDRI VE® MDX61B0150-503 ... MDX61B1320-503 (tamanhos 3 ... 6):

Motor MOVIDRIVE® MDX61 B...-5_3 (380/500 V) nos modos de operacao CFC (P700)

LA, AA 200 Ve / 60 Hz! 0150 0220 0300 0370 0450 0550 0750 0900 1100 1320
Mmax  [Nm] 48,4

DX112M4

Ninfl [rem] 2796

Mmax  [Nm] 66,1 66,1

DX132S54
N [rpm] 2656 3052
DX132M4 Mmax  [NM] 77,3 90,2 90,2
Ning [rpm] 2361 2688 2886
DX160M4 Mmax  [NM] 112 131 131 131
Ning  [rpm] 2265 2470 2784 2918
DX160L4 Mmax ~ [Nm] 177 177 177 177
Ning  [rpm] 2316 2726 2995 3084
px1soma  Mmex  [Nm] 217 217 217
Ning [rpm] 2406 2803 3251
DX180L4 Mmax  [Nm] 252 258 258
Ning [rpm] 2240 2662 3008
DV200L4 Mmax  [Nm] 336 351 351
Ning [rpm] 2233 2541 3072
DV22554 Mmax  INm] N o 330 401 433 433
Nt [rPm]  Obs: O torque maximo M5 € limitado em 2112 2086 2438 2867
180 % do torque nominal do motor My,.
DV225M4 Mmax  [Nm] 0 q N 395 518 526
Ning [rpm] 2291 2253 2720

1) Os valores também aplicam-se a 200 Vp / 60 Hz € 220 Vga / 60 Hz.
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Planejamento de Projeto 5
Escolha do motor para servomotores assincronos (CFC)

Escolha do motor DZ/DX na ligacdo em tridngulo (220 V¢, / 60 Hz)

Motor MOVIDRIVE® MDX61B...-2_3 (220 Vca) nos modos de operagao CFC (P700)
A 220 Vip | 60 Hz 0015 0022 0037 0055 0075 0110 0150 0220 0300
M N 6,9
DZ80K4 max (Nm]
Ninfl [rpm] 812
M N 9,3
DZ80N4 max (Nm]
Ninfl [rpm] 908
M N 13,5 13,5
DZ90S4 max (Nm]
Ninfl [rpm] 1011 1011
M N 18,3 18,3 18,3
DZ90L4 max (Nm]
Ninf [rpm] 953 1024 1056 n
M N 25,5 26,8
DZ100M4 maX (Nm]
Ninfl [rpm] 921 1056
M N 36,8 36,8
DZ100L4 ' max (Nm]
Ninfl [rpm] 972 1011
M N 48,4 48,4
DX112M4 ' max (Nm]
Ninfl [rpm] 1036 1062
M N 65,3 66,1 66,1
DX13254 ' max (Nm]
Ninfl [rpm] 992 1152 1196
M N 85,4 90,2 90,2
DX132M4 ' max (Nm]
Ninfl [rpm] 998 1152 1152
M N 110 110 110
DX132ML4 ' max (Nm]
Ninfl [rpm] 1050 1132 1132
M N 126 131 131
DX160M4 ' max (Nm]
Ninfl [rpm] 980 1120 1196
M N 158 177 177
DX160L4  max (Nm]
Ninfl [rpm] 1050 1248 1312
M N 217 217
px1goms max  [(NmJ N o
Ninf| [rpm] Obs: O torque maximo M, € limitado 1165 1325
Mnax [Nm] em 180 % do torque nominal do motor My. 231 258
DX180L4
Ninfl [rpm] 1017 1068
M N 295
DV200L4 | Max (Nm]
Ninfl [rpm] 1025
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5 Planejamento de Projeto
Escolha do motor para servomotores assincronos (CFC)

Escolha do motor DZ/DX na ligacdo em estrela dupla (220 V¢, / 60 Hz)

Motor MOVIDRIVE® MDX61B...-2_3 (220 Vca) nos modos de operagao CFC (P700)
AL 220 Vcp / 60 Hz 0015 0022 0037 0055 0075 0110 0150 0220 0300
M N 7,0
DZ80K4 max (Nm]
Ninfl [rpm] 1100
M N 9,3
DZ80N4 max (Nm]
Ninfl [rpm] 1145
M N 13,5 13,5
DZ90S4 max (Nm]
Ninfl [rpm] 1267 1337
M N 17,2 18,3 18,3
DZ90L4 max (Nm]
Ninf [rpm] 1145 1210 1325
M N 20,1 27,0
DZ100LS4 ' maX (Nm]
Ninfl [rpm] 1190 1228
M N 29,2 36,8 36,8
DZ100L4 ' max (Nm]
Ninfl [rpm] 1158 1113 1120
M N 37,2 48,4 48,4
DX112M4 ' max (Nm]
Ninfl [rpm] 1190 1248 1337
M N 57,0 66,1 66,1
DX13254 ' max (Nm]
Ninfl [rpm] 1030 1062 1120
M N 71,7 90,2 90,2
DX132M4 ' max (Nm]
Ninfl [rpm] 1113 1165 1222
M N 109 110
DX132ML4 ' max (Nm]
Ninfl [rpm] 1100 1260
M N 104 131 131
DX160M4 ' max (Nm]
Ninfl [rpm] 1165 1145 1318
M N 133 177 177
DX160L4  max (Nm]
Ninfl [rpm] 1190 1267 1395
M N 208 217
pxigomg “mex (NI » o
Ninf| [rpm] Obs: O torque maximo M, € limitado 1100 1203
Mmax [Nm] em 180 % do torque nominal do motor My. 236
DX180L4
Ninfl [rpm] 1075
M N 210 253
DV200L4 max (Nm]
Ninfl [rpm] 1080 1062
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Planejamento de Projeto 5
Escolha do motor para servomotores assincronos (CFC)

Escolha do motor DZ/DX na ligacdo em estrela dupla ou tridngulo duplo (200 V¢, / 60 Hz)

Motor MOVIDRIVE® MDX61B...-2_3 (220 Vca) Nnos modos de operagao CFC (P700)
AL, AA 200 Vcp / 60 HZY 0015 0022 0037 0055 0075 0110 0150 0220 0300
M N 6,9
DZ80K4 ' max (Nm
Ninfl [rpm] 748
M N 9,3
DZ8ON4 ' 'max (Nm
Ninfl [rpm] 985
M N 15,5 18,3 18,3
DZ90L4 max (Nm
Ninf [rpm] 1049 998 1145
M N 26,8 26,8
DZ100M4 ' max (Nm
Nin [rpm] 1050 1056 n
M N 48,4 48,4 484
DX112M4 ' max (Nm
Ninf [rpm] 1017 1132 1145
M N 66,1 66,1
DX13284 ' max (Nm
Ninl [rpm] 1107 1280
M N 90,2 90,2 90,2
DX132M4 ' max (Nm
Ninf [rpm] 1139 1228 1228
M N 131 131
DX160M4 ' max (Nm
Ninfl [rpm] 1050 1273
M N 177 177
DX160L4  maX (Nm o o
Ninf| [rpm] Obs: O torque maximo M, € limitado em 177 1312
Mmax [Nm] 180 % do torque nominal do motor My. 195 217
DX180M4
Ninfl [rpm] 1145 1216
M N 226
DX180L4 ' mMax (Nm
Ninl [rpm] 1080

1) Os valores também aplicam-se a 200 Vp / 60 Hz e 220 Vg / 60 Hz.
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Planejamento de Projeto
Escolha do motor para servomotores sincronos (SERVO)

5.6 Escolha do motor para servomotores sincronos (SERVO)

Caracteristicas
do motor

254

O limite do torque (M limit) é ajustado automaticamente pela fungéo colocagdo em ope-
ragdo do programa MOVITOOLS®. N3o aumentar este valor ajustado automatica-
mente!

Recomenda-se sempre utilizar a ultima versao do MOVITOOLS® para a colocagao em
operagao. Pode ser feito download da ultima versao do MOVITOOLS® através da
homepage da SEW (www.sew-eurodrive.com).

As exigéncias no servoacionamento incluem rota¢des dindmicas, rotacdes estaveis e
precisdo de posicionamento. Os motores DS/CM/CMD com MOVIDRIVE® atendem es-
tas exigéncias.

Tecnicamente falando, os motores sincronos sdo com ima permanente no rotor e com
resolver integrado. As caracteristicas necessarias, isto é, torque constante acima da
ampla faixa de rotacao (acima de 6000 rpm), alta rotagado e faixa de controle e alta ca-
pacidade de sobrecarga, sdo ativadas utilizando o controle pelo MOVIDRIVE®. O ser-
vomotor tem um momento de inércia da massa inferior ao motor assincrono. Isto sig-
nifica que ele é adequado para aplicagdes que exigem rotagdes dinamicas.

M [Ib.in]A 5
IVlmax \
\
\
\
\
\
M, 1 \
\
\
0 b
0 Ny n [rpm]

01652CEN
Figura 91: Curva caracteristica de rotagdo/forque dos servomotores DS/CM/CMD/CMP

1 Torque constante
2 Torque maximo

Mg € M2 S8o determinados pelo motor. O M,,,,« alcangado também pode ser menor,
dependendo do conversor.

Consultar as tabelas do motor (DS/CM/CMD) para os valores de M.
Consultar as tabelas de selegdo dos motores (DS/CM/CMD) para os valores de M.
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Planejamento de Projeto
Escolha do motor para servomotores sincronos (SERVO)

Recomendacgoées
basicas

Modo SERVO com
controle de rotagdo

Modo SERVO com
controle de torque
(SERVO & M-
CTRL.)

Os dados dos motores SEW necessarios para o modo de operacdo SERVO sao arma-
zenados no MOVIDRIVE®.

A rotagado é a variavel de corregcdo nos modos de operagdo SERVO com controle de
rotacdo. O torque é a variavel de corregcdo nos modos de operagdo SERVO com con-
trole de torque (SERVO & M-CONTROL).

Nao ha razéo para diferenciar entre os tipos de carga quadratica, dindmica e estatica
para projetos com modo de operagao SERVO. O planejamento de projeto para um mo-
tor sincrono, baseia-se nas seguintes exigéncias:

1. Demanda de torque efetivo na rotacdo média da aplicagéo.

Metf < MN_Mot

O ponto de operagao deve situar-se abaixo da curva caracteristica para o torque
constante (Figura 91, curva 1). Se este ponto de operagao estiver acima da curva
caracteristica de auto-refrigeracao, o torque constante da série CM pode ser aumen-
tado 40% pela ventilagao forgada.

2. Torque maximo necessario através da caracteristica de rotagéo.

IVlmax < Mdin_Mot
Este ponto de operagao deve situar-se abaixo da curva caracteristica para o torque
maximo da combinacao motor/MOVIDRIVE® (Figura 91, curva 2).

3. Rotagdo maxima

A rotagdo maxima do motor ndo deve ser configurada acima da rotagdo nominal do
motor. Os redutores planetarios devem ser utilizados para rotagdes maiores do que
3000 rpm, como resultado da alta rotagao de entrada.

Nmax = NN

Este modo de operacédo permite que o torque do servomotor seja controlado direta-
mente. As fontes do valor nominal do modo de operagdo SERVO com controle da ro-
tacdo também podem ser utilizadas para controle do torque. Todas as fontes do valor
nominal da rotagdo sao interpretadas como fontes do valor nominal da corrente. Os
ajustes para avaliagao da entrada analdgica (- P11_, descricdo do parametro) tam-
bém permanecem ativos. Os valores nominais fixos (P16_, P17_) podem ser introdu-
zidos nas unidades [rpm] ou [%lN conversor] COMO desejado (- MOVITOOLS®).

Aplicam-se as seguintes relagdes entre as unidades:
3000 rpm = 150 % da corrente nominal do conversor

O torque no eixo de saida do servomotor pode ser calculado, utilizando a seguinte for-
mula:

M —_ MO 150% X In_(‘onverxorx n nom.
L 3000 rpm

04976AEN

Mo  Torque estatico continuo conforme tabelas dos motores DS/CM/CMD
lg Corrente estatica continua conforme tabelas dos motores DS/CM/CMD
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5 — Planejamento de Projeto

Tabela do motor DS/CM
Valores caracteristicos em Vi, = 220 Vcp / 380 Vipp

Sem ventilagao Com ventilagao Momento de inércia da
forcada forcada VR massa Jy
ny Motor M, Ip" Ip? Mo vk | lovR” To.vRD) Imax” Imax® Semfreio  Com freio
[rpm] [Nm] [A] [A] [Nm] [A] [A] [A] [A] [10* kgm?]
CM71S 5,0 2,2 3,95 7,3 3,2 5,7 8,8 15,8 4,85 6,89
CM71M 6,5 3,0 5,3 94 4,2 7,7 12,0 | 21,0 6,27 8,31
CM71L 9,5 42 74 13,8 6,1 10,7 16,8 | 29,5 9,1 11,1
CM90S 11,0 4,9 8,7 16,0 71 12,6 19,6 | 350 14,3 19,8
2000 CM90M 14,5 6,9 12,1 21,0 10,0 17,5 28,0 | 485 18,6 241
CM9OoL 21,0 9,9 17,1 30,5 14,4 25,0 40,0 | 68,0 27,1 32,6
CM112S 23,5 10,0 18,0 34,0 14,5 26,0 40,0 72 67,4 87,5
CM112M 31,0 13,5 24,5 45,0 19,6 35,5 54,0 98 87,4 108
CM112L 45,0 20,0 35,5 65,0 29,0 51,0 80,0 142 128 148
CM112H 68,0 30,5 52,0 95,0 42,5 73,0 122 208 189 209
DS56M 1,0 1,65 1,65 - - - 6,6 6,6 0,47 0,85
DS56L 2,0 24 2,4 - - - 9,6 9,6 0,82 1,2
DS56H 4,0 2,8 4,7 - - - 11,2 19 1,53 1,88
CM71S 5,0 3,3 5,9 7,3 4,8 8,6 13,2 | 235 4,85 6,89
CM71M 6,5 43 7,6 94 6,2 11,0 17,2 | 30,5 6,27 8,31
CM71L 9,5 6,2 11,1 13,8 9,0 16,1 25,0 | 445 9,1 11,1
3000 CM90S 11,0 7,3 12,7 16,0 10,6 18,4 30,0 51 14,3 19,8
CM90M 14,5 10,1 17,4 21,0 14,6 25,0 40,0 70 18,6 241
CM9OoL 21,0 14,4 25,5 30,5 21,0 37,0 58,0 102 27,1 32,6
CM112S 23,5 15,0 27,0 34,0 22,0 39,0 60,0 108 67,4 87,5
CM112M 31,0 20,5 35,0 45,0 30,0 51,0 82,0 140 87,4 108
CM112L 45,0 30,0 48,0 65,0 44,0 70,0 120 192 128 148
CM112H 68,0 43,0 73,0 95,0 60,0 102 172 292 189 209
DS56M 1,0 1,65 1,65 - - - 6,6 6,6 0,47 0,85
DS56L 2,0 2,4 - - - - 9,6 - 0,82 1,2
DS56H 4,0 4,0 - - - - 16,0 - 1,53 1,88
CM71S 5,0 4,9 8,5 7,3 7,2 12,3 20,0 34 4,85 6,89
CM71M 6,5 6,6 11,3 94 9,6 16,4 26,0 45 6,27 8,31
CM71L 9,5 9,6 17,1 13,8 14,0 25,0 38,0 68 9,1 11,1
4500 CM90S 11,0 11,1 18,9 16,0 16,2 27,5 44,0 76 14,3 19,8
CM90M 14,5 14,7 26,0 21,0 21,5 37,5 59,0 104 18,6 241
CM9OoL 21,0 21,6 39,0 30,5 31,5 57 86,0 156 271 32,6
CM112S 23,5 22,5 38,5 34,0 32,5 56 90,0 154 67,4 87,5
CM112M 31,0 30,0 54,0 45,0 44,0 78 120 216 87,4 108
CM112L 45,0 46,0 78,0 65,0 67,0 113 184 312 128 148
CM112H 68,0 66,0 - 95,0 92,0 - 264 - 189 209
DS56M 1,0 1,65 - - - - 6,6 - 0,47 0,85
DS56L 2,0 2,75 - - - - 11,0 - 0,82 1,2
DS56H 4,0 5,3 - - - - 21,0 - 1,53 1,88
CM71S 5,0 6,5 11,6 7,3 7,2 16,8 26,0 | 46,5 4,85 6,89
6000 CM71M 6,5 8,6 14,1 94 9,6 20,5 34,0 56 6,27 8,31
CM71L 9,5 12,5 21,5 13,8 14,0 31,0 50,0 86 9,1 11,1
CM90S 11,0 14,5 23,5 16,0 16,2 34,0 58,0 94 14,3 19,8
CM90M 14,5 19,8 37,0 21,0 21,5 54 79,0 148 18,6 241
CM9oL 21,0 29,5 51,0 30,5 31,5 74 118,0 | 204 27,1 32,6

1) Para servomotores sincronos DS/CM com tensé&o da rede 380 Vp
2) Para servomotores sincronos DS/CM com tensdo da rede 220 V¢
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Escolha do motor para servomotores sincronos (SERVO) EEEE

Podem ser encontradas instru¢des adicionais para o planejamento de projeto e infor-
magdes sobre os servomotores sincronos DS/CM no catalogo "Geared Servomotors",
da SEW-EURODRIVE.

Escolha do motor DS/CM (tensdo da rede 380 V)

1. Rotag&o nominal ny = 2000 rpm:

Motor MOVIDRIVE® MDX61B...-5_3 (380/500 Vca) nos modos de operagcdao SERVO (P700)
0005 0008 0011 0014 0015 0022 0030 0040 0055 0075 0110 0150 0220 0300 0370 0450
CM71S M, [Nm] 89 105 131 156 127 159 16,5 ' '
CM71M M., [Nm] 86 103 131 16,2 127 167 198 21,5
CM71L Moy  [Nm] 10,8 | 139 17,7 | 135 182 225 284 314
CM90S Moy [Nm] 139 17,8 134 184 232 306 382 394
CM9OM M, [Nm] 16,8 12,6 17,3 219 295 380 46,9 525
CMOOL Moy [Nm] ' 17,5 222 301 393 496 703 758
CM112S Moy  [Nm] ' 19,3 246 334 436 548 762 819
CM112M Moy [Nm] ' 239 326 429 547 793 99,6 108,0
CM112L M., [Nm] ' 42,0 53,9 80,3 104,9 141,5 1568
CM112H M., [Nm] ' ' 532 | 80,1 106,5 150,3 189,2 220,1 237,0

2. Rotagdo nominal ny = 3000 rpm:

Motor MOVIDRIVE® MDX61B...-5_3 (380/500 Vca) nos modos de operagdao SERVO (P700)

0005 0008 0011 0014 0015 0022 0030 0040 0055
DS56M Mmax  [Nm] 24 2,8 3,6 3,8 3,5 3,8
DS56L Mmax  [Nm] 3,3 4,0 5,1 6,4 4,9 6,6 7,6
DS56H Mmax  [Nm] 57 6,8 8,8 11,2 8,5 11,5 14,3 15,0
CM71S Mmax  [Nm] 6,0 7,2 9,2 11,6 8,9 11,9 14,3 16,5
CM71M M [Nm] 7,2 9,3 11,9 9,0 12,2 15,1 19,1 21,5
CM71L Mmax  [Nm] 9,5 12,2 9,2 12,6 15,9 21,0 26,2
CM90S Mmax  [Nm] 12,0 9,0 12,4 15,7 21,2 27,4
CM90M M [Nm] 11,8 15,0 20,4 26,6
CM9IOL Mmax  [Nm] 20,7 27,3
CM112S M ax [Nm] 22,2 29,3
CM112M Mo [Nm] 28,2
Motor MOVIDRIVE® MDX61 B...-5_3 (380/500 V) nos modos de operagcao SERVO (P700)

0075 0110 0150 0220 0300 0370 0450 0550 0750
CM71L Mmax  [Nm] 30,8 31,5
CM90S Mmax  [Nm] 34,0 39,2
CM90M M. [Nm] 33,7 47,8 51,6
CM9IOL Mmax  [Nm] 34,7 51,1 65,6 75,6
CM112S M. [Nm] 374 54,8 69,8 81,9
CM112M Mo  [Nm] 36,2 54,0 70,7 95,7 108,0
CM112L  Mpax  [Nm] 35,8 53,9 71,6 101,0 126,9 1474 156,8
CM112H M. [Nm] 56,6 75,7 108,6 139,9 167,0 1971 223,2 237,0
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3. Rotagdo nominal ny = 4500 rpm:

Motor MOVIDRIVE® MDX61B...-5_3 (380/500 Vca) nos modos de operagao SERVO (P700)

0005 0008 0011 0014 0015 0022 0030 0040
DS56M My [Nm] 2,4 28 | 36 3,8 3,5 3,8 '
DS56L  Mpay [Nm] 33 4,0 5,1 6,4 4,9 6,6 7,6
DS56H  Mpay [Nm] 4,0 4,8 6,2 7,9 6,0 8,2 10,3 13,7
CM71S  Mpay [Nm] 6,3 8,1 6,1 8,3 10,4 13,4
CM7IM Moy [Nm] 7,9 5,9 8,1 10,2 13,6
CM7IL  Mpay  [Nm] 8,2 10,4 14,0
CM90S Moy [Nm] 10,4 14,1
CMOOM Moy [Nm] 14,0
Motor MOVIDRIVE® MDX61B...-5_3 (380/500 Vca) nos modos de operagao SERVO (P700)

0055 | 0075 0110 | 0150 0220 | 0300 0370 0450 @ 0550 0750 0900 1100

DS56H M, [Nm] = 152 ” '
CM71S My, [Nm] | 161 165
CM71IM M, [Nm] = 171 203 213
CM71L My, [Nm] | 181 225 @ 303 312
CM90S M, [Nm] = 184 234 & 336 392
CMOM M, [Nm] 184 235 346 445 521
CMOOL M., [Nm] & 182 233 | 347 458 634 750
CM112S M, [Nm] | 195 250 @ 374 492 675 819
CM112M M., [Nm] 246 = 371 494 696 874 | 1015 1080
CM112L M., [Nm] 35 | 468 67,2 869 | 1041 1235 1407 156,8
CM112H M., [Nm] 709 925 | 1121 1355  157,7 1894 2316 2370

4. Rotagdo nominal ny = 6000 rpm:

Motor MOVIDRIVE® MDX61B...-5_3 (380/500 Vca) nos modos de operagdao SERVO (P700)
0005 0008 0011 | 0014 0015 0022 0030 0040 0055 0075 0110 0150 0220 0300 0370 0450
DS56M Mmax  [Nm] 24 28 36 38| 35 38
DS56L Mmax  [Nm] 29 35 45 57 43 58 |73 76
DS56H Mmax  [Nm] 47 60 45 62 |79 105 136 15,1
CM71S Mmax  [Nm] 6,1 | 46 63 80 106|133 158 16,5
CM71M Mmax  [Nm] 6,2 | 79 106 13,7 16,8 | 21,3
CM71L Mmax  [Nm] 8,0 10,8 | 141 17,9 252 30,7 31,4
CM90S Mmax  [Nm] 10,8 | 14,2 18,1 | 26,6 34,2 39,4
CM90OM Mmax  [Nm] 13,7 | 17,5 26,1 | 34,3 | 46,9 51,9
CM9IOL Mmax  [Nm] 17,1 1 25,6 | 33,9 48,0 60,9 71,3 752
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Escolha do motor DS/CM (tenséo da rede 220 V¢ ,)

1. Rotagdo nominal ny = 2000 rpm:
MOVIDRIVE® MDX61B...-2_3 (220 Vca) nos modos de operagao SERVO (P700)

Motor 0015 0022 0037 0055 0075 0110 0150 0220 0300
CM71S M., [Nm] 12,9 14,6 16,5

CM7IM M., [Nm] 13,1 15,1 214

CM7IL M., [Nm] 14,0 16,3 25,6 313

CM90S M., [Nm] 13,8 16,2 26,8 38,0 39,6

CM9OM M., [Nm] 13,1 15,4 25,8 38,2 48,1 52,0

CM9OL M., [Nm] 15,8 26,6 40,0 51,9 70,9 74,9

CM112S M., [Nm] 28,3 42,7 55,1 74,7 81,9

CM112M M., [Nm] 274 416 54,6 76,8 94,4 108,0

CM112L M., [Nm] 41,7 55,0 79,2 100,2 139,3 156,8
CM112H M., [Nm] 56,6 82,2 105,5 153 177.9

2. Rotagdo nominal ny = 3000 rpm:
MOVIDRIVE® MDX61B...-2_3 (220 V¢ p) nos modos de operagao SERVO (P700)

Motor

0015 0022 0037 0055 0075 0110 0150 0220 0300
DS56M  Mpyay [NM] 38
DS56L  Mpay [NM] 7,6
DS56H Mpyay [Nm] 9,2 10,7 15,3
CM71S  Mpay [Nm] 9,1 10,6 15,8 16,5
CM7IM Mo [Nm] 93 10,9 17,2 21,5
CM7IL  Mpay [Nm] 9,4 11,0 18,2 25,8 31,0 31,4
CM90S My [Nm] 9,5 11,2 18,7 27,7 35,1 39,5
CM9OM M, [Nm] 18,1 27,2 35,3 48,4 52,2
CMOOL My [Nm] 17,9 27,1 35,5 50,5 63,1 75,2
CM112S Moy [Nm] 18,8 28,7 37,7 53,4 66,3 81,9
CM112M My,  [Nm] 29,1 38,4 55,3 69,9 97,0 108,0
CM112L My [Nm] 40,6 58,9 75,4 108,8 125,9
CM112H M. [Nm] 58,4 75,3 11,1 131,1

3. Rotagdo nominal ny = 4500 rpm:

Motor MOVIDRIVE® MDX61B...-2_3 (220 Vca) nos modos de operagcao SERVO (P700)
0015 0022 0037 0055 0075 0110 0150 0220 0300
DS56M Mo [Nm] 3,8
CM71S M [Nm] 6,4 7,5 12,1 16,3 16,5
CM71M Mo [Nm] 6,3 7.4 12,2 17,4 21,0 21,4
CM71L M [Nm] 7.2 12,1 17,9 22,8 29,9 31,3
CM90S M, [Nm] 12,6 19,0 24,8 34,4 39,6
CM90M Mo [Nm] 12,1 18,3 241 34,3 42,8 52,0
CM90L My [Nm] 17,7 23,4 33,7 42,9 61,4 70,5
CM112S Mo [Nm] 20,0 26,5 38,2 48,6 68,3 77,7
CM112M Mo [Nm] 24,8 36,1 46,3 67,4 78,5

4. Rotagdo nominal ny = 6000 rpm:

Motor MOVIDRIVE® MDX61B...-2_3 (220 Vca) nos modos de operagcao SERVO (P700)
0015 0022 0037 0055 0075 0110 0150 0220 0300
CM71S Mo [Nm] 4,7 5,6 9,2 13,2 15,9 16,6
CM71M Mo [Nm] 5,0 5,9 9,9 14,6 18,2 21,4
CM71L Mo [Nm] 9,6 14,5 18,7 25,6 30,3 31,4
CM90S M, [Nm] 10,2 15,4 20,1 28,5 35,3 39,4
CM90OM  Mp,ax [Nm] 12,9 17,0 24,5 31,2 44,3 50,6
CM90L My [Nm] 17,9 25,9 33,1 48,3 56,5
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Tabela do motor CMD

Valores caracteristicos em V5, = 380 Vca

ny Motor My lo e Momento de inércia da massa Jy
[rpm] [Nm] [A] [A] [10* kgm?]
CMD93S 2,4 1,55 8,1 1,16
CMD93M 4,2 2,5 16,2 2,25
1200 CMD93L 6,0 3,5 22,9 3,35
CMD138S 6,7 3,9 13,2 6,5
CMD138M 12,1 55 25,5 12,4
CMD138L 16,5 8 40,2 18,1
CMD138S 6,7 7.4 24,9 6,5
2000 CMD138M 12,1 11,4 53,0 12,4
CMD138L 16,5 15,1 75,7 18,1
CMD70S 0,7 1,04 5,8 0,21
CMD70M 1,1 1,36 7.9 0,4
3000 CMD70L 1,9 1,96 17,7 0,76
CMD93S 2,4 2,32 12,2 1,16
CMD93M 4,2 3,6 23,2 2,25
CMD93L 6,0 6 39,7 3,35
CMD55S 0,25 0,7 41 0,076
4500 CMD56M 0,45 0,95 6,1 0,15
CMDS56L 0,9 1,5 12,2 0,3

Escolha do motor CMD (tens&o da rede 380 V,)

1. Rotag&o nominal ny = 1200 rpm:
MOVIDRIVE® MDX61B...-5_3 (380 Vca) nos modos de operagao SERVO (P700)

Motor 0005 0008 | 0011 0014 | 0015 | 0022 0030 0040 @ 0055 0075 0110 0150
CMD93S M., [Nm] = 58 67 | 8,1 10 7.9 10 ' '

CMD93M M., [Nm] 82 | 105 133 102 136 | 166 206 & 22

CMD93L My, [Nm] | ' 105 135 101 @ 140 | 176 231 286 33

CMD138S M, [Nm] | ' 125 | 98 128 | 152 17 '

CMD138M M., [Nm] | ' 219 | 279 | 333 378 39
CMD138L My, [Nm] | ' 36,8 450 = 59 62

2. Rotagdo nominal ny = 2000 rpm:

MOVIDRIVE® MDX61B...-5_3 (380 Vca) nos modos de operagao SERVO (P700)

Motor 0040 0055 0075 0110 0150 0220 0300
CMD138S M, [Nm] = 11,9 14,7 17 '

CMD138M M, [Nm] | 237 318 37,2 38,8

CMD138L M, [Nm] | . 374 47,1 59,6 62
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3. Rotagdo nominal ny = 3000 rpm:

Motor MOVIDRIVE® MDX61B...-5_3 (380 Vca) nos modos de operagao SERVO (P700)
0005 | 0008 | 0011 | 0014 | 0015 | 0022 @ 0030 | 0040 0055 0075 0110 | 0150

CMD70S M., [Nm] = 22 25 3 ' '
CMD70M M., [Nm] = 32 37 | 45 52 | 44 5
CMD70L M., [Nm] 38 45 58 74 57 76 91 | 106 11
CMD93S My, [Nm] | 48 | 60 73 58 75 | 88 10
CMD93M M, [Nm] | ' 95 | 72 98 123 | 159 | 195 22
CMD93L My, [Nm] | ' 13,9 | 181 225 307 33
4 Rotagdo nominal ny = 4500 rpm: n
Motor MOVIDRIVE® MDX61B...-5_3 (380 Vca) nos modos de operagao SERVO (P700)

0005 0008 0011 0014 0015 0022 0030 0040
CMD55S M, [Nm] 1,2
CMD55M M, [Nm] 1,8 2 2,3
CMD55L M, [Nm] 2,5 2,9 3,7 45 3,6 4,6 5,4 6
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5.7 Capacidade de sobrecarga do conversor

Determinando
a capacidade
de sobrecarga

Constante de
tempo T do dissi-
pador de calor

Ciclo da carga

262

Os conversores MOVIDRIVE® calculam permanentemente a carga do estagio de saida
do conversor (utilizagdo da unidade), e podem fornecer sempre a maxima poténcia em
cada condigao de operagao. A constante T do dissipador de calor do conversor é uti-
lizada como unidade de tempo. A constante de tempo T do dissipador de calor é dife-
rente para cada tamanho (- Cap. "Constante de tempo do dissipador de calor")

Sao0 necessarias trés fases para determinar a capacidade de sobrecarga:

1. Determinar a corrente continua de saida lg,5;4; dependendo da freqiiéncia de saida
(em particular < 2 Hz) e da freqtiéncia PWM.

2. Caracterizar a duragao da sobrecarga:

— Minutos: tsobrecarga 2 0,25 T (por ex. ventiladores)
— Segundos: tsobrecarga < 0,25 T (por ex. transportador de rolos)
— Uma fragéo de segundo: tsoprecarga < 1S (pOr ex. aplicagbes dinamicas do servo)

3. Determinar a capacidade de sobrecarga na faixa de tempo caracterizada (- figura
a seguir):

Minutos: Diagramas de sobrecarga (A)
Segundos: Tabelas e férmulas (B)
— Uma fragéo de segundo: Diagramas de sobrecarga (C)

A B C
56450AXX
Constante de tempo T do dissipador de calor para os tamanhos de conversor
0S oM 1 2 28 3 4 5 6
9,3 min 6 min 3,5 min 5 min 4 min 4 min 9 min 5 min 4,5 min
=560s =360s =210s =300s | =240s =240s =540s =300s =270s

O ciclo da carga necessario € a base para determinar a capacidade de sobrecarga do
conversor. Devem ser atendidas as seguintes condigdes para que um ciclo da carga
possa ser repetido periodicamente:

* Atemperatura deve estar abaixo da temperatura critica do dissipador de calor no fi-
nal do tempo de sobrecarga t4.

» Durante o tempo t, posterior de baixa carga, a temperatura do dissipador de calor
deve cair o suficiente, a fim de que seja possivel uma nova sobrecarga para duragédo
tq.

A figura 92 mostra um exemplo de ciclo de carga deste tipo. O perfil de temperatura do
dissipador de calor para o tempo de sobrecarga t4 e o tempo de baixa carga t, s&o mos-
trados sob o ciclo de carga. Se organizar o perfil de temperatura como mostrado na
Figure 92, é possivel verificar se o limite de sobrecarga é excedido.
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Exemplo

Corrente
continua de saida

Exemplo do ciclo de carga:

» Corrente de sobrecarga lg5igq 1 = 120 % Ip
» Corrente de carga baixa lgzigq 2 =40 % Ip
+ Tempo de sobrecargat; =0,75 xT

* Tempo de carga baixat, =1,5xT

I[% 1p] 150

L1 1y

saida 1

100

A 4

50

Isal’ola 2 ] -

v

T 1
0 0.5 1 15 2 125 3 35, 4 45 5 t[T]

»

r 1 1 1 1 1 1T 1 11T 1T 1 1 1T 1T 1_T1T7T1”
0 0.5 1 15 2 25 3 35 4 45 5 t[T]

05550AXX
Figura 92: Exemplo do ciclo de carga

O modelo térmico no MOVIDRIVE® executa a limitagdo dindmica da corrente maxima
de saida. A corrente maxima de saida permanente I depende da frequéncia do ciclo
PWM, da temperatura ambiente t, e da frequéncia de saida fj.

E muito importante considerar as freqiiéncias de saida fa <2 Hz para:
» Elevagdes com controle de parada elétrico
» Controle do torque em baixas rotagdes ou em parada

A freqiiéncia de saida do conversor quando utilizada com motores assincronos consti-
tui-se da frequiéncia rotacional (= rotagao) e da freqiiéncia de escorregamento. Com os
motores sincronos, a freqiiéncia de saida do conversor é a mesma da freqiiéncia rota-
cional do motor sincrono.
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MDX60B / 61B tam. 0: Correntes de saida permanentes I dependendo da freqiiéncia de saida f,

%ly 4 V,=3x380VCA,t,=25°C %Iy & V,=3x380VCA,=40°C
225_ 77777 L e e | 225_ 77777 L e e |
| | | | | | | | | | | |
| | | | | | | | | | | |
e B o e B B Epe
R I TELL S oL L S N Y 3 R L R L L
I 7 I I I I 7 I I I I
7 | | | | | R | | | | |
150_ 77777 (7777\ 77777 T””T|D4kHZF””\ 150 _7777;(7777\ 77777 L R I |
T T T Menida 1 16 kKHZ ‘ 70 | | I lggigaq 16 kHz 1
s I Nt inninizsioniontes SERPPWI Rl | IpakHd el
S - YT T
100 A I N O 100 T loBkHz
P 1 1 1 1 P 1 1 1 1
\/ | | | Ip 16 kHz | 7 | | | | |
75 '7‘*r****r****r****r****r***ﬂ S+ —~-r-———-r-——--r--—--r Ip 16 kHZ = 1
| | | | | | t t t t T 1
S N O N S S S S A S S S S
1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
25 4 - ___v____L____bt____L____I 25 4 -t ________L____bL____bL____l
1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
0 | | | | | | o 0 | | | | | | »
0 0,5 1 1,5 2 2,5 3 0 0,5 1 1,5 2 2,5 3
falHz] falHz]
%ly 4 V,=3x500VCA,t,=25°C %l & V,=3x500VCA, t,=40"°C
225_ 77777 r-——---r -r T T 1 225_ 77777 L e e |
| | | | | | | | | | | |
wood oo e
| | | | | | | | | | | |
lsaida1 4 kHZz 2 1 I I I lsaiga 14 kHz 7 1 I I I
e s e BT B
| iz | | |18k | |
150_ 77777 P -t = - T 150_ 77777 y7/777V7777;’7777777777777777\
: ‘ 4 KHz ! ! o7 1 1 1 1 1
125 '/**‘F**"*‘F****‘F****‘Pjs;id*a;fsfkﬁsz“ 125 '*/***‘L****‘L**ID4kHz***‘L****‘L****1
i | L7 ok | | et I D
A S N L Pt 1 S
V2% SR It S I O WU B <51 BN Bt S N R B
t t T 1 // | | | | |D1ékHZ |
T e e
1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
e R T B I EES SRR
| | | | | | | | | | | |
| | | | | | » | | | | | | .
0 T T T T T > 0 T T T T T —>
0 0,5 1 1,5 2 2,5 3 0 0,5 1 1,5 2 2,5 3
falHz] falHz]
56681AXX

Figura 93: Correntes de saida permanentes Ip para MOVIDRIVE® MDX60B / 61B tamanho 0

ta
V4
fa

= Temperatura ambiente Ip = Corrente continua de saida do conversor

= Tensao de entrada

lsaida 1 = Corrente de sobrecarga de tempo limitado do conversor

= Frequéncia de saida IN = Corrente nominal de saida, conforme dados técnicos
do conversor

do conversor
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MDX61B tam. 1 - 6: Correntes de saida permanentes I dependendo da freqliéncia de saida fy

% Iy 4 3 3 } ; } % Iy 4 ‘ ‘ ‘ ‘ ‘
150 —f-----mmemmde e G Ry B e o1 O B R R S ———

V, = 3x 220 VCA| s 3 V=3 x220 VCA| el |
‘ ‘ ; ! V,=3x380VCA: 47 1 L 4kHz
| -7 : :

V1=3x380VCA} ! !
ta =25°C ,,,,,, z s /———————— 125 |

125

100

25

0 0,5 1,0 1,5 2,0 25 ¢, [Hz]
% Iy A ! ! ! !
150 e I S -
V;=3x500VCA P !
t, = 25°C : e

125 —f--e-nonroenfoenenencand boneog

100

25 i i i s 25
0 i i i 1 \ > 0 1 i 1 \ \ >
0 0,5 1,0 1,5 2,0 2,5 fy[Hz] 0 0,5 1,0 1,5 2,0 2,5 f,[Hz]
56691AXX
Figura 94: Correntes de saida permanentes Ip para MOVIDRIVE® MDX61B tamanhos 1 - 6
ts = Temperatura ambiente Ip = Corrente continua de saida do conversor
V4 =Tenséo de entrada lsaida 1 = Corrente de sobrecarga de tempo limitado do conversor
fa  =Freq. de saida do conversor Iy = Corrente nominal de saida, conf. dados técnicos do conversor
Utilizagdo da Se o0 "P860/P861 freqiiéncia PWM 1/2" > 4 kHz for ajustado nos modos de operagéo
unidade VFC e o "P862/P863 PWM fixo 1/2" = DESL, o conversor reduz automaticamente a

frequéncia PWM no caso de uma sobrecarga do equipamento. Nos modos de operagao
CFC e SERVO, a frequiéncia PWM permanece com 0 mesmo ajuste e o conversor ndo
reduz a freqliéncia PWM no caso de uma sobrecarga do equipamento. Se o conversor
estiver sujeito a uma carga maior do que a permitida, ele emite a mensagem de irregu-
laridade "F44 Utilizacdo da unidade" e desliga imediatamente.

Ventiladores Os ventiladores do mddulo de poténcia do dissipador de calor sdo sujeitos a controle
com controle da temperatura. O ventilador ndo é ligado até que a temperatura do dissipador de calor
da temperatura de t = 45 °C seja excedida.
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Capacidade de
sobrecarga em
minutos

Exemplo

Esta é a capacidade de sobrecarga que corresponde pelo menos a um quarto da cons-
tante de tempo do dissipador de calor (0,25 T). A sobrecarga geralmente termina em
poucos minutos. A capacidade de sobrecarga pode ser determinada, conforme segue:

Tempo de sobrecarga t; 2 0,25 x T — determina utilizando os diagramas

Tempos de sobrecarga t{ 20,25 x T:

56693AXX
Figura 95: Exemplo do diagrama de sobrecarga

O eixo de tempo é separado. O lado esquerdo mostra o tempo de sobrecarga t; e o lado
direito mostra o tempo de baixa carga t;. O perfil de temperatura da corrente de sobre-
carga maxima admissivel lg,;45 1 € mostrado acima t{ para as condic¢des periféricas cor-
respondentes. O perfil de temperatura das varias correntes de baixa carga lg,iq5 2 S80
mostrados acima, em uma série de curvas t,.

Utilizando o exemplo de dados acima e o ciclo de carga da figura 92, a capacidade de
sobrecarga (- Fig.95) é determinada conforme a seguir:

+ Emtempo de sobrecarga t; = 0,75 x T move-se verticalmente para cima até o ponto
de intersecdo com lggiq44 1-
* Move-se horizontalmente para a direita até o ponto de interse¢gdo com
lsaida 2 = 0,4 % Ip.
* Move-se verticalmente para baixo e 1€ o tempo minimo de baixa carga
to - to=1,25xT.
Todos os tempos t, para a direita, do ponto de interse¢éo com lg,iq45 2 S80 admissiveis
(V); todos os tempos t, para a esquerda ndo séo (!).

No ciclo de carga da figura 92, t, = 1,5 x T, que significa que é dada a capacidade de
sobrecarga.

Para tempos de sobrecarga ty < 0,25 x T, a precis&o de leitura dos diagramas n&o é
adequada. As curvas neste ponto sdo quase lineares. Deste modo, pode-se utilizar uma
férmula linear para tempos de sobrecarga t4 < 0,25 x T, em vez dos diagramas.

Para tempos de sobrecarga t; = 0,25 x T utilizar os diagramas a seguir, para verificar

a capacidade de sobrecarga. Observar as dependéncias de I em Iy como mostrado
na fig. 94.
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56699AXX

8 kHz (380 V// 25 °C)
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Figura 97: Capacidade de sobrecarga em fpyy
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Freqiiéncia do ciclo fpyy = 16 kHz:

i

| | |
: V4 =3 x 380 VCA ; ;

56700AXX

Figura 98: Capacidade de sobrecarga em fpyy, = 16 kHz (380 V / 25 °C)

MDX61B,
capacidade de
sobrecarga BG 1-6
em 380 V/ 25 °C T

Freqliéncia do ciclo fpyy = 4 kHz:

" V,=3x380 VCA
t,=25°C
- foyy (P80 / P8B1) = 4 kHz

1

56694AXX

Figura 99: Capacidade de sobrecarga em fpyy, = 4 kHz (380 V / 25 °C)
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Freqiiéncia do ciclo fpyy = 8 kHz:

V,=3x380VCA

| t -25°C

e j
I Touw (PBOOJ PBST) = 8 Kz . e 3 ; ot
2 15 1 05 O0 05 1 15 2 25 35 4 45 5
t,[T] < | > t,[T]
56696AXX

Figura 100: Capacidade de sobrecarga em fpyy = 8 kHz (380 V / 25 °C)

Freqiiéncia do ciclo fpyyy = 16 kHz:

V=3 x380 VCA
t,=25°C

0 )

11

oy (P80 / P861) = 16 kHz

1,5 1 0,5 0 0,5

1 1,5

t,[T] < |

> t,[T]

56697AXX

Figura 101: Capacidade de sobrecarga em fpyyy = 16 kHz (380 V /25 °C)
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Freqiiéncia do ciclo fpyy = 16 kHz:

56703AXX
Figura 104: Capacidade de sobrecarga em fpy, = 16 kHz (380 V /40 °C)

MDX61B, Freqiiéncia do ciclo fpyy = 4 kHz:
capacidade de
sobrecarga BG 1-6

em 380 V /40 °C T

t, [T] < I > t,[T]

56712AXX
Figura 105: Capacidade de sobrecarga em fpy, = 4 kHz (380 V /40 °C)
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Freqiiéncia do ciclo fpyy = 8 kHz:

N — SRS N - V,=3x380 VCA S
U =40cc i
oy (P60 / P861)=8 KHz |

t,[T] « | > t,[T]

56713AXX
Figura 106: Capacidade de sobrecarga em fpy, = 8 kHz (380 V /40 °C)

Freqiiéncia do ciclo fpyyy = 16 kHz:

I e N S— S — V,=3x380VCA

oy (P80 / P861) = 16 kHz

t,[T] < | > t,[T]

56714AXX
Figura 107: Capacidade de sobrecarga em fpyyy = 16 kHz (380 V /40 °C)
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Planejamento de Projeto

Capacidade de sobrecarga do conversor

56706AXX
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Freqiiéncia do ciclo fpyy = 4 kHz:
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Figura 109: Capacidade de sobrecarga em fpy
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Planejamento de Projeto
Capacidade de sobrecarga do conversor

MDX61B,
capacidade de
sobrecarga BG 1-6
em 500V /25 °C

Freqiiéncia do ciclo fpyy = 16 kHz:
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Figura 110: Capacidade de sobrecarga em fpyyy = 16 kHz (500 V' / 25 °C)

Freqiiéncia do ciclo fpyy = 4 kHz:

T

_. ‘saida 1

= v,=3x500 VCA

of i
NN AN ta =25°C : : | | | | |
g - fPWM(P86O/P861)=4kHzm§m~m«; ,,,,,,,,, e e 1 3 | )%+
2 1,5 1 05 0 05 1 15 2 25 3 35 4 45 5
t, [T] < | > t,[T]
56715AXX

Figura 111: Capacidade de sobrecarga em fpy = 4 kHz (500 V / 25 °C)
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Planejamento de Projeto — 5
Capacidade de sobrecarga do conversor ====

Freqiiéncia do ciclo fpyy = 8 kHz:

_. 'saida1__

,,,,,,,,,,

V,=3x500 VCA N R e
t, =25°C

----3%- *:f”f a
X foyy (P860/ P861)= 8 KHz -t T o
2 1,5 1 0,5 0 0,5 1 1,5 2 2,5 3 3,5 4 4,5 5
t, [T] < : > t,[T]
56716AXX

Figura 112: Capacidade de sobrecarga em fpyy = 8 kHz (500 V / 25 °C)

Freqliéncia do ciclo fpyyy = 16 kHz:

fffffffffffffffffffffffffffffffff

V=3 x500 VCA : : : : : : 3 3
77777 t, =25°C o ! : : : ‘
777777 oy (P80 / PB61) = 16 kHz -

2 1,5 1 0,5 0 0,5 1 1,5 2 2,5 3 3,5 4 4.5
t, [T] « | > t, [T]

56717AXX
Figura 113: Capacidade de sobrecarga em fpyyy = 16 kHz (500 V / 25 °C)
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Capacidade de sobrecarga do conversor
Freqiiéncia do ciclo fpyy = 4 kHz:

Planejamento de Projeto

MDX60B/61B,
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Figura 115: Capacidade de sobrecarga em fpy
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Planejamento de Projeto — 5
Capacidade de sobrecarga do conversor = |Z==2
Frequiéncia do ciclo fpyyy = 16 kHz:
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Figura 116: Capacidade de sobrecarga em fpy = 16 kHz (500 V / 40 °C)

MDX61B,
capacidade de

Freqliéncia do ciclo fpyy = 4 kHz:

sobrecarga BG 1-6
em 500 V /40 °C I

V= 3x500 VCA
t, =40°C :
(P860 / P861)= 4 kHz

> t,[T]

Figura 117: Capacidade de sobrecarga em fpyy = 4 kHz (500 V / 40 °C)

Manual de Sistema — MOVIDRIVE® MDX60B/61B

56718AXX

277



5 e Planejamento de Projeto
EEEE Capacidade de sobrecarga do conversor

Freqiiéncia do ciclo fpyy = 8 kHz:

PWM(

P860/P861) = 8 kHz

80% Ip.

,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,

([T] | > t,[T]

56719AXX
Figura 118: Capacidade de sobrecarga em fpyy = 8 kHz (500 V /40 °C)

Freqliéncia do ciclo fpyyy = 16 kHz:

t,[T] < | > t,[T]

56720AXX
Figura 119: Capacidade de sobrecarga em fpyy = 16 kHz (500 V / 40 °C)
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Planejamento de Projeto
Capacidade de sobrecarga do conversor

Capacidade de
sobrecarga em
segundos

Formula

Exemplo

MDX60B/61B,
capacidade de
sobrecarga BGO
em 380V /25 °C

MDX61B,
capacidade de
sobrecarga BG 1-6
em 380V /25°C

Manual de Sistema — MOVIDRIVE® MDX60B/61B

Esta é a capacidade de sobrecarga que corresponde a mais de um quarto da constante
de tempo do dissipador de calor (0,25 T). A sobrecarga geralmente termina em poucos
segundos. Nesta faixa de tempo, a curva é quase linear e a capacidade de sobrecarga
pode ser determinada, conforme a seguir:

Tempo de sobrecarga t; < 0,25 x T —. determina utilizando uma férmula

Nos tempos de sobrecarga t < 0,25 x T, pode-se calcular a capacidade de sobrecarga,
utilizando a seguinte férmula:

to >k xty k = fator de sobrecarga

Os valores para os fatores de sobrecarga k séo indicados nas tabelas a seguir, depen-
dendo da tenso da rede V4, da temperatura ambiente 9 e da freqiéncia do ciclo fpyyu-

Exemplo com MOVIDRIVE® MDX61B0055 (tamanho 2):

+ Operacao com tensado da rede V, = 3 x 380 Vp, temperatura ambiente t; =40 °C e
freqiiéncia do ciclo fpyyy = 4 kHz.

+ Corrente nominal do equipamento Iy = 12,5 Acp e corrente continua de saida
Ip =125 % x I\ = 15,6 (- Figura 94)

* Tempo de sobrecargaty=30s=0,1xT
+ Corrente de baixa carga lggjga 2 =6 A=0,4 x Iy - k=0.778

an Corrente Fator de sobrecarga k em corrente
z:,egilé?:ma de saida sob?:g:";e Ide’ de baixa carga lg;iqa 2 =
p permanente Ip f g> 2 ﬁa'da"
PWM (fa > 2 Hz) (emfa>2Hz) 0 02xlp | 04xly 06xIp
4 kHz 125 % Iy 120 % Ip (= 150 % ly) 0.411 0.538 0.778 1.407

+ O tempo de baixa carga deve sert, > k xt; > 0.778 x 30 s > 23,34 s.

Para tempos de sobrecarga ty < 0,25 x T utilizar a formula t2 > k x t4 para verificar a
capacidade de sobrecarga. As tabelas a seguir mostram o fator de sobrecarga k para
varias correntes de baixa carga. Para informacgéo adicional, incluimos o valor depen-
dendo de Iy (em fp > 2 Hz), além da corrente de sobrecarga.

an Corrente Fator de sobrecarga k em corrente
Freq_uencla continua de SEEILE CR de baixa carga lg,iga 2 =
do ciclo saida | sobrecarga lg,iqa 1
fowm (Fa > 2 HZ) (em fp > 2 Hz) 0 02xly 04xlp 06xIy 0,8xIp
4 kHz 144 % Iy 139% Ip (=200 % 1y) 0.368 | 0.456 | 0.588 | 0.838 & 1.456
8 kHz 112 % Iy 179%I1p (=200 % Iy) | 1.182 | 1.545 | 2.091 3.545  14.364
16 kHz 78 % Iy 171%I1p (=133%1y) | 1.000 1313 | 1.813 | 2938 @ 9.250
Freqiiéncia Corrente ek Fator de sobrecarga k em corrente
do ciclo co:;;:;:? e sobrecarga lg,iqa 1 Gl I
frwm (Fa > 2 HZ) (em f5 > 2 Hz) 0 02xl 04xly 06xlp 08xIp
4 kHz 144 % Iy 104 % Ip (=150 % 1y) | 0.085 = 0.107 | 0.145 @ 0.226 = 0.508
8 kHz 12 % Iy 14 %Ip (=128 % 1y) | 0.314 = 0.408 | 0.582 | 1.016 @ 4.160
16 kHz 78 % Iy 1M0%Ip (=86 %Iy)  0.235 | 0.303 | 0427 0.720 @ 2.324
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Planejamento de Projeto
Capacidade de sobrecarga do conversor

MDX60B/61B,
capacidade de
sobrecarga BGO
em 380 V/40 °C

MDX61B,
capacidade de
sobrecarga BG 1-6
em 380 V/40 °C

MDX60B/61B,
capacidade de
sobrecarga BGO
em 500V /25 °C

MDX61B,
capacidade de
sobrecarga BG 1-6
em 500V /25 °C

MDX60B/61B,
capacidade de
sobrecarga BGO
em 500 V /40 °C

MDX61B,
capacidade de
sobrecarga BG 1-6
em 500 V/ 40 °C

Freqiiéncia Corrente Corrente de Fator de sobrecarga k em corrente
do ciclo contfzuell de sobrecarga Iqqiga 1 de baixa carga lg,jga 2 =
saida
fwm (fa > 2 HZ) (em f5 > 2 Hz) 0 02xlp | 04xly 06xlp
4 kHz 125 % Iy 160 % Ip (=200 % ly) 0.727 0.909 1.212 1.818
8 kHz 100 % Iy 200 % Ip (= 200% ly) 1.931 2.690 4.069 9.448
16 kHz 67 % Iy 199 % Ip (= 133 % Iy) 0.737 0.912 1.211 1.825
Freqiiéncia Co[rente ooy Fator de so_brecarga k em corrente
do ciclo cont!gu.‘:ll de sobrecarga lq,g 1 de baixa carga lg,iqa 2 =
saida
fowm (fa > 2 HZ) (em f5 > 2 Hz) 0 02xlp | 04xly 06xlp
4 kHz 125 % Iy 120 % Ip (= 150 % Iy) 0.411 0.538 0.778 1.407
8 kHz 100 % Iy 125 % Ip (=125 % Iy) 0.678 0.928 1.473 3.639
16 kHz 68 % Iy 126 % Ip (= 86 % Iy) 0.676 0.922 1.448 3.438
U Corrente Fator de sobrecarga k em corrente
Freqiiéncia - Corrente de :
e giclo cont!'rj\uzlx de sobrecarga lq,iga 1 de baixa carga lg,iga 2 =
saida
fowm (fa>2 HDZ) (em fp > 2 Hz) 0 02xly 04xly 0,6xIly 08xlIp
4 kHz 134 % Iy 149 % Ip (=200 % ly) | 0.558 | 0.674  0.907 | 1.326 | 2.674
8 kHz 100 % Iy 178 % Ip (=178 % Iy)  1.154 | 1.538 | 2.077 @ 3.462 | 11.615
16 kHz 67 % Iy 170 % Ip (= 114% 1) = 1.000 | 1.278 | 1.778 | 2..778 | 7.944
Freqiiéncia Corrente rEach Fator de sobrecarga k em corrente
do ciclo cont!guell de sobrecarga lq,igq 1 de baixa carga lg;iqa 2 =
saida
fowm (fa > 2 H2) (em fo > 2 Hz) 0 02xlp 04xly 06xly 08xIp
4 kHz 134 % Iy 1M12%Ip (=150 % ly)  0.245 | 0.316 | 0.443 | 0.741 2.287
8 kHz 100 % Iy M4%Ip (=114 % 1y) | 0.286 | 0.369 @ 0.522 | 0.888 | 3.040
16 kHz 67 % Iy 109 % Ip (=73 % 1y) | 0.182 | 0.232 | 0.321 0.521 1.385
U Corrente Fator de sobrecarga k em corrente
Freqiiéncia 5 Corrente de .
. continua de de baixa carga lg;iqs 2 =
1slo ciclo saida Ip sobrec;:arg>a2Ils-laic|al1 92 lsaida 2
PWM (fa > 2 Hz) (em fp z) 0 02xlp | 04xly | 06xIp
4 kHz 17 % Iy 171 % Ip (=200 % Iy) 1.000 1.268 1.805 3.049
8 kHz 89 % Iy 200 % Ip (=178 % Iy) 1.882 2.529 3.824 8.412
16 kHz 57 % Iy 200 % Ip (=114 % Iy) 1.667 2.208 3.167 5.792
Freqiiéncia Corrente ooy Fator de sobrecarga k em corrente
: continua de de baixa carga lg,; =
1((io ciclo b sObI'eCfal'g>azlﬁaida1 <Herirn g
PWM (fo> 2 Hz) (em fp z) 0 02xlp  04xlp  06xlp
4 kHz 117 % Iy 128 % Ip (=150 % ly)  0...662 0.897 1.395 3.176
8 kHz 89 % Iy 126 % Ip (= 112 % Iy) 0.745 1.022 1.627 4.103
16 kHz 59 % Iy 123% Ip (=73 % Iy) 0.595 0.803 1.234 2.695
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Planejamento de Projeto
Capacidade de sobrecarga do conversor

Capacidade para
um tempo de
sobrecarga<1s

Determinando a
capacidade de
sobrecarga

Em aplicagbes dindmicas (modos de operagao CFC e SERVO) com um tempo de so-
brecarga curto t4, o conversor pode liberar corrente de sobrecarga até 150 % Iy da cor-
rente de entrada, mesmo nas freqtiéncias PWM de 8 kHz e 16 kHz.

O tempo de sobrecarga t; deve ser menor do que 1 s para esta alta capacidade de
sobrecarga ser alcancada.

A capacidade para o tempo de sobrecarga curto (t; < 1 s) é determinada, conforme a
seqguir:

+ Para MDX61B tamanho 1 - 6 utilizando os diagramas (- figura a seguir)

+ Para MDX60B/61B tamanho 0 conforme capitulo "Capacidade de sobrecarga em
segundos” (- S.)

A corrente de saida primitiva do conversor lg5i43 rms N80 deve exceder um determinado
valor, durante o ciclo de carga.

N v, =3 x400 VCA
N T t,=40°C
B\ oy (PBBO / P861) = 8 kHz

lsaida Rms <65 % Ip

56729AXX
Figura 120: Exemplo do diagrama para tempo de sobrecarga curto

O eixo de tempo é separado. O lado esquerdo mostra o tempo de sobrecarga t; e o lado
direito mostra o tempo de baixa carga t,. O perfil de temperatura para varias correntes
de sobrecarga lg,iq4 1 S80 mostrados acima, em uma série de curvas t4. O perfil de tem-
peratura para as varias correntes de baixa carga lg,i45 2 S80 mostrados acima, em uma
série de curvas ty.

Exemplo:
» Seguintes especificagoes:

Corrente de sobrecarga lg5i45 1 = 140 % Ip
Tempo de sobrecargat; =0,3 s

Corrente de carga baixa lgiq5 2 =40 % Ip
Tempo de carga baixat, = 1,0 s

+ Em tempo de sobrecarga t4 = 0,3 s move-se verticalmente para cima até o ponto de
intersecdo com lggiqa 1 = 140 % Ip.

* Move-se horizontalmente para a direita até o ponto de intersegdo com
lsaiga 2 = 0,4 % Ip.
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EEEE Capacidade de sobrecarga do conversor

MDX61B,
capacidade de
sobrecarga BG 1-6
em 380V /25 °C

* Move-se verticalmente para baixo e 1€ o tempo minimo de baixa carga t, - t, =
0,13s

Todos os tempos t, para a direita, do ponto de interse¢éo com lg,iq4 2 S&80 admissiveis
(V); todos os tempos t, para a esquerda ndo séo (!).

A capacidade de sobrecarga é dada, conforme o diagrama. Além do diagrama, verificar
se a corrente de saida primitiva admissivel do conversor lg;i45 RMs N80 € excedida:

t, ty
lsaida1 T+, * lsaida2 X T+, < lsaidaRMS
. 0.3s . 1.0s .

140% Ip Xm+40/°ID XmSGS/oID

32.31% Ip + 30.77% I = 63.08% I < 65% Ip
05574AXX

A corrente de saida primitiva admissivel do conversor & Ig5i45 rms < 65 % Ip. No ciclo
de carga especificado, lg,i43 rms = 63,08 % Ip. Portanto, o ciclo de carga é permitido.

Freqiiéncia do ciclo fpy = 8 kHz:
A corrente de saida primitiva admissivel do conversor é lg5i4a rms < 79 % Ip.

,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,

foyu (P860 / P861) = 8 kHz

‘ ‘ ; o
,,,,,,,,,,,,,,,,,, lsaigar /1 W\ lsaidarms <79 % Ip

t1[s] « | > t2[s]

56749AXX
Figura 121: Capacidade de sobrecarga curta em fpy = 8 kHz (380 V / 25 °C)
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MDX61B,
capacidade de
sobrecarga BG 1-6
em 380V /40 °C

Frequéncia do ciclo fpyy = 16 kHz:

A corrente de saida primitiva admissivel do conversor € lg,i4q RMs < 81 % Ip.

|

I I I
,,,,,,,,,, N [ R ——— 1
1 1 0

********* iV, = 3x 400 VCA

foym (P860/ P861) = 16 kHz

lsaida Rms <81 % Ip

0,2 04 0,6

> 12]s]

Figura 122: Capacidade de sobrecarga curta em fpyyy = 16 kHz (380 V / 25 °C)

Freqiiéncia do ciclo fpyy = 8 kHz:

56750AXX

A corrente de saida primitiva admissivel do conversor é lgzi4a rms < 65 % Ip.

Sl iV, = 3x 400 VCA

Tt,=40°C

foy (P860 / P861) = 8 kHz

lsaiga RMs < 65 % Ip

t1[s] « |
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Figura 123: Capacidade de sobrecarga curta em fpy, = 8 kHz (380 V / 40 °C)

56751AXX
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Capacidade de sobrecarga do conversor

MDX61B,
capacidade de
sobrecarga BG 1-6
em 500V /25 °C

Freqiiéncia do ciclo fpyy = 16 kHz:

A corrente de saida primitiva admissivel do conversor € lg5iq43 rms < 69 % Ip.

I I I I
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,
T | I |
I I I i
I I | I \
| | | i
I I I I
. I N (S Y A -
1 I 1 v
I I I I
' |
I | I

fouu (P860 / P861) = 16 kHz
lsaida Rms 069 % Ip

56721ABXX

Figura 124: Capacidade de sobrecarga curta em fp\y, = 16 kHz (380 V /40 °C)

Freqiiéncia do ciclo fpyy = 8 kHz:

A corrente de saida primitiva admissivel do conversor é lgzi4a rms < 80 % Ip.

fouyy (P60 / P861) = 8 kHz
lsaiga Rms <80 % Ip

t1[s] «

56725AXX

Figura 125: Capacidade de sobrecarga curta em fpy = 8 kHz (500 V / 25 °C)
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Freqiiéncia do ciclo fpyy = 16 kHz:
A corrente de saida primitiva admissivel do conversor € lg,i4a rms < 82 % Ip.

********** der bR ey, = 3 500 VCA B
T ”””””””””””””””””””””””””””” - ‘ t,=25°c ]

t1 [s] « | > 2[s]

56726AXX
Figura 126: Capacidade de sobrecarga curta em fpyyy = 16 kHz (500 V' / 25 °C)

MDX61B, Freqiiéncia do ciclo fpy = 8 kHz:
capacidade de
sobrecarga BG 1-6
em 500 V/ 40 °C

A corrente de saida primitiva admissivel do conversor € lg5i43 rms < 67 % Ip.

| v, =3x500VCA

foym (P860 / P861) = 8 kHz

lsaiga Rms S 67 % Ip

t1[s] < | > 23]

56727AXX
Figura 127: Capacidade de sobrecarga curta em fpyy, = 8 kHz (500 V / 40 °C)
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Freqiiéncia do ciclo fpyy = 16 kHz:
A corrente de saida primitiva admissivel do conversor € lg,i4a rms < 69 % Ip.

V, = 3 x 500 VCA o
“t,=40°Cc T
foyu (P860/P861) =16 kHz |
lsaidarRMs <69 % Ip |
NN\ L ez
NN\ 60%Ip]
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, 40 % I
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, 20 % 1p
fffffffffffffffffffffffffffffffff ~ 0%
0,4 0,6 08 1

t2[s]

56728AXX

Figura 128: Capacidade de sobrecarga curta em fpyyy = 16 kHz (500 V / 40 °C)
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5.8 Escolha do resistor de frenagem

Alta tensao

Ligagdo em
paralelo

Poténcia maxima
de frenagem

Os resistores de frenagem sao alimentados com cabos de conexao de alta tensdao CC
(aprox. 900 V). Os cabos para o resistor de frenagem devem ser adequados para
esta alta tenséo CC.

* Os dados neste capitulo aplicam-se aos resistores de frenagem BW.. e BW...-T.

* O comprimento maximo admissivel dos cabos entre o MOVIDRIVE® ¢ o resistor
de frenagem é de 100 m.

Em algumas combinagbes conversor/resistor devem ser ligados dois resistores de
frenagem em paralelo. Neste caso, a corrente de ativagao deve ser ajustada no relé
bimetalico para o dobro do valor de I indicado na tabela.

Devido a tensdo no circuito intermediario e ao valor de resisténcia, a poténcia maxima
de frenagem pode ser inferior a capacidade de carga do resistor de frenagem. Esta
poténcia maxima de frenagem é calculada por:

04994AXX

V¢ € a tensdo maxima admissivel do circuito intermediario. Seu valor €
— Vg = 970 V¢ para MOVIDRIVE® MDX60/61B...-5_3 (380/500 Va)
— Vg = 485 V¢ para MOVIDRIVE® MDX61B...-2_3 (220 V¢p).

A tabela a seguir indica os niveis de poténcia maxima de frenagem possiveis para os
diversos valores de resisténcia.

Poténcia maxima de frenagem
Valor da resisténcia MDX60/61B...-5_3 MDX61B...-2_3
(equipamentos de 380/500 V,) (equipamentos de 220 V¢,)
100 Q 9,4 kW 2,3 kW
72Q 13,0 kW 3,2 kW
68 Q 13,8 kW 3,2 kW
47 Q 20,0 kW 5,0 kW
39Q 24,0 kW 6,0 kW
27 Q 34,8 kKW 8,7 kW
18 Q 52,2 kW 13,0 kW
15Q 62,7 kW 15,6 kW
12Q 78,4 kKW 19,6 kW
9 Q (2 x BW018 paralelo) 104 kW 26,1 kW
7,5 Q (2 x BW915 paralelo) 125 kW 31,3 kW
6Q 156 kW 39,2 kW
3 Q (2 x BW106/206 paralelo) 313 kW 78,4 kKW
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Diagramas de Em operagbes de frenagem dentro da duracdo do ciclo Tp (padréo: Tp < 120 s), a

poténcia poténcia de frenagem ED pode ser utilizada para determinar a classificagao de resistén-
cia permanente resultante (poténcia 100 % ED), com relagédo aos diagramas de potén-
cia. A poténcia 100 % ED ¢ indicada no eixo y a direita.

Diagramas de poténcia para MOVIDRIVE® MDX60/61B...-5_3 (380/500 Vp):

? 3 4 5 6 7 8910 20 30 40 50 60 70 80 100
° }
— 4 \\ 4 s
< ~ S
o] N =
g N 450 W (BW072-005) » &
«© \ N L
= \‘\ ™~ X
i) ™ 2
2 1 \\\ \\ 1 §
= <
g 0d o 08 S
SSSSSssstty
~—— T O
04 230 W (BW072-003)~—— 04 o
—~ 2
SNl -
0,2 0,2 e

3 4 5 6 7 8910 20 30 40 50 60 70 80 100

Fator de duragéo do ciclo do resistor de frenagem ED [%] —»

55667AEN
Figura 129: Diagrama de poténcia para resistor de frenagem tipo chato, equipamentos de 380/500 V¢,
3 4 5 6 7 8 910 20 30 40 50 60 70 80 100
40 I i I i 40
Pnaxem 39 W
20 = T 20 ?
~~— T T~ P om 4702 -
—~~— ~
i - Prooxemb8 Q. b\ =,
= 10 = — 10 7
x 8 — T~ = ~ 8 L
§ 6 | i N~~~ i TSN \\\ - H oo\°
B Pmax em 100 W Sy \\ ~ ™~ — Su S
= 4 ~ ~ . T 4 Z
o ™~ N ®©
2 g ~ TN 2
s , - \\‘ \\‘ ~L 5 :g
g \\ \\ \\ S
% \\\ \\\ ™~ 'g
NN
0,8 N~ 08 %
0,6 =~ 0,6
0,4 0,4
3 4 5 6 7 8 910 20 30 40 50 60 70 80 100
Fator de duracéo do ciclo do resistor de frenagem [%] —
55666AEN
Figura 130: Diagrama de poténcia para resistores de fio, equipamentos de 380/500 V,
Exemplo Para uma poténcia de frenagem instantanea de 7 kW com um fator de duragéo do ciclo

de 30 %, é necessario um resistor de frenagem com poténcia permanente de 2 kW, por
exemplo BW247.
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Tipo do resistor de frenagem BW100-005 BW100-006 BW072-003 BW072-005 BW168 BW268
Capacidade de carga 100 % ED 0,45 kW 0,6 kW 0,23 kW 0,45 kW 0,8 kW 1,2 kW
Valor de resisténcia Rgw 100Q+10 % 72Q+10 % 68 Q+10 %
Corrente de ativagéo de F16|F 0,8 ARMS 1,8 ARMS 0,6 ARMS 1,0 ARMS 2,5 ARMS ‘ 3,4 ARMS
Grau de protegao IP54 1P20 IP54 IP20 (quando montado)
Para MDX60/61B...-5_3 0015/0022 0015 ... 0040 0005 ... 0014 0015 ... 0040
Tipo do resistor de frenagem BW147 BW247 BW347 BW039-012 BW039-026 BW039-050
Capacidade de carga 100 % ED 1,2 kW 2,0 kW 4,0 kW 1,2 kW 2,6 kW 5,0 kW
Valor de resisténcia Rgw 47Q+10% 39Q0+£10%
Corrente de ativagéo de F16|F 3,5 ARMS 4,9 ARMS 7,8 ARMS 4,2 ARMS ‘ 7,8 ARMS 1 ARMS
Grau de protegao IP20 (quando montado)
Para MDX61B...-5_3 0055/0075 ‘ 0110
3 4 5 6 7 8 910 20 30 40 50 60 70 80 100
200 TPrmaxem 6 Q 200
150 === PRI 150
\\\ \\\\
100 +Ppaxem12 Q S 100
? 80 FT=F+ === \\‘\\\ 80
_— e [ [ = = [ N ?
60 . ~ \\\\—\ i‘\ Pnaxem15 Q 60
g 40 Ll S, T < ~ 40 T
% I ™~ T~ I~ Pmax em18 Q ‘\\\\ \t ~ E
N~ ™~ T~ I~ —
§ 20 Praxem39Q IS THE =~ T 20 @
P b | -~ ~ ~o
c N~ T~ T~ I~ T~ \\ \\\\\~-- °o\°
k) T~ ™~ —— T~ T~ ~ T~ =)
™~ ™ ™~ -
.(E“ \\\‘ \\ I~ \\ \\:\\\\ =
€10 ~— 10 ©
N~ >
<% 8 \\\ 1 \‘\ ~] N 8 g
= I c
Qo. \\\ — ™~ ~ ~N 8
Y T~ I~ @
4 ‘\\\ TN 4 8
R R R G (s S (g e e &
T~ \~~~ <6
T~ o
2 ~—_ 2
1 1
3 4 5 6 7 8 910 20 30 40 50 60 70 80 100
Fator de duragéo do ciclo do resistor de frenagem ED [%] —»
55663AEN

Figura 131: Diagrama de poténcia para resistores de grade de aco, equipamentos de 380/500 V¢,

Exemplo

Para uma poténcia de frenagem instantdnea de 3 kW com um fator de duragéo do ciclo

de 40 %, é necessario um resistor de frenagem com poténcia permanente de 1,5 kW,
por exemplo BW018-015.

Tipo do resistor de frenagem BW018-015 BW018-035 BW018-075 BW915
Capacidade de carga 100 % ED 1,5 kW 3,5 kW 7,5 kW 16 kW
Valor de resisténcia Rgw 18Q+10% 15Q0+10%
Corrente de ativagdo de F16I¢ 4 Agys? 8,1 Agms’ ‘ 14 Agms’ 28 Aruis
Grau de protegao IP20 (quando montado)

Para MDX61B...-5_3 0150/0220 e 2 x paralelo para 0370/0450 0220

1) Ajustar o valor duas vezes, quando ligado em paralelo!
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Tipo do resistor de frenagem BW012-025 BW012-050 BW012-100 BW106 BW206
Capacidade de carga 100 % ED 2,5 kW 5,0 kw 10 kW 13 kW 18 kW
Valor de resisténcia Rgw 12Q+10% 6Q+10 %
Corrente de ativagio de F16l¢ 6,1 Armis 12 Arms \ 22 Arums 38 Agus") 42 Agms”
Grau de protegao IP20 (quando montado)

Para MDX61B...-5_3 0300 0370... 0750 &

2 x paralelo com 0900 ... 1320

1) Ajustar o valor duas vezes, quando ligado em paralelo!

Diagramas de poténcia para MOVIDRIVE® MDXG61B...-2_3 (220 Vcp):

3 4 5 6 7 8 910 20 30 40 50 60 70 80 100
| |

10,Pmaxem27§2 10

T 8 = ~~ 8 ?
5 = = Pmax €m 39 Q
— < =
i 4 \\ ~ ~— 4 i
- \\ \\ \ \\ a
GC) \\\ \\ N~ L
e 2 ~ \‘\ \\ 2 X
~N
5 ~_ ~~ 8
c —~ =
£ N N Z
\ N

.§ ) \\ _ \\‘\ ] g
< 08 — —~ 08 E
&.- ‘\\ ™ N 8
0,6 s 06
o
C
0,4 ~<_ 0,4 %
o

0,2 0,2

3 4 5 6 7 8 910 20 30 40 50 60 70 80 100

Fator de duracéo do ciclo do resistor de frenagem ED [%] —

Figura 132: Diagrama de poténcia para resistores de fio 220 V¢,

Tipo do resistor de frenagem
Capacidade de carga 100 % ED
Valor de resisténcia Rew
Corrente de ativagao de F16Ig
Grau de protegao

Para MDX61B...-2_3

BW039-003
0,3 kW

2 ArRMs

BW039-006 BW039-012 BW039-026
0,6 kW 1,2 kW 2,6 kW
39Q0+10%
32Arws | 42Agws | T.8Agrws
IP20 (quando montado)
0015/0022

56494AEN

BW027-006 BW027-012

0,6 kW 1,2 kW
27Q+10%

25Arms | 44 Arws
\ 0015 ... 0037
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Escolha do resistor de frenagem ===:
3 4 5 6 7 8 910 20 30 40 50 60 70 80 100
200 200
150 150
100 +P, .. em 3 Q(2x6 Qll) 100
80 == L 80
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r em X
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2 10 S~ \\ ~—__ T~ S~ TN 10 g
© ~—_ @©
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~_ ~— ~ o
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3 4 5 6 7 8 910 20 30 40 50 60 70 80 100
Fator de duragao do ciclo do resistor de frenagem ED [%] —
56495AEN
Figura 133: Diagrama de poténcia para resistores de grade de aco 220 V4
Tipo do resistor de frenagem BW018-015 BW018-035 BW018-075 BW915
Capacidade de carga 100 % ED 1,5 kW 3,5 kW 7,5 kW 16 kW
Valor de resisténcia Rgw 18Q+10% 18Q+10% 15Q+10%
Corrente de ativagio de F16lg 4 Agys" 8,1 Agms") 14 Agms” 28 Agms "
Grau de protegao IP20 (quando montado)
Para MDX61B...-2_3 2 x paralelo com 0110
1) Ajustar o valor duas vezes, quando ligado em paralelo!
Tipo do resistor de frenagem BW012-025 BW012-050 BW012-100 BW106 BW206
Capacidade de carga 100 % ED 2,5 kW 5,0 kW 10 kW 13 kW 18 kW
Valor de resisténcia Rgw 12Q0+10% 6Q+10%
Corrente de ativagéo de F16|F 10 ARMS 19 ARMS ‘ 27 ARMS 38 ARMS1) 42 ARMS1)
Grau de protegao IP20 (quando montado)
Para MDX61B...-2_3 0055/0075 0150 e 2 x paralelo com 0220/0300

1) Ajustar o valor duas vezes, quando ligado em paralelo!
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5.9 Conexao de motores trifasicos com freio

Desligamento
do retificador
de freio

Atuacao do freio

Parametros
do freio

Para informagéo detalhada sobre o sistema de freio SEW, consultar o catalogo "Mo-
toredutores", que pode ser adquirido da SEW-EURODRIVE.

Os sistemas de freio SEW sao freios a disco controlados por corrente continua, com
abertura eletromagnética e frenagem por mola. O freio € alimentado com tensdo
continua através de um retificador.

Na operagao com conversor, o retificador de freio deve ter uma conexao prépria
com a rede; nao é permitida a alimentacgao, a partir da tensao do motor!

O desligamento do retificador de freio, que causa a atuagéo do freio, pode acontecer de
duas formas:

1. Desligamento no lado de CA
2. Desligamento nos lados de CC e CA (desligamento mais rapido)

Utilizar sempre o desligamento do freio nos lados de CC e CA, nas seguinte situagdes:
* em todas as aplicagbes com mecanismos de elevagao
* Nos modos de operagao CFC e SERVO

Sempre ativar o freio através da saida digital DB@@ "/Freio", néo utilizar o PLC!

A saida digital DB@@ "/Freio" é configurada como um relé com tensao de controle de
+24 Vo / max. 150 mA /3.6 W. Com isso, um contador de poténcia pode ser controlado
diretamente com tens&o da bobina de 24 V. O freio é controlado por este contator de
poténcia.

O ajuste dos parametros do freio para os motores SEW-EURODRIVE de 2 e de 4 pdlos
é feito através da fungao colocagdo em operagéo, no controle manual DBGG60B e no
programa MOVITOOLS®. Nos motores SEW-EURODRIVE com maior niimero de polos
e nos motores nao SEW, os parametros do freio (P73_) devem ser ajustados manual-
mente.

Os parametros do freio estdo adaptados de forma a controlar o freio, como previsto no
esquema de ligagao. Se os tempos de abertura e de atuagao do freio forem ajustados
muito curtos, em caso de longos tempos de reagéo no controle do freio, podera ocorrer,
por exemplo, um periodo de queda em mecanismos de elevagao.
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5.10 Redes de tensao aprovadas para o MOVIDRIVE®

O MOVIDRIVE® & previsto para operar conectado em redes de tensao com ponto neu-
tro aterrado diretamente (redes TN e TT). Entretanto, a operagdo em conexado com re-
des de tensao com ponto neutro ndo aterrado (por exemplo redes IT) também é permiti-
da. Neste caso, a SEW-EURODRIVE recomenda a utilizagdo de dispositivos de moni-
toracéo de fuga a terra com largura de pulso. Com isso, sao evitados disparos errébneos
desses dispositivos, pela capacitancia do conversor a terra.

5.11 Contatores e fusiveis de rede n

Contator de rede » Utilizar somente contatores de rede na categoria de utilizagdo AC-3 (IEC 158-1).

* Nao utilizar o contator de rede K11 na operagdo manual, mas somente para ligar e
desligar o conversor. Na operagdo manual, utilizar os comandos "Liberagdo/Parada
rapida", "Horario/Parada" ou "Antihorario/Parada".

Para o contator de rede K11, manter o tempo de desligamento minimo de 10 s.

Tipos de fusiveis  Tipos de protegao de linhas nas categorias de utilizagédo gL, gG:
* Tensdo nominal do fusivel = Tensdo nominal de rede

* As correntes nominais do fusivel devem ser dimensionadas para 100% ou 125 % da
corrente nominal do conversor, em fungéo do grau de utilizagdo do conversor.

Disjuntores com caracteristicas B, C:
* Tensdo nominal do disjuntor > tensdo nominal da rede

» As correntes nominais dos disjuntores devem estar 10 % acima da corrente nominal
do conversor.
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5.12 Cabos de rede e de motores

Normas especiais

Para a selecao dos fusiveis e da seg¢ao transversal dos cabos, observar as normas em

vigor nos diversos paises e para aplicagdes especificas. Se necessario, também
devem ser observadas as indicagbes para a instalagdo atendendo a UL.

Secgao transver-
sal dos cabos
e fusiveis

transversais de cabos e fusiveis:

Unidades métricas de 380/500 Vca, Viege = 3 %X 380 Va:

Na utilizagédo de condutores de cobre com isolamento de PVC e instalagdo em eletrodu-
tos a temperatura ambiente de 25 °C, e com correntes de rede nominais de 100 % da
corrente nominal do conversor, a SEW-EURODRIVE recomenda as seguintes segdes

MDX60/61B...-5A3 0005 | 0008 | 0011 | 0014 0015 0022 0030 0040
Tamanho 0 1
Fusiveis F11/F12/F13 Iy 16 A 16 A
Cabo da rede L1/L2/L3 1,5 mm? 1,5 mm?
2 x 1,5 mm?2 2 x 1,5 mm?2
Condutor PE ou ou
1 x 10 mm? 1 x 10 mm?
Cabo do motor U/V/W 1,5 mm? 1,5 mm?

Secao transversal do borne
do médulo de poténcia

Régua de bornes desconectavel
Terminais para cabos de 4 mm? DIN 46228

Termi

Régua de bornes desconectavel
nais para cabos de 4 mm? DIN 46228

MDX61B...-503 0055 0075 0110 0150 0220 0300

Tamanho 2 3

Fusiveis F11/F12/F13 In 16 A 25A 35A 50 A 63 A

Cabo da rede L1/L2/L3 1,5 mm? 4 mm? 6 mm? 10 mm? 16 mm?
2 x 1,5 mm? 2 x 4 mm? 2 x 6 mm?

Condutor PE ou ou ou 1 x 10 mm?2 1 x 16 mm?2
1 % 10 mm?2 1 x 10 mm? 1 x 10 mm?

Cabo do motor U/VIW 1,5 mm? 2,5 mm? 4 mm?2 6 mm? 10 mm? 16 mm2 Y

Segdo transversal do borne
do médulo de poténcia

Parafuso M4 e arruela com terminal terra
Terminais para cabos 4 mm? DIN 46228
Terminais para cabos 6 mm?Z DIN 46234

Parafuso M6 com arruela
Terminais para cabos
de no max. 25 mm? DIN 46234

1) Com servoacionamentos sincronos: Utilizar um cabo de motor com segao transversal de 10 mm?2, devido ao conector no motor CM!

MDX61B...-503
Tamanho

Fusiveis F11/F12/F13
Cabo da rede L1/L2/L3
Condutor PE

Cabo do motor U/V/IW

In

Secgdo transversal do borne
do médulo de poténcia

0370 0450 0550
4 5
80 A 100 A
25 mm? 35 mm? 5
1 x 16 mm?
25mm? " | 35 mm? 5

Pino M10 com porca
Terminais para cabos
de no max. 70 mm? DIN 46235

0750

125 A

0 mm?

0 mm?

0900 1100 1320
6
160 A 200 A 250 A
70 mm? 95 mm? 150 mm?
35 mm? 50 mm? 70 mm?
70 mm? 95 mm? 150 mm?
Pino M12 com porca
Terminais para cabos
de no max. 185 mm?2 DIN 46235

1) Com servoacionamentos sincronos: Utilizar um cabo de motor com segdo transversal de 10 mm?, devido ao conector no motor CM!
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Cabos de rede e de motores

Unidades métricas de 220 Vpp, Viege = 3 X 220 Vpp:
MDX61B...-2_3 0015 \ 0022 \ 0037 0055 0075
Tamanho 1 2
Fusiveis F11/F12/F13 In 16 A 25A 25A 35A
Cabo da rede L1/L2/L3 1,5 mm? 4 mm? 4 mm? 6 mm?
Condutor PE 2x15 mm? 2 x 4 mm? 2 x 4 mm? 2 x 6 mm?

1 x 10 mm? 1 x 10 mm? 1 x 10 mm? 1 x 10 mm?
Cabo do motor U/VIW 1,5 mm? 4 mm? 4 mm? 6 mm?
Secao transversal do borne Régua de bornes desconectavel '?I.giﬁfﬁ]zci’sMi;an;iI: f‘r’;“mtf 'ET;\T iléggg
do médulo de poténcia Terminais para cabos de 4 mm?Z DIN 46228 inals p 2

Terminais para cabos 6 mm< DIN 46234

MDX61B...-2_3 0110 0150 0220 0300
Tamanho 3 4
Fusiveis F11/F12/F13 In 50 A 63 A 80 A 100 A
Cabo da rede L1/L2/L3 10 mm? 16 mm? 25 mm? 35 mm?
Condutor PE 1 x 10 mm? 1 x 16 mm? 1 x 16 mm? 1 x 16 mm?
Cabo do motor U/V/IW 10 mm? 16 mm? 25 mm? 35 mm?
Secdo transversal do borne Parafu;o MG com arruela Pino.M1'O com porca
do médulo de poténcia Terrplnals para2 cabos Termlnals par% cabos

de no max. 25 mm<= DIN 46234 de no max. 70 mm< DIN 46235
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5 — Planejamento de Projeto

Unidades de 380/500 V¢, conforme USA NEC, Vo qe = 3 X 460 V!

MDX61B...-5A3 0005 0008 0011 | 0014 0015 | 0022 0030 | 0040
Tamanho 0 1

Fusiveis FI1/F12/[F13 Iy 6A | 6A . 6A 6A | 10A - 15A
Cabo da rede L1/L2/L3 AWG14 AWG14

Condutor PE AWG14 AWG14

Cabo do motor U/V/IW AWG14 AWG14

Secao transversal do borne Régua de bornes desconectavel Régua de bornes desconectavel

do médulo de poténcia Terminais para cabos AWG10 Terminais para cabos AWG10
MDX61B...-503 0055 0075 0110 0150 0220 0300
Tamanho 2 3

Fusiveis F11/F12/F13 In 20 A 30A 40 A 60 A 80 A
Cabo da rede L1/L2/L3 AWG12 AWG10 AWGS8 AWG6 AWG4
Condutor PE AWG12 AWG10 AWG10 AWGS8
Cabo do motor U/V/W AWG12 AWG10 AWGS AwGe" AWG4"Y
Secao transversal do borne Parafuso M4 e arruela com terminal terra Parafuso M6 com arruela

do médulo de poténcia Terminais para cabos AWG10 Terminais para cabos de no max. AWG4

1) Com servoacionamentos sincronos: Utilizar um cabo de motor com segdo transversal de 10 mm?, devido ao conector no motor CM!

MDX61B...-503 0370 0450 0550 0750 0900 1100 1320
Tamanho 4 5 6

Fusiveis F11/F12/F13 In 90 A 110 A 150 A 175 A 175 A 200 A 230 A
Cabo da rede L1/L2/L3 AWG4 AWG3 AWG1 AWG2/0 AWG2/0 AWG3/0 AWG4/0
Condutor PE AWGS8 AWG6 AWG6 AWG6 AWG6 AWG4
Cabo do motor U/V/IW AWG4" AWG3 AWG1 AWG2/0 AWG2/0 AWG3/0 Kemil 250
Secdo transversal do borne Pino M10 com porca Pino M12 com porca

do médulo de poténcia Terminais para cabos de no max. AWG2/0 Terminais para cabos de no max. Kcmil 350

1) Com servoacionamentos sincronos: Utilizar um cabo de motor com segao transversal de 10 mm?2, devido ao conector no motor CM!

Unidades de 220 Vo, conforme USA NEC, V,oqe =3 % 220 Vp:

MDX61B...-2_3 0015 \ 0022 \ 0037 0055 0075
Tamanho 1 2

Fusiveis F11/F12/F13 In 16 A 25A 25 A 35A
Cabo da rede L1/L2/L3 AWG14 AWG12 AWG10

Condutor PE AWG14 AWG12 AWG10

Cabo do motor U/V/IW AWG14 AWG12 AWG10

Secao transversal do borne Régua de bornes desconectavel Parafuso M4 e arruela com terminal terra
do médulo de poténcia Terminais para cabos AWG10 Terminais para cabos AWG10
MDX61B...-2_3 0110 0150 0220 0300
Tamanho 3 4

Fusiveis F11/F12/F13 In 50 A 60 A 80 A 90 A
Cabo da rede L1/L2/L3 AWG6 AWG4 AWG4 AWG3
Condutor PE AWG10 AWGS8 AWGS8 AWG6
Cabo do motor U/V/IW AWG6 AWG4 AWG4 AWG3
Secao transversal do borne Parafuso M6 com arruela Pino M10 com porca

do médulo de poténcia Terminais para cabos de no max. AWG4 Terminais para cabos de no max. AWG2/0

AWG = American Wire Gauge (Sistema de medida americano)
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Comprimentos O comprimento maximo do cabo do motor depende de:
admissiveis para .

Tipo de cabo
o cabo do motor

* Queda de tensdo no cabo
+ Frequéncia PWM ajustada P860/P861.

* Um filtro de saida HF... pode ser conectado somente no modo de operagéo VFC.
Caso um filtro de saida HF... seja conectado, o comprimento dos cabos nao é restri-
to por estes valores limite, mas exclusivamente pela queda de tensao do cabo do
motor.

» Para conexao do encoder (VFC-n, CFC, SERVO): O comprimento maximo dos ca-
bos para a conexao do encoder € de 100 m com uma capacitancia por unidade de
comprimento < 120 nF/km.

A informagéo a seguir fornece valores aproximados:

MOVIDRIVE® MDX60/61B...-5_3:

MDX60/61B...-5._3 0005...0014 | 0015 0022 0030 0040 0055 0075...1320
com Vyege =3 x 380 Vcp Comprimento maximo recomendado para o cabo do motor [m]
Cabo blindado
Freqiiéncia PWM 4 kHz" 120 120 200 250 300 300 400
(P860/P861) 8 kHz? 80 80 120 150 250 250 300
12 kHz 50 50 80 120 200 200 250
16 kHz 40 40 60 100 150 150 200
Cabo nao blindado
Freqiiéncia PWM 4 kHz" 360 360 600 750 900 900 1200
(P860/P861) 8 kHz? 240 240 360 450 750 750 900
12 kHz 150 150 240 360 600 600 750
16 kHz 120 120 180 300 450 450 600

1) Ajuste padrdo no modo de operagédo VFC.
2) Ajuste padrdo nos modos de operagédo CFC e SERVO.

MOVIDRIVE® MDX61B...-2_3:

MDX61B...-2_3 0015 0022 0037 0055 0075 0110 ... 0300
com Vyeqge =3 X220 Vcp Comprimento maximo recomendado para o cabo do motor [m]
Cabo blindado
Freqiiéncia PWM 4 kHz" 120 200 250 300 300 400
(P860/P861) 8 kHz? 80 120 150 250 250 300
12 kHz 50 80 120 200 200 250
16 kHz 40 60 100 150 150 200
Cabo nao blindado
Freqiiéncia PWM 4 kHz" 360 600 750 900 900 1200
(P860/P861) 8 kHz? 240 360 450 750 750 900
12 kHz 150 240 360 600 600 750
16 kHz 120 180 300 450 450 600

1) Ajuste padrdo no modo de operagédo VFC.
2) Ajuste padrdo nos modos de operagédo CFC e SERVO.

Manual de Sistema — MOVIDRIVE® MDX60B/61B 297




298

—

Planejamento de Projeto
Cabos de rede e de motores

Queda de tenséao

A secgao transversal do cabo do motor deve ser escolhida de tal forma que a queda de
tensao seja a menor possivel. Com uma queda de tenséo excessiva, ndo é possivel
alcangar o torque total do motor.

A queda de tenséo esperada pode ser determinada com base nas seguintes tabelas
(para cabos mais curtos, a queda de tens&o pode ser calculada proporcionalmente ao
comprimento).

Secéo Carga com | [A] =

transversal

do cabo 4 6 | 8 10 13 16 20 |25 30 | 40 50 63 | 80 | 100 125 150 | 200 250 300
Cobre Queda de tensdo AV [V] com comprimento =100 me & =70 °C

1,5 mm? 53 8 106 133 173213 W O v v N N )y ) n N

2,5 mm? 32 48 (64 81 104128 16 " YV H [ H  H  nH o H I H  H L H D)0

4 mm? 19 28 38 47 6580 10 125/ Y O H  H  H H  H  H )Y 0

6 mm? 44153 64 83 99 YV | OV | NH H N H DY )

10 mm? 32 40 50 60 822|102 " O N H H [ H N 0

16 mm? 3339 52 65 79 /100 Y Y v v N 0

25 mm? 25 33 41 51 64,80 " | D H Y N

35 mm? 29 /36 46 57 72 86 N |V D

50 mm? 40 50 60 D O D

70 mm? 46 N D

95 mm? 34 42 D

150 mm? 27 33
185 mm? 27

1) Carga nao permitida, conforme EN 50178

Secao Carga com | [A] =

transversal

do cabo 4 6 8 |10 13 16 20 | 25 | 30 40 50 63 | 80 100 125 150 200 250 300
Copper Queda de tenséo AV [V] com comprimento =100 me 9 =70 °C

AWG16 70 105 DO O[O O ) ) ) Ty ) )
AWG14 42 163 84 105 136 D | D | O D Y Y H ) ) )0
AWG12 26 139 52 64 84 103 129 VO N MV H NN H D) H 0
AWG10 56 169 87 108/130 H H  H H o H o H D H O
AWGS 45 56 70 /84 12 H N H  nH H D H N0
AWG6 43 51 69 86 108 137 N OV O [ H D D
AWG4 32143 |54 68 87108 135 D | D [ O 1
AWG3 26 | 3443 51 69|86 107 128137 V 1
AWG2 34 42 54 68 85 102 109|136 "
AWG1 34 43 |54 68 8186|108 135
AWG1/0 26 34 43 54 64 67|86 107
AWG2/0 27134 43 51|54 68 85
AWG3/0 26 33 40|41 52 65
AWG4/0 31138 40 50|62
Kcmil 250 30|32 4050

1) Mais de 3 % de queda de tens&o em relagéo a V,gq4e = 460 Via.
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5.13 Grupo de Acionamentos no Modo VFC

Correntes
do motor

Cabo do motor

Tamanho
do motor

Filtro de saida

No modo de operagao VFC & GROUP, um grupo de motores assincronos pode ser ope-
rado com um conversor. Neste modo de operagao, o conversor trabalha sem compen-
sacao de escorregamento e com uma relagéo V/f constante. Os motores sao operados
sem realimentacao por encoder.

Os parametros ajustados valem para todos os motores conectados.

A soma das correntes nominais do motor ndo deve exceder a corrente nominal de saida
do conversor.

O comprimento admissivel de todos os cabos de motor ligados em paralelo é determi-
nado, conforme a seguir:

lmax

Itotal <

04999AXX

kot = Soma do comprimento dos cabos dos motores ligados em paralelo
Imax = Comprimento maximo recomendado para o cabo do motor (- pagina 309)
n = Numero de motores ligados em paralelo

A diferenca entre os motores de um grupo nao deve ser superior a trés tamanhos de
carcaga.

Para pequenos grupos com 2 a 3 motores, normalmente n&o é necessario um filtro de
saida. O filtro de saida HF... & necessario quando o comprimento maximo do cabo do
motor (Ihax) indicado na tabela, néo for suficiente. Isto pode acontecer com grandes
grupos (n) ou com cabos de motores muito compridos, ligados em paralelo (liot5)- Neste
caso, o comprimento maximo dos cabos n&o € mais restrito ao valor limite da tabela,
mas pela queda de tensao no cabo do motor. A soma das correntes nominais do motor,
néo deve exceder a corrente nominal do filtro de saida.
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EEEE Conexao de Motores Trifasicos a Prova de Exploséo

5.14 Conexdao de Motores Trifasicos a Prova de Explosao

Observar as instrugdes a seguir, para conectar motores trifasicos a prova de explosao
com conversores MOVIDRIVE®:

O conversor deve estar instalado fora das areas altamente explosivas.
Observar as normas em vigor em cada pais para o setor especifico.

Observar as especificagdes e indicagdes do fabricante dos motores, referentes a
operagao com conversor de freqiéncia, por ex. obrigatoriedade de filtro senoidal.

Todos os meios de produgéo (equipamentos) em areas altamente explosivas devem
estar em conformidade com a diretiva 94/9/EC (ATEX 100a).

A entrada TF/TH no MOVIDRIVE® nao deve ser utilizada para controle térmico do
motor. Para o controle térmico, utilizar uma proteg¢ao térmica TF/TH, aprovada para
areas altamente explosivas.

Para motores com realimentagao da rotacao, o tacometro também deve ser aprova-
do para utilizagdo em areas altamente explosivas. O tacometro pode ser ligado dire-
tamente ao MOVIDRIVE®.
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5.15 Componentes para a instalagao, atendendo a EMC

Imunidade a
interferéncias

Emissao de
interferéncia

Limite classe A

Limite classe B

Redes IT

Os conversores de freqliéncia MOVIDRIVE® e os médulos regenerativos sdo compo-
nentes destinados a instalagdo em maquinas e sistemas. Eles atendem a norma para
produtos EMC EN 61800-3 "Acionamentos elétricos com rotagao variavel." Observadas
as indicagbes para a instalagdo em conformidade com a EMC, estardo atendidos os
pré-requisitos para a marca CE da maquina/sistema equipado com MOVIDRIVE®, com
base na Diretiva EMC 89/336/EEC.

Os conversores MOVIDRIVE® MDX60/61B de tamanhos 0, 1 e 2 possuem filtro de re-
de, de fornecimento padrdao. No lado da rede, estes equipamentos atendem o limite
classe A, conforme as normas EN 55011 e EN 55014, sem medidas adicionais.

O MOVIDRIVE® atende todas as exigéncias das normas EN 61000-6-2 e EN 61800-3,
relativas a imunidade a interferéncias.

Em areas industriais sdo permitidos niveis mais altos de interferéncia. Nestas areas, em
fungdo da situagédo da rede de comunicagao e da configuragdo da maquina, poderédo
ser dispensadas as medidas abaixo descritas.

Sao disponiveis trés opgdes para a instalacdo atendendo a EMC, conforme norma
EN 55011, limite classe A, dependendo da configuragdo da maquina:

No motor Na rede
Limite classe A
Tamanhos 0 a 6 Tamanhos 0 a 2 Tamanhos 3 a 6
12 opgao Bobina de saida HD... Nenhuma agéo necessaria Filtro de rede NF...-...
22 opgao Cabo blindado do motor Nenhuma agao necessaria Filtor de rede NF...-...
32 opgao Filtro de saida HF... Nenhuma agao necessaria Filtro de rede NF...-...

Sao disponiveis trés opgdes para a instalacdo atendendo a EMC, conforme norma
EN 55011, limite classe B, dependendo da configuragdo da maquina:

No motor Na rede
Limite classe B
Tamanhos 0 a 5 Tamanhos 0 a 5
12 opgao Bobina de saida HD... Filtro de rede NF...-...
22 opgao Cabo blindado do motor Filtro de rede NF...-...
32 opgao Filtro de saida HF... Filtro de rede NF...-...

Para redes de tensdo sem ponto neutro aterrado (redes IT), os valores limite EMC rela-
tivos a emissao de interferéncia ndo estao especificados. O efeito dos filtros de rede é
bem limitado.
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Esquema de
ligagéo do
limite classe B

Planejamento de Projeto

Componentes para a instalagdo, atendendo a EMC

MOVIDRIVE®

[2]

MOVIDRIVE®

HF..-403 | PE| 4 | 5 6] ]v W | PE
HF..-503 | PE | U1| V1| w1|v5 |u2 | v2 |w2|PE
o —

T -F--1.
Sho L A
! T - |
\‘ |
\‘ |
\‘ |
. It
- -~ --1
e
T

®

M
56497AXX

Figura 134: Instalagdo em conformidade com EMC, de acordo com o limite classe B

(1) = 12 solugéo possivel com bobina de saida HD...

(2) = 22 solugéao possivel com cabo blindado do motor

(3) = 32 solucao possivel com filtro de saida HF...

Para mais informagdes consultar a publicagao "Drive Engineering - Practical Implemen-
tation, Electromagnetic Compatibility", que pode ser adquirida da SEW-EURODRIVE.
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5.16 Filtro de saida tipo HF...

Indicagées Observar as instrugdes a seguir, ao utilizar filtros de saida:

importantes .

Instalagéo, ligagcao
e operagéao

Operar os filtros de saida somente nos modos de operagéo V/f e VFC. Os filtros de
saida ndo podem ser utilizados nos modos de operagdo CFC e SERVO.

Nao utilizar filtros de saida em mecanismos de elevacgao.

Durante o planejamento de projeto do acionamento, levar em consideragéo a queda
de tensao no filtro de saida e consequentemente o torque reduzido disponivel do
motor. Isto aplica-se particularmente a unidades de 220 V com filtros de saida.

N&o é possivel a utilizacdo de um filtro de saida no modo de operagao busca au-
tomatica da referéncia de velocidade!

Instalar os filtros de saida préximos ao conversor correspondente. Deixar um espago
livre para ventilagdo de no minimo 100 mm abaixo e acima do filiro de saida. Nao é
necessario espaco nas laterais.

Limitar o comprimento do cabo de conexao entre o conversor e o filtro de saida para
0 minimo necessario. No maximo 1 m para cabo ndo blindado e 10 m para cabo
blindado.

Na utilizacado de um filtro de saida, é suficiente a conexao de apenas um cabo nao
blindado. Observar as instru¢cdes a seguir ao utilizar um filtro de saida junto com
um cabo blindado do motor:

— O comprimento maximo admissivel do cabo do motor para operagdo sem cone-
X80 do Vjrc. interm. € de 20 m.

— A operacdo com conexao do V. interm. € NEcCessaria se o cabo do motor for
maior do que 20 m.

— Observar as indicagdes "Operagdo com conexao do Ve interm.” N@ proxima pa-
gina.

A corrente nominal do filiro de saida deve ser maior ou igual a corrente de saida do
conversor. Observar se a corrente de saida projetada do conversor é 100 % Iy
(= corrente nominal de saida) ou 125 % |y (= corrente continua de saida).

Na operagéo de um grupo de motores com um conversor, varios motores podem ser
ligados a um filtro de saida. A soma das correntes nominais do motor nao deve ex-
ceder a corrente nominal do filtro de saida.

Para aumentar a corrente nominal é possivel conectar dois filtros de saida idénticos
a uma saida do conversor. Todas as conexdes devem ser feitas em paralelo nos fil-
tros de saida.

Pode ocorrer um ruido consideravel (ruido magnético) no filtro de saida, especial-
mente na operagao com fpyyy = 4 kHz. Nos ambientes suscetiveis a ruido, a SEW-
EURODRIVE recomenda a operagao com fpyyy = 12 kHz (ou 16 kHz) e conex&o do
Virc. interm.- Observar as indicagdées com relagéo a conexao do Ve interm.-

Na operacao do conversor com fp\y = 4 ou 8 kHz, o borne do filtro de saida V5 (com
HF...-503) ou 7 (com HF...-403) nao deve ser conectado (sem conexdo do

Vcirc. interm.)-
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Conexéo do Operacdo sem conexéao do Vg jink:
Veire. interm. * Permitida somente para freqiiéncia PWM 4 kHz ou 8 kHz.

HF...
MOVIDRIVE®

7|4|5|6 [PE[U|V |W|PE|HF...-403 M PE
1]2[3|pe[4]5]6[PE[ 8] frwm=4/8kHz y5[u1|v1|wiPE[U2|v2\W2[PE|HF..-503 \U V W

L1 L2 L3 PE PE PE PE PE

06704AXX
Figura 135: Filtro de saida HF...-... sem conex&o do V¢ jink

Operacdo com conexédo do V.c. interm.

(Conexdo do conversor borne 8 para HF...-503 borne V5 ou HF...-403 borne 7):
» Optimized grounded filter effect.

* Melhor efeito do filtro na faixa de baixa frequéncia (< 150 kHz).

* Permitido somente para freqiiéncia PWM 12 kHz ou 16 kHz. Levar em consideracao
que o aumento das perdas (= redugao da poténcia) ocorre na operagao do conversor
com 12 ou 16 kHz.

* Ajustar PMW fixo = LIG; o conversor ndo deve reduzir a freqiéncia PWM
automaticamente

» Observar o seguinte para HF...-403: conexao V¢ interm. Permitida somente se V,gqe
< 380 Vi, ndo com Vigge = 500 Via.

* A conexao V. interm. @umenta a carga do conversor. A conexao do circuito inter-
mediario aumenta a corrente de saida desejada em relagdo a corrente nominal de
saida do conversor, como mostrado na tabela a seguir.

fewm Vrede =3 X220 Vcp Vrede =3 %380 Vca Vrede =3 X500 Vca
12 kHz 4 % 12 % 15 %
16 kHz 3% 8 % 12%

A poténcia aumentada causa uma carga adicional no conversor, que deve ser leva-
da em consideracgéo, durante a selegao do acionamento. Caso isto ndo seja obser-
vado, podera ocorrer um desligamento do conversor devido a sobrecarga.

HF...
MOVIDRIVE® M
f 74 5]6 [PE[u[v [w]PE|HF...-403 PE
=12/16 kH
1]2]3|pel4a|5]6[PE[8] P “ [vs|u1|vi|wilpE|uz|vajwz|PE|HF...-503 \U v w
T - PWM fix I T T ™ |
| | | | !
1 1 1 1 I
| | I
. ! . ! |
| | | | i
1 T 1 T
L1 L2 L3 PE PE PE PE PE
06705AXX

Figura 136: Filtro de saida HF...-... com conex&o do V¢ jink
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O procedimento para a escolha da freqtiéncia PWM e a verificagdo do conversor sao
resumidos na figura a seguir.

Escolha da freqiiéncia PWM
sim e conexao do circuito
intermediario Vcc

Ambiente sensivel ao
barulho, o qual HF é utilizado
(sem motor!)

Blindado

Tipo do cabo do motor

Né&o blindado

Compr. do cabo do motor
compr. total também para grupo
de acionamento

Comprimento do cabo do motor
limitado s6 por queda de tensao

>20m

L—p

< <20m

L4

Altas exigéncias EMC

i |-
Filtro aterrado otimizado Sim Vv
Comprimento do cabo do motor
Nao limitado s6 por queda de tensdo
com/sem conex&o V. : Com conexdo V.
(P862) Frequéncia PWM 4/8 kHz (P860) Frequéncia PWM 12/16 kHz
(P862) Frequiéncia PWM = FIXA

3 x230 VCA 3 x 500 VCA

Alimentagéo da rede?

3 x400 VCA

h 4

A corrente de saida FI nao
aumenta (u = 0)

HF...-403 nao permissivel

A corrente de saida FI € aumentada por| A corrente de saida FI é aumentada A corrente de saida Fl ¢ aumentada
u=4% (12 kHz) por u=12 % (12 kHz) por u =15 % (12 kHz)
u=3% (16 kHz) u=8% (16 kHz) u=12% (16 kHz)

[
e | |
*‘
Corrente de saida Fi desejada | V€rificando o conversor de freqiiéncia (Fl)
= (Tru)x corrente domolor | @ @gcolhendo o filtro HF

Considerar a minimizagao da corrente de saida Fl.
Requisitos: redugéo de poténcia através da freqtiéncia PWM,
temperatura ambiente, consumo de corrente continua.
Ver Cap. "Planejamento de Projeto" no manual de sistema MDX60B/61B

»
>

A corrente de saida FI é suficiente?

Selecionar
FI maior

Selecionar o HF dependendo da corrente do motor na tabela (Cap. "Dados Técnicos e Dimensionais - Filtro de Saida HF..).
Obs.: | |

Sim

v

. = . =
HF_nominal Inommalimotor Motor

56429AEN
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5.17 Cabos da eletrénica e geracao de sinais

1< Al11
n Al12

Os bornes da parte eletrdnica da unidade basica sdo adequados para as seguintes
secOes transversais:

— Condutor simples 0,20...2,5 mm? (AWG24...12)
— Condutor duplo 0,20...1 mm? (AWG24...17)

Os cabos da parte eletrdnica devem ser instalados separados dos cabos de potén-
cia, dos cabos de comando por contator ou dos cabos para resistor de frenagem. Se
para a parte eletrénica forem utilizados cabos blindados, aterrar a blindagem em am-
bos os lados.

Utilizar potencidémetro de valor nominal com R =5 kQ.

Se necessario, os valores nominais ajustados pelo potencidbmetro podem ser
conectados pela tensao de 10 V em vez de se conectar pela entrada do valor no-
minal.

X11: 1

+10V — REF1

— AGND
-10V —»{ REF2

g =

01518BXX

Figura 137: Conectando o valor nominal do potenciémetro

Os condutores 0 V (AGND, DGND, DCOM) nunca séo utilizados para geragéo de
sinais. Os condutores 0 V de varias unidades eletricamente interligadas, ndo devem
ser presos de uma unidade a outra, mas conectados em uma configuragdo em es-
trela. Isto significa:

— Instalar as unidades em compartimentos préximos no painel elétrico e nao dis-
tribuidos a distancia.

— Colocar os condutores 0 V da se¢o transversal com 1,5 mm? (AWG16), partindo
de um ponto central para cada unidade individual, pela distancia mais curta.

Se forem utilizados relés de acoplamento, eles sempre devem ser relés com conta-
tos eletronicos blindados protegidos contra p6, adequados para ligar tensdes e cor-
rentes de baixa intensidade (5 ... 20V, 0.1 ... 20 mA).

Entradas/saidas digitais

As entradas digitais s&o isoladas eletricamente por optoacopladores. Os comandos
das entradas digitais também podem ser emitidos diretamente como um comando
0/1 do PLC em vez de utilizar um relé de acoplamento (nivel de sinal — dados da
parte eletrdnica).

As saidas digitais sao a prova de curto-circuito e protegidas contra tensdes externas
up to 24 V de acordo com a EN 61131-2.

O conversor inicia um auto-teste (aprox. 3 s) quando € ligada a rede ou a alimen-
tacdo de 24 V. Durante o auto-teste, todas as saidas de sinal tém nivel "0".

Tens&o de 24 V¢ VI24:

Conforme a EN 61131-2, Vy=+24 V —10 % / +20 %. Além das tolerancias de tensé&o
especificadas, € permitido um componente de tensdo de corrente alternada total
com um valor de pico de 5 % da tensao nominal (+24 V).
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5.18 Fonte de tensdo externa de 24 V¢

Informagdo geral A fonte interna de 24 V¢ do MOVIDRIVE® tem uma poténcia maxima de 29 W. Se for
necessario um nivel de poténcia maior devido aos opcionais instalados, deve ser
conectada uma tensdo externa de 24 V.

A tabela a seguir mostra a demanda de poténcia do MOVIDRIVE® sem opcionais € a
demanda de poténcia dos opcionais individuais. O MOVIDRIVE® sem opcionais nao
necessita alimentagdo externa de 24 V.

As condigdes a seguir aplicam-se a informagao sobre a demanda de poténcia sem op-
cionais:

+ Assaidas 24 V¢ (VO24) ndo estdo sujeitas a carga.
* As saidas digitais DB@J e DOJ?2 ... DOD5 sao carregadas com um total de 100 mA.

As condic¢des a seguir aplicam-se a informagao sobre os opcionais DEH11B e DER11B:
» O encoder/resolver do motor é fornecido pelo MOVIDRIVE®.

* Nenhum encoder externo (encoder sincrono) é conectado. Um encoder externo au-
menta a demanda de poténcia por aprox. 5 W.

O valores de poténcia dos opcionais sdo valores maximos com carga nas entradas/sai-

das.
Demanda de Poténcia 24 V¢ necessaria do MOVIDRIVE® MDX60/61B:
poténcia Sem Poténcia 24 V¢ adicional necessaria com opcional®)
Tamanho - : )]
opcional = DEH11B = DER11B °PCONaIS™  nia44g  pIP11B = DRS11B
Fieldbus
0 20W
1 20W
2 20W
3 26 W 5W 6 W 3w 17 W 25 W 22W
4 28 W
5 28 W
6 28 W
1) Para tamanho 0: Disponivel somente com opcional disponivel do MDX61B
2) Os opcionais da rede fieldbus sdo: DFP21B, DFI11B, DFI21B, DFE11B, DFD11B, DFC11B
Exemplo MOVIDRIVE® MDX61B0022-503-4-00 (tamanho 1) com o opcional da interface field-

bus tipo DFI11B:
20W+3W=23W

Demanda de poténcia menor do que 29 W, o que significa que ndo é necessario ali-
mentagéo externa de 24 V.

MOVIDRIVE® MDX61B0110-503-4-00 (tamanho 2) com as placas opcionais do enco-
der HIPERFACE® tipo DEH11B, interface fieldbus tipo DFP21B e placa de entrada/sai-
da tipo DIO11B:

20W+5W+3W+17W=45W

Demanda de poténcia maior do que 29 W, o que significa que deve ser conectada a
VI24 uma alimentag&o de 24 V¢ com poténcia minima de 50 W .
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5.19 Comutagao dos jogos de parametros

Esta funcao permite, nos modos de operagdo VFC sem controle da rotagédo (- P700),
que dois motores sejam operados com dois jogos de parametros distintos no mesmo
conversor.

A comutagéo dos jogos de parametros ocorre por meio de uma entrada digital. Com
esta finalidade, uma entrada digital deve ser programada para a fungéo "COMUTAGCAO
PARAM." (- P60_/P61_). E possivel comutar entre o jogo de parametros 1 e 2 com o
conversor no estado BLOQUEADO.

Efeito no
Sinal "0" Sinal "1"
COMUTAGAO DE PARAM. Jogo de parametros 1 ativo Jogo de parametros 2 ativo

Fung¢ao

Quando dois motores conectados a um mesmo conversor operam alternadamente com
a utilizagdo da fungdo comutagdo dos jogos de parametros (- P60 /P61 _ COMU-
TACAO PARAM.), devera ser previsto um contator de comutacéo para cada um dos ca-
bos dos dois motores. Ligar os contatores de comutagao somente com o equipamento
bloqueado!

O jogo de parametros 2 esta disponivel somente nos modos de operagédo VFC, sem
controle da rotagao. Nao é possivel utilizar o controle da rotacdo ou os modos de opera-
¢ao CFC e SERVO.

308 Manual de Sistema — MOVIDRIVE® MDX60B/61B




Planejamento de Projeto o 5
Prioridade dos estados operacionais e relagéo entre os sinais de controle EEEE

5.20 Prioridade dos estados operacionais e relagcdao entre os sinais de controle

Prioridade
dos estados
operacionais Prioridade

alta Regul. Bloqueado

Parada rapida
Controle de retengao
— 5
bavaa Liberagio

05306AEN
Figura 138: Prioridade dos estados operacionais

Relagéo entre os
sinais de controle

A tabela a seguir mostra a relagdo entre os sinais de controle. O "/Regulador blo-
queado" é programado para entrada digital DIJJ e ndo pode ser mudado. Os outros
sinais de controle somente séo ativos se for programada uma entrada digital para esta
fungéo (- parametro P60 ).

IRegulador A entrada digital é programada para St
stado do
bloqueado i 5
(DI2D) P:r':j;aéi‘i’ga ’C;':gf;g:e Horario/Parada Antih./Parada  conversor
ng 1) 1) 1) 1)
nqn g 2) 2) 2) Blogueado
" nq ng 3) 3)
wqn wqn wqn wqn nn Liberacéo
1 1 1 1 0 Horario
wan wan wan . wqn Liberagao
1 1 1 0 1 Antihorario
1) Na&o necessario se "/Regulador bloqueado (DI@Q)" = "0"
2) Nao necessario se "Liberagdo/Parada rapida" = "0"
3) Nao necessario se "/Controle de retengao" = "0"
HOR.*
=1 e
ANTIH.*
& & ——p CONTROLE DO
‘ ACIONAMENTO
/CONTR. DE RETENGAO*
LIBERACAO*
/REGULADOR BLOQUEADO
02210BEN

Figura 139: Relagéo entre os sinais de controle

* Se for programada uma entrada digital para esta fungao.
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5.21 Chaves fim-de-curso

Processamento
das chaves
fim-de-curso

Chave fim-de-
curso alcangada
(sinal "0")

Movimento livre
do acionamento

Comportamento
do acionamento
no movimento
livre

Funcgao de
controle

das chaves
fim-de-curso

O processamento das chaves fim-de-curso garante que o acionamento ndo movera
para fora da sua faixa de deslocamento. Para isto, & possivel programar as entradas
digitais para as fungdes "/CHAVE FIM-DE-CURSO HOR." e "/CHAVE FIM-DE-CURSO
ANTIH.". As chaves fim-de-curso sdo conectadas a estas entradas digitais. As chaves
fim-de-curso devem ser ativas em "0" e acionadas constantemente na regido das
chaves fim-de-curso (= movimento até a chave fim-de-curso).

"0" ativo significa:

Chave fim-de-curso n&o alcangada (= ndo atuado) - sinal 24 V
Chave fim-de-curso alcangada (= atuado) — sinal 0 V

O acionamento é parado com a rampa de emergéncia t14/t24.
O freio é atuado, se a funcéo freio estiver ativada.

Nos modos de operagao IPOSPIUS® ¢ contato com uma chave fim-de-curso gera
uma mensagem de irregularidade. Por isso, € necessario um reset para movimento
livre das chaves fim-de-curso (— manual IPOSPUS®),

O conversor deve ser liberado através das entradas digitais.
O controle de retencao nao deve estar ativo.

O conversor recebe através da fonte de valor nominal, um valor nominal que conduz
no sentido para movimento livre.

Com a fungao valor nominal de parada ativada: Valor nominal > valor nominal de
partida

Com a fungao do freio ativada, primeiro é aliviado o freio e depois o acionamento
movimenta-se livremente ("0" - sinal "1"). As chaves fim-de-curso devem fornecer
constantemente um sinal "1" na faixa de deslocamento.

Se ocorrer um movimento fora da regido limite sem uma fase de movimento livre, por
exemplo pelo movimento manual do acionamento, é possivel continuar o movimento no
estado normal de operagao.

O conversor controla se estéo faltando chaves fim-de-curso, se ha ruptura do fio ou
troca das chaves fim-de-curso. Se este for o caso, o conversor ira ativar uma parada
de emergéncia e indicara a irregularidade F27, "Faltando chave fim-de-curso."
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6 Comunicacao Serial
6.1 Protocolo MOVILINK®

O protocolo MOVILINK® libera a transmiss@o uniforme dos dados do usudrio entre os
conversores SEW, assim como através das varias interfaces de comunicagéo de equi-
pamentos de automagao de nivel mais alto. Consequentemente, o MOVILINK® garante
um conceito de controle e parametrizagédo independente da rede fieldbus utilizada para
todos os sistemas de rede, tais como:

+ PROFIBUS-DP

* INTERBUS com cabo de fibra 6tica

- CAN [ 6
+ RS-232

+ RS-485

O protocolo MOVILINK® para interfaces seriais na nova série de conversores SEW,
MOVIDRIVE® e MOVIMOT®, permite estabelecer uma conex&o de rede serial entre um
controlador mestre e varios conversores SEW. Por exemplo, os mestres podem ter a
forma de controladores l6gicos programaveis, PCs ou também conversores SEW com
fungdes de PLC (IPOSP'US®) Em geral, os conversores SEW trabalham como escravos
em sistemas de rede.

Através do protocolo MOVILINK® podem ser realizadas tanto tarefas de automacgao
como controle e parametrizagdo dos acionamentos através de troca ciclica de dados;
tarefas de colocagédo em operagéo e visualizagdo.

Caracteristicas As caracteristicas principais do protocolo MOVILINK® sao:

» Suporte a estrutura mestre/escravo através da RS-485 com um mestre (mestre Uni-
co) e no maximo 31 estagdes escravo (conversores SEW).

» Suporte para conexao ponto-a-ponto através da RS-232.

» Facil implementacao do protocolo através de uma estrutura de mensagem simples
e segura, com mensagens de comprimento fixo e com um unico identificador de
partida.

* Interface de dados com a unidade basica de acordo com o protocolo MOVILINK®.
Isto quer dizer que os dados do usuario enviados ao acionamento sao transmitidos
para o conversor, da mesma maneira como os enviados através das outras interfa-
ces de comunicagéo (PROFIBUS, INTERBUS, CAN etc.).

* Acesso a todos os parametros e fungdes do acionamento, portanto pode ser utiliza-
do para colocagao em operagéo, manutencgao, diagndstico, visualizagéo e tarefas de
automacao.

+ Ferramentas para colocagdo em operagéo e diagndstico, baseado no MOVILINK®
para PC (por ex. MOVITOOLS®/SHELL e MOVITOOLS®/SCOPE).

Consultar o manual "Comunicacgéo Serial e System Bus (SBus)" para descri¢cao deta-
Ihada do protocolo MOVILINK®. Este manual pode ser adquirido da SEW-
EURODRIVE.
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7 Indicag6es de Segurancga
7.1 Instalagao e colocagcdo em operagcao

Nunca instalar ou colocar em operagéao produtos danificados. Favor avisar ime-
diatamente a transportadora sobre os danos.

Os trabalhos de instalagao, colocagao em operagao e manutengao podem ser
realizados somente por eletricistas especializados, observando as instrugbes de
operagao e as normas de prevengao de acidentes em vigor (por ex. EN 60204, VBG
4, DIN-VDE 0100/0113/0160).

Seguir as instrugdes especificas durante a instalagdo e a colocagdao em ope-
ragao do motor e do freio!

As medidas preventivas e os dispositivos de proteciao devem atender as nor-
mas em vigor (por ex. EN 60204 ou EN 50178).

Medidas preventivas necessarias: Aterramento da unidade
Dispositivo de protegao necessario:Dispositivos de protegao contra sobrecorrente

O equipamento atende todos os requisitos para isolagao segura dos bornes de
poténcia e da eletrbnica, conforme a norma EN 50178. Todos os circuitos
conectados também devem atender os requisitos para uma isolagao segura.

As medidas adequadas (por ex. retirada da régua de bornes da parte eletrdnica)
garantem que o motor conectado nao parta automaticamente quando o conver-
sor é ligado a rede.

7.2 Operacao e manutengao

Antes de remover a tampa de prote¢ao, desconectar o equipamento da rede.
Tensoes perigosas ainda poderao apresentar-se até 10 minutos apos o desliga-
mento da rede.

Com a tampa de prote¢ao removida o equipamento tem grau de protecao IP 00.
Em todos os médulos exceto para o controle da parte eletrénica, apresentam-se ten-
soes perigosas. O equipamento deve estar fechado durante a operagao.

Quando o equipamento esta na posicao LIG, apresentam-se tensoes perigosas
nos bornes de saida e nos cabos e bornes do motor. Isto também aplica-se quan-
do o equipamento esta bloqueado e o motor esta parado.

Quando o LED e os outros elementos indicadores estdo desligados ndao é uma
indicacdo de que o equipamento esta desconectado da rede ou sem tensao.

As fung¢des internas de seguranga do equipamento ou um bloqueio mecéanico
podem causar uma parada do motor. A eliminagao da causa da irregularidade
ou um reset pode causar uma partida automatica do acionamento. Se isto, por
razdes de seguranca, nao for desejado para a maquina acionada, o equipamento
deve ser desconectado da rede antes da eliminacdo da irregularidade. Nestes ca-
sos, também é proibido ativar a fungédo "Auto Reset" (P841).

A saida do conversor somente pode ser comutada quando o estagio de saida
esta bloqueado.
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8 Estrutura da Unidade
8.1

Exemplo: Denominagéao dos tipos

MDX60 B 0011 - 5 A 3

-4 00

|— Tipo

Quadrantes

Tipo de tensao

Supressao de

radio interferén-
cia no lado da
rede

Tensao de

entrada

Poténcia do

motor
recomendada

Versao B

Exemplo: Placa
de identificagao
do sistema
MDX60B/61B..
tamanho 0

do equipamento.

Séries

Denominacgao dos tipos, placas de identificacao e escopo do fornecimento

00 = Padrao
0T = Aplicagao
XX = Unidade especial

4 = 4Q (com chopper de frenagem)

3 = trifasica

B = Supressao de radio interferéncia B

A = Supressao de radio interferéncia A

0 = Sem supressao de radio interferéncia

5=380... 500 Vga
2=200 ... 230 Vga

0011 =1,1 kW

60 = nenhum opcional pode ser instalado
61 = podem ser instalados opcionais

A placa de identificagao do sistema para MDX60B/61B.. tamanho 0 é presa no lado

SEW

OO0ttt N N O R

TYP: MDX60B0005-5A3-4-00

P/N: 08275661 SO#: 01.0123456789.0001.03 E®

STEO

Cingang ¢ Input Ausgang £ Dutput NN CONT EQ 2008
EURODRIVE - v - (€
D-76646 Bruchsal ~ * - £ - s
mrichte 1= I=
o T3 0...40°Q 1 g [P - {56 W Lastart M @?
Made in Germany Status: 12 1013 11 1A --— 11 o
(I TCE TR ORI ERTECTALT AT pemromeie et 1 (0111 (RT{ECCECRIC IR LRI CRIC AT LR

52246AXX

Figura 140: Exemplo: Placa de identificacdo do sistema para MDX60B/61B.. tamanho 0
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Exemplo: Placa
de identificagao
do resistor de
frenagem para
MDX60B/61B..

Exemplo: Placa
de identificagao
do sistema para
MDX61B..
tamanhos 1-6

Exemplo: Placa
de identificagao
do médulo de
poténcia para
MDX61B..
tamanhos 1-6

Exemplo: Placa
de identificagao
da unidade de
controle para
MDX61B..
tamanhos 1-6

O resistor de frenagem BW090-P52B esta disponivel somente para MDX60B/61B
tamanho 0.

I

BREMSWIDERSTAND BW 090-P52B
§m Sach.Nr-.08245630 Nr. 1234
ER 90 Chrni P= 100W
54522AXX

Figura 141: Placa de identificagcao do resistor de frenagem para MDX60B/61B.. tamanho 0

Para MDX61B.. tamanhos 1 - 6, a placa de identificagao do sistema é presa no lado
do equipamento.

A O 00O 00000

TYP: MDX&61B0O110-5A3-4-00 e
P/N: 08279632 SO%#: 01.0008264724 .0001.05 g
D-78848 Bruchaal lIIiIIIIIII!IIIIlIﬁiI|IIII|I||IIIIII||IIII OO OFE 00 N OO 0 1 |
MOVIDRIVE LISTED IND.
UMRICHTER PIN 09243492 S/N:0001699 CONT.EQ. 2006

Status:18 1A 1B 10 11 —-= —= - -

MHade in Germany

T O

iEDl
56493AXX

Figura 142: Exemplo: Placa de identificagdo do sistema para MDX61B.. tamanhos 1 - 6

Para MDX61B.. tamanhos 1-6, a placa de identificagdo do moédulo de poténcia esta
localizada no lado do equipamento.

0 0000 0 0

MDx80AD0TE-5A3-4-00

EINGANO ! INPUT | AUSGANG ¢
1= 37380 nm - 10% e 30V 1
F=50 &0OMr 5& F 0 1804z

((l 14 48 AL .400. = 16A AT [400V

l-‘ 11 2ZRVA L1 tart M

QUTPUT

Netz

T=0 40¢

56492AXX
Figura 143: Placa de identificagdo do médulo de poténcia para MDX61B.. tamanhos 1-6

Para MDX61B.. tamanhos 1-6, a placa de identificagdo da unidade de controle esta
localizada no lado do equipamento.

ﬁiﬂﬂ‘l’ﬂi‘lﬁﬁﬂﬁﬁﬂiiﬁhﬁ’ﬁiﬁ||T|Tﬁ|'|||'|i|‘|’|i‘|‘i|iﬁ1iiii||nmn||||||||u|||u||

PIN: 08243492

Status: 14 11 12 13 10 10 - < EURODRIVE

56491AXX
Figura 144: Placa de identificacdo da unidade de controle MDX61B.. tamanhos 1-6
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Escopo do » Carcaca do conector para todos os bornes de sinal (X10 ... X17), conectado
fornecimento + Carcaga do conector para os bornes de poténcia (X1 ... X4), conectado
» Cartdo de memoria plugavel, conectado

Tamanho 0 * 1 jogo de presilhas de fixagao para cabo de poténcia e cabo de sinal, ndo instalado.
O jogo de presilhas de fixagdo compreende:

2 presilhas de fixagado para cabo de poténcia (2 grampos de contato cada)

1 presilha de fixagdo para cabo de sinal (1 grampo de contato) para MDX60B
1 presilha de fixacdo para cabo de sinal (2 grampos de contato) para MDX61B
6 grampos de contato

6 parafusos para prender os grampos de contato

3 parafusos para prender os grampos de contato ao equipamento

Tamanhos 1 -6 * 1 jogo de presilhas de fixagdo para cabo de sinal, ndo instalado. O jogo de presilhas
de fixagdo compreende:

— 1 presilha de fixagao para cabo de sinal (1 grampo de contato)
— 2 grampos de contato

— 2 parafusos para prender os grampos de contato

— 1 parafuso para prender a presilha de fixagdo ao equipamento

Tamanho 2S + Jogo de acessorios, ndo instalado. O jogo de acessoérios (- Figura a seguir)
compreende:

— 2 pés de montagem [1] para ser plugados no dissipador de calor

— 2 protetores [2] para ser apertados nos bornes X4: -Vc/+Vc e X3:-R(8)/+R(9).
Uma vez os protetores [2] terem sido instalados, o grau de protecéo é IP20. Caso
contrario, o grau de protegéo € IP10 (-~ Secao "Protecdo contra contato aciden-
tal").

(]

(2]

-

54587AXX
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Estrutura da Unidade
Denominacgao dos tipos, placas de identificagao e escopo do fornecimento

Escopo do fornecimento opcional

Todos os * Opcional DBM60B: Instalagdo da tampa para montagem separada do controle ma-
tamanhos nual DBG60B (por ex. no painel elétrico).
Cadigo 824 853 2.

O opcional DBM60B consiste de carcaga com grau de protegao IP65 e um cabo de
extensdo de 5 m (- Figura a seguir). O controle manual DBG60B nao ¢ parte deste
opcional e deve ser pedido separadamente.

DBM60B

54412AXX

* Opcional DKG60B: Cabo de extensdo de 5 m para controle manual DBG60B.
Cadigo 817 583 7.

Os cabos de extensdo de 5 m sdo disponiveis para montagem do controle manual
separadamente da carcaca do cliente (- Figura a seguir).

DKG60B

54414AXX
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Estrutura da Unidade 8
Denominagao dos tipos, placas de identificagao e escopo do fornecimento

Tamanho 2S « DMP11B opcional base de fixagédo (- Figura a seguir), ndo instalado.
Codigo 818 398 8.

Se um MOVIDRIVE® MD_60A tamanho 2 for substituido pelo MOVIDRIVE®
MDX61B tamanho 2S, o MDX61B tamanho 2S pode ser preso na base de fixagcao
existente com o painel de montagem DMP11B. Nao devem ser feitos novos furos de
retencao.

DMP11B

54588AXX
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Estrutura da Unidade
Denominacgao dos tipos, placas de identificagao e escopo do fornecimento

Adaptador do
conector para
substituicdo do
MOVIDRIVE® A
pelo
MOVIDRIVE® B

Foram desenvolvidos trés adaptadores para a substituicdo rapida do MOVIDRIVE® A
pelo MOVIDRIVE® B nos sistemas de operagao.

DAT11B: Adaptador do borne, cédigo 824 671 8

X10 pode ser reorganizado diretamente quando utilizar o MOVIDRIVE® MDF, MDV
ou MDS. Trés conectores devem ser religados. Pode-se evitar este trabalho de reli-
gamento utilizando o adaptador do borne DAT11B. Utilizando este adaptador evitara
conexao incorreta e economizara tempo. O adaptador do borne é necessario para
os bornes X11 (entrada analdgica), X12 (SBus) e X13 (entradas digitais).

DAT11B

54589AXX

DAE15B: Adaptador do encoder X15, cddigo 817 629 9

Se um motor com encoder em X15 estiver em operagédo no MDV ou MCV, o encoder
é conectado através de um conector de 9 pinos para MOVIDRIVE® A. Se o opcional
DEH11B para MOVIDRIVE® MDX61B for equipado com um conector de 15 pinos,
sera necessario converter o cabo do encoder ou utilizar o adaptador do encoder. O
adaptador do encoder pode ser plugado diretamente entre o cabo do encoder exis-
tente com conector de 9 pinos e o conector de 15 pinos no DEH11B. Esta fase per-
mite uma conexao rapida e livre de falhas dos acionamentos existentes.

DAE15B

54585AXX
Comprimento de DAE15B: 200 mm £ 20 mm
Secao transversal do cabo: 6 x 2 x 0,25 mm? (AWG23)
Borne do conector sub D de 15 pinos Cor dos fios no cabo Borne do conector
(MOVIDRIVE® MDX61B, opcional DEH11B, X15) pré-fabricado fémea sub D de 9 pinos
(ponta do encoder)
1 Amarelo (YE) 1
2 Vermelho (RD) 2
3 ' Rosa (PK) 3
4 Violeta (VT) 4
5 Marrom (BN) 8
6 Verde (GN) 9
7 Azul (BU) 10
8 Cinza (GY) 11
9 ' Branco (WH) 15
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Estrutura da Unidade
Denominagao dos tipos, placas de identificagao e escopo do fornecimento

+ DAE14B: Adaptador do encoder X14, cddigo 817 630 2

Se um encoder sincrono ou uma simulagéo do encoder em X14 estiver em operacgéo
no MOVIDRIVE® MDV, MDS, MCV ou MCS, a conex&o ocorre através de um conec-
tor de 9 pinos. Se os opcionais DEH11B e DER11B para MOVIDRIVE® MDX61B
forem equipados com um conector de 15 pinos, sera necessario converter o cabo
do encoder ou utilizar o adaptador do encoder. O adaptador do encoder pode ser
plugado diretamente entre o cabo do encoder existente com conector de 9 pinos e
o conector de 15 pinos no DEH11B/DER11B. Esta fase permite uma conexao rapida
e livre de falhas dos acionamentos existentes.

DAE14B

54586AXX
Comprimento de DAE14B: 200 mm + 20 mm
Segao transversal do cabo: 6 x 2 x 0,25 mm? (AWG23)
Borne do conector sub D de 15 pinos Cor dos fios no cabo Borne do conector
(MOVIDRIVE® MDX61B, opcional pré-fabricado fémea sub D de 9 pinos
DEH11B/DER11B, X14) (ponta do encoder)
1 Amarelo (YE) 1
2 Vermelho (RD) 2
3 Rosa (PK) 3
4 Violeta (VT) 4
5 Marrom (BN) 8
6 Verde (GN) 9
7 Azul (BU) 10
8 Cinza (GY) 1
9 Branco (WH) 15
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8.2

Estrutura da Unidade
Estrutura da unidade para tamanho 0

Estrutura da unidade para tamanho 0

MDX60/61B-5A3 (380/500 Va): 0005 ... 0014

52389AXX
Figura 145: Estrutura do MOVIDRIVE® MDX60/61 B, tamanho 0

* Vista da parte inferior do equipamento

[1]1 X1: Conexdo arede L1 (1) / L2 (2) / L3 (3) e conexdo ao terra, separaveis

[2] X4: Conex&o ao circuito intermediario -V / +Vc € conexdo ao terra, separaveis
[3] Presilha de fixagao para conexdo a rede e conexdo ao circuito intermediario

[4] X2: Conexao ao motor U (4)/V (5) / W (6) e conexao ao terra, separaveis

[5] X3: Conexao ao resistor de frenagem R+ (8) / R- (9) e conex&o ao terra, separaveis
[6] Presilha de fixagao para conex&do ao motor e conexao ao resistor de frenagem

[7] Cartdao de memodria

[8] Display de 7 segmentos

[9] Xterminal: Slot para controle manual DBG60B ou interface serial UWS21A

[10] Chaves DIP S11 ... S14

[11] X12: Régua de bornes da eletrénica para system bus (SBus)

[12] X11: Régua de bornes da eletr. para entrada do valor nom. Al1 e tens&o de ref. 10 V
[13] X13: Régua de bornes da eletrénica para entradas digitais e interface RS-485

[14] X16: Régua de bornes da eletrénica para entradas e saidas digitais

[15] X10: Régua de bornes da eletrbnica para saidas digitais e entrada TF/TH

[16] Presilha de fixagdo da eletrbnica MDX61B tamanho 0

[17] Presilha de fixag&do da eletrdnica MDX60B tamanho 0

[18] X17: Régua de bornes da eletronica para contato de seguranga para parada segura
[19] Somente com MDX61B: Slot para placa de encoder

[20] Somente com MDX61B: Slot para fieldbus
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Estrutura da Unidade 8
Estrutura da unidade para tamanho 1

8.3 Estrutura da unidade para tamanho 1

MDX61B-5A3 (380/500 Vp): 0015 ... 0040
MDX61B-2A3 (220 Vp): 0015 ... 0037

]

(3]

(2]

[4]
(5]
(6]
(7]

(8]

E]

(7]

[10] [16]

(1l

[12] i _ g -
(3] .

[14]

52329AXX
Figura 146: Estrutura do MOVIDRIVE® MDX61 B, tamanho 1

[1]1 X1: Conexdo arede L1 (1) /L2 (2) /L3 (3), separavel

[2] X4: Conexao ao circuito intermediario -V / +Vc, separavel

[3] Cartao de meméria

[4] Display de 7 segmentos

[5] Xterminal: Slot para controle manual DBG60B ou interface serial UNS21A

[6] Chaves DIP S11 ... S14

[71 X12: Régua de bornes da eletrénica para system bus (SBus)

[8] X11: Régua de bornes da eletr. para entrada do valor nom. Al1 e tenséo de ref. 10 V
[9] X13: Régua de bornes da eletrénica para entradas digitais e interface RS-485

[10] X16: Régua de bornes da eletrénica para entradas e saidas digitais

[11] X10: Régua de bornes da eletrénica para saidas digitais e entrada TF/TH

[12] X17: Régua de bornes da eletronica para contato de seguranga para parada segura
[13] X2: Conexao ao motor U (4) / V (5) / W (6) e conexao ao terra, separavel

[14] Presilha de fixagdo da eletrdnica e conexao ao terra

[15] X3: Conexao ao resistor de frenagem R+ (8) / R- (9) e conexao ao terra, separavel
[16] Slot para placa de encoder

[17] Slot para placa de expanséo

[18] Slot para fieldbus
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Estrutura da Unidade
Estrutura da unidade para tamanho 2S

Estrutura da unidade para tamanho 2S

MDX61B-5A3 (380/500 Va): 0055/ 0075

[1] - ’7[2]
> i : =7 1 (3]
[4] ;rmg I o |
[5] 5 [i
e ok
[71
[8]
[18]
[9]
[10] [17]
[16]
[11]
[12]
[13] [15]
[14]

54525AXX
Figura 147: Estrutura do MOVIDRIVE® MDX61 B, tamanho 2S

[1]1 X1: Conexdo arede L1 (1)/L2 (2) /L3 (3)

[2] X4: Conexao ao circuito intermediario -V¢ / +V¢ € conexao ao terra

[3] Cartao de meméria

[4] Display de 7 segmentos

[5] Xterminal: Slot para controle manual DBG60B ou interface serial UWS21A

[6] Chaves DIP S11 ... S14

[71 X12: Régua de bornes da eletrénica para system bus (SBus)

[8] X11: Régua de bornes da eletr. para entrada do valor nom. Al1 e tenséo de ref. 10 V
[9] X13: Régua de bornes da eletrénica para entradas digitais e interface RS-485

[10] X16: Régua de bornes da eletrénica para entradas e saidas digitais

[11] X10: Régua de bornes da eletrénica para saidas digitais e entrada TF/TH

[12] X17: Régua de bornes da eletronica para contato de seguranga para parada segura
[13] X2: Conexao ao motor U (4) / V (5) / W (6)

[14] Presilha de fixagdo da eletrdnica e conexao ao terra

[15] X3: Conex&o ao resistor de frenagem R+ (8) / R- (9) e conex&o ao terra

[16] Slot para placa de encoder

[17] Slot para placa de expansao

[18] Slot para fieldbus
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Estrutura da Unidade 8
Estrutura da unidade para tamanho 2

8.5 Estrutura da unidade para tamanho 2

MDX61B-5A3 (380/500 Vp): 0110
MDX61B-2A3 (220 Vp): 0055/ 0075

(1] e .2 ' (2]

(18]

(7]

[16]

(18]

52330AXX
Figura 148: Estrutura do MOVIDRIVE® MDX61 B, tamanho 2

[1] X1: Conexado arede L1 (1) /L2 (2) /L3 (3)

[2] X4: Conexao ao circuito intermediario -V¢ / +Vc € conexao ao terra

[3] Cartédo de memoria

[4] Display de 7 segmentos

[5] Xterminal: Slot para controle manual DBG60B ou interface serial UWS21A

[6] Chaves DIP S11 ... S14

[7] X12: Régua de bornes da eletrbnica para system bus (SBus)

[8] X11: Régua de bornes da eletr. para entrada do valor nom. Al1 e tenséo de ref. 10 V
[9] X13: Régua de bornes da eletrénica para entradas digitais e interface RS-485

[10] X16: Régua de bornes da eletrénica para entradas e saidas digitais

[11] X10: Régua de bornes da eletronica para saidas digitais e entrada TF/TH

[12] X17: Régua de bornes da eletrénica para contato de segurancga para parada segura
[13] X2: Conex&o ao motor U (4) /V (5) / W (6)

[14] Presilha de fixagédo da eletrdnica e conexdo ao terra

[15] X3: Conexao ao resistor de frenagem R+ (8) / R- (9) e conexao ao terra

[16] Slot para placa de encoder

[17] Slot para placa de expansao

[18] Slot para fieldbus
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Estrutura da Unidade
Estrutura da unidade para tamanho 3

Estrutura da unidade para tamanho 3

MDX61B-503 (380/500 Vp): 0150 ... 0300
MDX61B-203 (220 Vp): 0110 /0150

[19]

(18]

[17]

(18] [1€]

52331AXX
Figura 149: Estrutura do MOVIDRIVE® MDX61 B, tamanho 3

[1] Conexao ao terra

[2] X1: Conexdo arede L1 (1)/L2 (2) /L3 (3)

[3] X4: Conex&o ao circuito intermediario -V / +Vo

[4] Cartdo de memoria

[5] Display de 7 segmentos

[6] Xterminal: Slot para controle manual DBG60B ou interface serial UNS21A

[7] Chaves DIP S11 ... S14

[8] X12: Régua de bornes da eletrbnica para system bus (SBus)

[9] X11: Régua de bornes da eletr. para entrada do valor nom. Al1 e tenséo de ref. 10 V
[10] X13: Régua de bornes da eletrdnica para entradas digitais e interface RS-485
[11] X16: Régua de bornes da eletronica para entradas e saidas digitais

[12] X10: Régua de bornes da eletrénica para saidas digitais e entrada TF/TH

[13] X17: Régua de bornes da eletrénica para contato de seguranca para parada segura
[14] Presilha de fixagédo da eletrdnica e conexao ao terra

[15] X2: Conex&o ao motor U (4) /V (5) / W (6)

[16] X3: Conexao ao resistor de frenagem R+ (8) / R- (9)

[17] Slot para placa de encoder

[18] Slot para placa de expansao

[19] Slot para fieldbus
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Estrutura da unidade para tamanho 4

8.7 Estrutura da unidade para tamanho 4

MDX61B-503 (380/500 Vp): 0370 / 0450
MDX61B-203 (220 Vp): 0220 / 0300

[15] [16] [17]

52332AXX
Figura 150: Estrutura do MOVIDRIVE® MDX61 B, tamanho 4

[1] Conexao ao terra

[2] X1: Conexado arede L1 (1)/L2 (2) /L3 (3)

[3] X4: Conexao ao circuito intermediario -V¢ / +Vc € conexdo ao terra

[4] Cartédo de memoria

[5] Display de 7 segmentos

[6] Xterminal: Slot para controle manual DBG60B ou interface serial UWS21A

[7] Chaves DIP S11 ... S14

[8] X12: Régua de bornes da eletrénica para system bus (SBus)

[9] X11: Régua de bornes da eletr. para entrada do valor nom. Al1 e tenséo de ref. 10 V
[10] X13: Régua de bornes da eletronica para entradas digitais e interface RS-485
[11] X16: Régua de bornes da eletrénica para entradas e saidas digitais

[12] X10: Régua de bornes da eletrénica para saidas digitais e entrada TF/TH

[13] X17: Régua de bornes da eletronica para contato de seguranga para parada segura
[14] Presilha de fixagédo da eletrdnica

[15] Conexao ao terra

[16] X2: Conex&o ao motor U (4)/V (5) / W (6)

[17] X3: Conex&o ao resistor de frenagem R+ (8) / R- (9) e conex&o ao terra

[18] Slot para placa de encoder

[19] Slot para placa de expansao

[20] Slot para fieldbus
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Estrutura da Unidade
Estrutura da unidade para tamanho 5

Estrutura da unidade para tamanho 5

MDX61B-503 (380/500 Va): 0550 / 0750

151 [16] [17]

52333AXX
Figura 151: Estrutura do MOVIDRIVE® MDX61 B, tamanho 5

[1] Conexao ao terra

[2] X1: Conexado arede L1 (1)/L2 (2) /L3 (3)

[3] X4: Conexao ao circuito intermediario -V¢ / +Vc € conexao ao terra

[4] Cartédo de memoria

[5] Display de 7 segmentos

[6] Xterminal: Slot para controle manual DBG60B ou interface serial UWS21A

[7] Chaves DIP S11 ... S14

[8] X12: Régua de bornes da eletrénica para system bus (SBus)

[9] X11: Régua de bornes da eletr. para entrada do valor nom. Al1 e tenséo de ref. 10 V
[10] X13: Régua de bornes da eletronica para entradas digitais e interface RS-485
[11] X16: Régua de bornes da eletrénica para entradas e saidas digitais

[12] X10: Régua de bornes da eletrénica para saidas digitais e entrada TF/TH

[13] X17: Régua de bornes da eletrénica para contato de seguranga para parada segura
[14] Presilha de fixagédo da eletrdnica

[15] Conexao ao terra

[16] X2: Conexao ao motor U (4)/V (5) / W (6)

[17] X3: Conex&o ao resistor de frenagem R+ (8) / R- (9) e conex&o ao terra

[18] Slot para placa de encoder

[19] Slot para placa de expansao

[20] Slot para fieldbus
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Estrutura da Unidade 8
Estrutura da unidade para tamanho 6

8.9 Estrutura da unidade para tamanho 6
MDX61B-503 (380/500 Va): 0900 ... 1320

[14] [15]

52334AXX
Figura 152: Estrutura do MOVIDRIVE® MDX61 B, tamanho 6

[1] X1: Conexdo arede L1 (1)/L2 (2) /L3 (3) e conexao ao terra

[2] X4: Conex&o ao circuito intermediario -V / +V ¢ e conexdo ao terra

[3] Cartdo de memoria

[4] Display de 7 segmentos

[5] Xterminal: Slot para controle manual DBG60B ou interface serial UWS21A

[6] Chaves DIP S11 ... S14

[7] X12: Régua de bornes da eletrdnica para system bus (SBus)

[8] X11: Régua de bornes da eletr. para entrada do valor nom. Al1 e tenséo de ref. 10 V
[9] X13: Régua de bornes da eletrénica para entradas digitais e interface RS-485

[10] X16: Régua de bornes da eletrénica para entradas e saidas digitais

[11] X10: Régua de bornes da eletronica para saidas digitais e entrada TF/TH

[12] X17: Régua de bornes da eletronica para contato de seguranga para parada segura
[13] Presilha de fixagdo da eletrdnica

[14] X2: Conexao ao motor U (4) / V (5) / W (6) e conexao ao terra

[15] X3: Conexao ao resistor de frenagem R+ (8) / R- (9) e conexao ao terra

[16] Slot para placa de encoder

[17] Slot para placa de expansao

[18] Slot para fieldbus
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Instalagao
Instrugdes para instalagdo da unidade basica

9 Instalacao
9.1 Instrugdes para instalacao da unidade basica

Obedecer as indicagoes de seguranga durante a instalagao.

Instrugées para Os equipamentos MOVIDRIVE® de tamanho 6 (0900 ... 1320) s&o equipados com um
instalacdo do anel de suspensao montado de fabrica [1]. Se possivel, utilizar guindaste e anel de sus-
tamanho 6 pensao [1] para instalar o equipamento.

Caso néo esteja disponivel um guindaste, é possivel empurrar uma barra de transporte
[2] pela parte traseira do painel para facilitar a instalagéo (incluso no escopo de forne-
cimento do tamanho 6). Prenda a barra de transporte [2] contra o deslocamento axial
utilizando o contrapino [3].

(3] \%
1
2] (1]

54406AXX
Figura 153: Instalagdo do MOVIDRIVE® tamanho 6 com anel de suspenséo e barra de

transporte montados de fabrica

[1] Anel de suspensio montado de fabrica
[2] Barra de transporte (incluso no fornecimento do tamanho 6)
[3] Contrapino (incluso no fornecimento do tamanho 6)

Torques « Utilizar somente elementos de conexao originais. Observar os torques de aperto
de aperto admissiveis dos bornes de poténcia do MOVIDRIVE®.

— Tamanhos 0 e 1 - 0,6 Nm

— Tamanhos 2S e 2 - 1,5 Nm

— Tamanho 2 - 1,5 Nm

— Tamanho 3 - 3,5Nm

— Tamanhos 4 e 5 - 14 Nm

— Tamanho 6 - 20 Nm

+ O torque de aperto admissivel dos bornes de sinal € 0,6 Nm.
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Instalagao 9
Instrugdes para instalagdo da unidade basica

Espaco livre + Deixar espacgo livre de 100 mm acima e abaixo para refrigeracdo. Certifique-se de
minimo e forma que a circulagdo de ar no espaco livre nao seja prejudicada pelos cabos ou outros
construtiva materiais de instalagdo. Nos tamanhos 4, 5 e 6, dentro da distancia de 300 mm aci-

ma do equipamento, nao instalar componentes sensiveis a altas temperaturas .

» Certifique-se de que haja uma passagem livre de ar de refrigeragéo e que o ar aque-
cido por outros equipamentos ndo seja aspirado ou reutilizado.

* Nao é necessario espaco livre nas laterais. Os equipamentos podem ser colocados
préximos um do outro.

» Instalar os equipamentos somente na posigao vertical. Outras posicdes de monta-
gem nao sao permitidas (- figura a seguir, aplica-se a todos os tamanhos).

100 mm

51463BXX
Figura 154: Espaco livre minimo e forma construtiva dos equipamentos
Eletrodutos * Instalar os cabos de poténcia e a fiagdo da eletronica em eletrodutos separa-
separados dos.
Fusiveis de » Instalar os fusiveis de entrada no inicio do cabo da rede apds o barramento de
entrada e disjun- alimentacdo (-~ Esquema de ligagdo da unidade basica, médulo de poténcia e freio).

torde fugaaterra . pisjuntor de fuga a terra como tnico dispositivo de protegio: Utilizar somente
disjuntores de fuga a terra tipo B, conforme norma EN 50178.

Rede de » Utilizar contatores somente na categoria de utilizagdao AC-3 (IEC 158-1) como
alimentacéo e rede de comunicagéo e contatores do freio.
contatores

» Nao utilizar o contator de rede K11 (- Cap. "Esquema de ligagdo da unidade basi-
ca") na operagdo manual, mas somente para ligar e desligar o conversor. Na opera-
¢do manual, utilizar os comandos "Liberagao/Parada rapida", "Horario/Parada" ou
"Antihorario/Parada"

do freio

Para o contator de rede K11, manter o tempo de desligamento minimo de 10 s.
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Instalagao
Instrugdes para instalacdo da unidade basica

Conex3o ao terra
de protegcéao da
rede

(- EN 50178)

Redes IT

Secoes
transversais

Saida do
equipamento

Conexao dos
resistores de
frenagem

As correntes de fuga a terra = 3,5 mA podem ocorrer durante operagdo normal. Para
atender os requisitos da norma EN 50178, observar o seguinte:
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Com um cabo de rede < 10 mm? (AWG 8): Instalar um segundo condutor com a
secao transversal do cabo de rede paralelo ao terra de protegao através de
bornes separados ou utilizar um condutor de cobre com uma segao transversal
de 10 mm? (AWG 8).

Com um cabo de rede > 10 mm? (AWG 8): Instalar um condutor de cobre com a
segao transversal do cabo da rede.

A SEW-EURODRIVE recomenda, que em redes de tensdo com ponto neutro ndo
aterrado (redes IT), sejam utilizados monitores da isolagdo com medigao por co6-
digo de pulso. Com isso, evita-se disparos erréneos do monitor da isolagao devido
a capacitancia de aterramento do conversor.

Cabo da rede: Sec¢ao transversal conforme corrente de entrada nominal |,¢4. em
carga nominal.

Cabo do motor: Segao transversal conforme corrente nominal de saida Iy.
Cabos da eletrénica da unidade basica (bornes X10, X11, X12, X13, X16):

— Para condutores simples 0,20 ... 2,5 mm? (AWG 24 ... 12)
— Para condutores duplos 0,25 ... 1 mm? (AWG 22 ... 17)

Cabos da eletrénica do borne X17 e placa de expansao DIO11B (bornes X20, X21,
X22):

— Para condutores simples 0,08 ... 1,5 mm? (AWG 28 ... 16)
— Para condutores duplos 0,25 ... 1 mm? (AWG 22 ... 17)

Conectar somente cargas ohmical/indutiva (motores). Nunca conectar cargas
capacitivas!

51412AXX

Figura 155: Conectar somente cargas ohmicas/indutivas; ndo conectar cargas capacitivas

Utilizar dois condutores trangados aos pares ou um cabo de poténcia blindado
com 2 condutores. Segdo transversal, conforme corrente nominal de saida do con-
versor.

Proteger o resistor de frenagem (exceto para BW90-P52B) utilizando um relé
bimetalico (- esquema de ligagdo para a unidade basica, médulo de poténcia e
freio). Ajustar a corrente de disparo conforme os dados técnicos do resistor de
frenagem.
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Operacéo dos
resistores de
frenagem

Entradas / saidas
digitais

Instalacdo em
conformidade
com a EMC

Para resistores de frenagem da série BW...-T, o contato de temperatura integrado
pode ser conectado utilizando cabo blindado com 2 condutores como alternativa
ao relé bimetalico.

Os resistores de frenagem tipo chato tém protecao interna contra sobrecarga tér-
mica (fusivel que ndo pode ser substituido). Instalar os resistores de frenagem tipo
chato junto com o protetor adequado.

Em operagéo normal, os cabos de conexao do resistor de frenagem sao percorridos
por alta tenséo (aprox. 900 V¢c) .

As superficies dos resistores de frenagem atingem altas temperaturas quando os
resistores de frenagem sdo carregados com Py. Escolher uma posi¢cdo de monta-
gem adequada. Os resistores de frenagem normalmente sdo montados em cima do
painel elétrico.

As entradas digitais sdo isoladas eletricalmente por optoacopladores.

As saidas digitais sdo a prova de curto-circuito, embora elas ndao sejam prote-
gidas contra tensao externa (excegao: saida a relé DOJ1). A tenséo externa pode
causar danos irreparaveis as saidas digitais.

Todos os cabos exceto o cabo de rede devem ser blindados. Como alternativa a
blindagem, o opcional HD.. (bobina de saida) pode ser utilizado para o cabo do mo-
tor para alcangar os valores limite de interferéncia emitidos.

Quando utilizar cabos blindados do motor, por ex. cabos pré-fabricados da
SEW-EURODRIVE, deve-se manter os condutores nao blindados entre a blin-
dagem e o borne de conexdo do conversor pela distancia mais curta.

Aterrar a blindagem em ambos os lados pela distdncia mais curta e com grande
superficie de contato. Para evitar circuito de retorno a terra, uma das extremidades
da blindagem podera ser aterrada através de um capacitor de supressao de interfe-
réncia (220 nF / 50 V). Com cabos de dupla blindagem, aterrar a blindagem externa
no lado do conversor e a interna na outra extremidade.

00755BXX

Figura 156: Conex&o correta da blindagem utilizando presilha metalica (presilha de fixagdo) ou

prensa cabos metalico

Para a blindagem dos cabos pode-se também utilizar conduites ou eletrodutos
aterrados. Instalar os cabos de poténcia e de controle separadamente.

Aterrar o conversor e todos os equipamentos adicionais (grande superficie de
contato metalico entre a carcaga do equipamento e o aterramento, por ex. chapa de
montagem n&o pintada, montada no painel elétrico) atendendo aos requisitos para
alta freqiiéncia.
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Filtro de rede NF..

Bobina de
saida HD...

Este é um produto com utilizagao restrita, conforme norma IEC 61800-3, podendo
causar interferéncia em ambientes residenciais. Nestes casos, é necessario imple-
mentar medidas adequadas.

Para informagéo detalhada na instalagao propria EMC, consultar o manual "Electro-
magnetic Compatibility in Drive Engineering" da SEW-EURODRIVE.

O opcional filtro de rede NF.. pode ser utilizado para manter o limite classe B para
MOVIDRIVE® MDX60B/61B tamanhos 0 a 5.

Instalar o filtro de rede préximo ao conversor, mas fora do espago minimo exigido
para ventilagao.

Manter o comprimento do cabo entre o filtro de rede e o conversor o mais curto
possivel, e nunca mais do que 400 mm. Condutores trangados nao blindados séo
suficientes. Utilizar também condutores nao blindados para a conexao entre a rede
e o filtro de entrada.

Nao é especificado limite EMC para emissao de interferéncia em redes de ten-
sdo com ponto neutro nao aterrado (redes IT). A eficacia dos filtros de rede na
rede IT é severamente limitada.

A SEW-EURODRIVE recomenda uma das seguintes medidas EMC no lado do
motor para manter os limites classe A e B:

— Cabo de motor blindado
— Bobina de saida HD... opcional
— Filtro de saida HF.. opcional (nos modos de operagéo VFC e V/f)

Instalar a bobina de saida préximo ao conversor, mas fora do espago minimo exi-
gido para ventilagéao.

Passar as trés fases juntas pela bobina de saida. Ndo passar o condutor terra
através da bobina de saida!

05003AXX

Figura 157: Conex&o da bobina de saida HD...

(1) = Cabo do motor
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9.2 Remocgao / montagem do controle manual

Remocéao do Proceder nesta ordem:
controle manual

52205AXX
Figura 158: Remoc¢éo do controle manual n

1. Desligar o cabo de conexdo do Xterminal.

2. Empurrar cuidadosamente o controle manual para baixo até soltar-se da parte fixa
superior, na tampa dianteira.

3. Remover o controle manual para a frente (n&o para o lado!).

Montagem do Proceder nesta ordem:
controle manual

51479AXX

Figura 159: Montagem do controle manual

1. Colocar o controle manual com o lado de baixo na parte fixa inferior da tampa
dianteira.

2. Empurrar o controle manual para a parte fixa superior da tampa dianteira.
3. Ligar o cabo de conexdo no Xterminal.
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9.3 Remocgao / montagem da tampa dianteira

Remocéao da Proceder conforme a seguir para remover a tampa dianteira:
tampa dianteira

» Se um controle manual estiver instalado, remové-lo primeiro (- pag. 346).

52948AXX
Figura 160: Remog&o da tampa dianteira

1. Pressionar a presilha de encaixe na parte superior da tampa dianteira.
2. Manter a presilha pressionada para remover a tampa dianteira.
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Montagem da Proceder conforme a seguir para montar a tampa dianteira:
tampa dianteira

52989AXX
Figura 161: Montagem da tampa dianteira

1. Inserir a tampa dianteira com o lado inferior no suporte.

2. Manter a presilha de encaixe pressionada na parte superior da tampa dianteira.
3. Empurrar a tampa dianteira contra a unidade.
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9.4 Instalagcao conforme UL

Para a instalagdo conforme UL, observar as seguintes indicagdes:

» Como cabos de conexao, utilizar somente cabos de cobre com as seguintes faixas
de temperatura :

— para MOVIDRIVE® MDX60B/61B0005 ... 0300 faixa de temperatura 60/75°C
— para MOVIDRIVE® MDX61B0370 ... 1320 faixa de temperatura 75 °C

* Torques de aperto admissiveis para bornes de poténcia MOVIDRIVE®:

— Tamanho O e 1 - 0,6 Nm
— Tamanhos2Se2 - 1,5 Nm
— Tamanho 3 - 3,5Nm
— Tamanhos4e5 - 14 Nm
— Tamanho 6 - 20 Nm

«  Os conversores MOVIDRIVE® s&o adequados para operagao em redes de ten-
sdo com ponto neutro aterrado (redes TN e TT), que possam fornecer corrente
maxima e tensdo maxima, conforme tabela a seguir. Os fusiveis indicados nas
tabelas sdo fusiveis maximos admissiveis para cada conversor. Utilizar somente
fusiveis para fundigao.

Unidades para

380/500 V - . S— —
MOVIDRIVE Corrente max. de rede | Tensdo max. de rede Fusiveis
MDX60B/61B...5_3
0005/0008/0011/0014 5000 Aca 500 Vca 15 A /600 Vi
0015/0022/0030/0040 10000 Aca 500 Vca 35 A /600 Vcp
0055/0075 5000 Acp 500 Vca 60 A /600 Vca
0110 5000 Aca 500 Vca 110 A/ 600 Vca
0150/0220 5000 Aca 500 Vca 175 A/ 600 Vcp
0300 5000 Acp 500 Vca 225 A /600 Vcp
0370/0450 10000 Aca 500 Vca 350 A /600 Vca
0550/0750 10000 Aca 500 Vca 500 A /600 Vcp
0900 10000 Acp 500 Vca 250 A /600 Vcp
1100 10000 Aca 500 Vca 300 A /600 Vca
1320 10000 Aca 500 Vca 400 A /600 Vcp

Unidades para

220 vV 5 . — m—
MOVIDRIVE Corrente max. de rede | Tensdo max. de rede Fusiveis
MDX61B...2_3
0015/0022/0037 5000 Aca 240 Vca 30 A/250 Vcp
0055/0075 5000 Acp 240 Vgp 110 A /250 Vcp
0110 5000 Acp 240 Vip 175 A /250 Vcp
0150 5000 Aca 240 Vca 225 A /250 Vcp
0220/0300 10000 Acp 240 Vgp 350 A /250 Vca

+ Com tensao de saida limitada (V5 = 30 V) utilizar somente unidades testadas
e corrente de saida limitada (I < 8 A) com fonte de tensédo 24 V¢ externa.

» A certificacdo UL ndo aplica-se para operagdo em redes de tensdo com ponto
neutro ndo aterrado (redes IT).
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9.5 Presilhas de fixacao

Presilha de Um jogo de presilhas de fixagdo é fornecido como padrao com MOVIDRIVE®
fixagcao do cabo MDX60B/61B tamanho 0. As presilhas de fixagao ainda nido sao instaladas.

de poténcia para  |ngiaiar as presilhas de fixagdo conforme a seguir:

tamanho 0

* Prender as presilhas de contato nas placas de blindagem.

» Prender as presilhas de fixagado do cabo de poténcia na parte superior e inferior da
unidade.

51465AXX
Figura 162: Montagem da presilha de fixagdo do cabo de poténcia (tamanho 0)
[1] Presilhas de contato [3] Placa de blindagem
[2] Parafusos de retencao para presilhas [4] Parafuso de retengao para presilha de
de contato fixacdo do cabo de poténcia
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Presilha de
fixagdo do cabo

de poténcia para

tamanho 1

Presilha de
fixagao do cabo
de poténcia para
tamanhos 2S e 2

Presilha de
fixagcao do cabo
de poténcia para
tamanhos 3a 6

Uma presilha de fixagao é fornecida como padrao com o MOVIDRIVE® MDX61B tama-
nho 1. Instalar esta presilha de fixagdo do cabo de poténcia junto com os parafusos de
retengao da unidade.

02012BXX
Figura 163: Montagem da presilha de fixagdo do cabo de poténcia (tamanho 1)

[1] Presilha de fixagdo do cabo de poténcia [2] Conexao ao terra de protegao (PE)

Junto com o MOVIDRIVE® MDX61B tamanhos 2S e 2 ¢ fornecido uma presilha de fixa-
¢ao do cabo de poténcia com 2 parafusos de retengao. Montar esta presilha de fixagédo
junto com os dois parafusos de retencdo no X6.
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01469BXX
Figura 164: Montagem da presilha de fixagdo do cabo de poténcia (tamanhos 2S e 2)

[1] Presilha de fixagdo do cabo de poténcia [2] Conex&o ao terra de protecao (PE)

As presilhas de fixagdo do cabo de poténcia podem ser montadas facilmente para os
cabos do motor e do freio. Instalar a blindagem e o terminal PE como indicado nas fi-
guras.

N&o sdo fornecidas presilhas de fixagdo do cabo de poténcia com o MOVIDRIVE®
MDX61B tamanhos 3 a 6. Utilizar presilhas de fixacao disponiveis comercialmente para
montar a blindagem do motor e os cabos do freio. A blindagem deve ser utilizada o mais
préximo possivel do conversor.
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Presilha de Instalar as presilhas de fixagdo da eletrdnica, conforme a seguir:
fixagao da + Se instalado, remover o controle manual e a tampa dianteira.
eletrénica para ) . . . . . .
tamanho 0 * Prender as presilhas de fixagdo da eletrénica na parte inferior da unidade, direta-
mente sob a régua de bornes da eletronica X14.
MDX 60B
4
51466AXX
Figura 165: Montagem da presilha de fixacdo da eletrénica (tamanho 0)
[1] Presilha de contato [3] Placa de blindagem
[2] Parafusos de retencao para presilhas [4] Parafusos de retengéo para presilhas
de contato de fixagao da eletrbnica
Presilha de Instalar as presilhas de fixagdo da eletrdnica, conforme a seguir:
fixagao da + Prender as presilhas de contato nas placas de blindagem.
eletrénica para ) L L ] ) )
tamanhos 1 a 6 * Prender as presilhas de fixagdo da eletrénica na parte inferior da unidade.
51465AXX
Figura 166: Montagem da presilha de fixagdo da eletrénica (tamanhos 1 - 6)
[1] Presilhas de contato [3] Placa de blindagem
[2] Parafusos de retengédo [4] Parafusos de retencdo para presilha de fixagdo da
para presilhas de contato eletrénica
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9.6 Protegcao contra contato acidental

Tamanhos 4-6

Junto com o MOVIDRIVE® tamanho 4 (unidades para 500 V:MDX61B0370/0450;
unidades para 220 Vga; MDX61B0220/0300), tamanho 5 (MDX61B0550/0750) e
tamanho 6 (MDX61B0900/1100/1320), sao fornecidas 2 unidades de protegdo contra
contato acidental com 6 parafusos de retencdo. A protecdo contra contato acidental é
montada nas duas tampas de protecédo dos bornes do médulo de poténcia.

(2]

(3]

06624AXX
Figura 167: Proteg&o contra contato acidental para MOVIDRIVE® MDX61B tamanhos 4, 5 e 6

A protecgao contra contato acidental consiste das seguintes pecas:

[1] Tampa de cobertura

[2] Placa de isolagao

[3] Isolador (somente para tamanhos 4 e 5)
O MOVIDRIVE® MDX61B tamanhos 4, 5 € 6 somente podem alcangar grau de protecéo
IP10 quando forem atendidas as seguintes condigdes:
* A protegdo contra contato acidental estiver completamente instalada

* A mangueira termoretratil estiver instalada em todos os bornes de poténcia (X1, X2,
X3, X4)

Se as condigbes acima nao forem atendidas, o MOVIDRIVE® tamanhos 4, 5 e 6 tém
grau de protecao IPQO0.
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Tamanho 2S Se a protecao contra contato acidental (- figura a seguir) for presa nas conexdes
X4:-Vee/+Vec e X3:+R/-R, 0 MOVIDRIVE® MDX61B tamanho 2S tem grau de protegao
IP20; sem protegao contra contato acidental o grau de protecao é IP10.

-VeetVecPE

SICICICXCITIT)
CICICICKSICIC]
OEEE OB®

IP10

— I | xs
% 8/+R 9/-R PE

54408AXX
Figura 168: Protecé&o contra contato acidental para MOVIDRIVE® MDX61B tamanho 2S
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9.7 Esquema de ligagao da unidade basica
Ligagdo do médulo de poténcia e do freio
L1
L2
L3
PE-*-—¢-—{-—--}-—--—-—----—---- >
Lo m m mF11/F1z/F13 !
| | |
% Condutor de protegéo i i K11 i
a terra (blindagem) i i (AC-3) i
VL L1 12 13 |
v Vv v X = Filtro de_rede .
CA CA ch | NE’{.OFSP”EE. Conexgo do |
[— circuito interm?|
]
F14/F15] D F14/F15D D F14/F1ED D Q E @
L1 L2 L3 -Vee Vo PE
X1: X4:
K11 K11 K11 . A
(AC-3) (AC-3) (AC-3) Médulo de poténcia
X2: X3:
u v w +R -R PE
DB@J DB@QY DB@QY
DGND K12 K12
(AC-3) (AC-3)
— Cap. "Conexao do resistor
DGND DGND
de frenagem BW... / BW..-T"
1 branco 1 branc
2 2
Conector ggE 3| verm. SgE 3 verm. BW
CM (D) do freio** 4 azul 4 azul
3(3) ? ?
4(2) CT/CV/DZ/DX/D: CT/CV/DZ/DX/D:
S ’(31) Desligamento simultaneo Desligamento do
1 dos circuitos CC e CA circuito CA
CT/CV, CM71...112: Desligamento simultaneo dos circuitos CC e CA
55310AEN
* Nos tamanhos 1 e 2, ndo ha conexao de aterramento préximo aos bornes de conexdo da rede e aos bornes de

conexao do motor (X1, X2). Neste caso, utilizar o borne de aterramento préximo a conexao do circuito inter-
mediario (X4).

*k

Importante: E necessario observar a seqiiéncia de ligagéo do conector do freio. Uma ligagéo errada causara a

destruigao do freio. Conexao do freio através da caixa de ligagcdo - Instrugbes de operagao para motores CM!

Retificador do freio

no painel elétrico

Para conexao do retificador de freio é necessario um condutor de alimentagao da
rede préprio. Nao é permitida a alimentagao através da tensao do motor!

Desligar sempre o freio nos circuitos de corrente continua e alternada para:

— Todas as aplicagcbes em mecanismos de elevagao

— Acionamentos que exigem um curto tempo de reagao do freio
— Modos de operagédo CFC e SERVO

Na montagem do retificador de freio no painel elétrico, os cabos de conexao entre o re-
tificador e o freio devem ser instalados separadamente dos outros cabos de poténcia.
A instalagdo conjunta é permitida somente se os outros cabos forem blindados.
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Médulo de poténcia

/ ¢ ;
( | | :
| ; ; F16 ‘
| | | | Com efeito :
* | | no K11 |
| | | :
~ | |
1 '® BW..-..-T .
A e A N
RB1| T2 | l l
| |
! I Com efeito | |
\ | noK11 o Lh
\ @k
\ L it
rRB2| BW... | |
Quando o termostato interno desarma, | J

K11 deve ser aberto e DIJJ "Regulador
bloqueado" deve ter sinal "0". O circuito
de resisténcia ndo deve ser interrompido!

Quando o relé bimetalico externo (F16)
desarma, K11 deve ser aberto e

DI@@ "Regulador bloqueado" deve ter
sinal "0". O circuito de resisténcia

nao deve ser interrompido!

55414AEN
Protecao contra sobrecarga
Tipo do resistor de Design speci- Termostato interno Relé bimetalico externo
frenagem fied (..T) (F16)
BW... - - Necessario
BW...-..-TV - E necessario um dos dois opcionais (termostato interno / relé
bimetalico externo).
BW...-003 / BW...-005 | Adequado - Permitido
BW090-P52B Adequado - -

1) Opcionais de montagem permitidos: Nas superficies horizontais ou verticais com suportes na parte infe-
rior e chapas perfuradas na parte superior e inferior. Montagem nao permitida: Nas superficies verticais
com suportes na parte superior, direita ou esquerda.

7

Para ligagdao e operagao dos resistores de frenagem, é necessario ler as ins-
trugdes no capitulo "Instrugcées de instalagao da unidade basica".
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Ligagao dos bornes da eletrénica

CONTROLE
Opgao Opgao Comutagao sma‘I I ) <->SinalU* [ Tl | S
interface serial  controle manual ReS|§tor de terminagao Systembus | [l | S 12
UWS21A DBGBOB Xterminal:9.6 kBaud <-> 57.6 kBaud* || [l | S 13
Freqiiéncia de entrada ativa| [ [l | S 14
—P[] Xterminal LIG|DESL*
X12:
Ref. Systembus —— DGND | 1
System bus Pos.<—# SC11 | 2
5 o System bus Neg.-«—» SC12 | 3
! R11
MM@@@ X11: o -10V..+10V 0(4)...20mA
[ +10V— REF1 1 & LU +
— — <
®®@® n1(0..10 V¥ +/-10 v%]: Al |2 E*@‘ ,,@1
% 0..20mA; 4 ... 20 mA Al12 3 ;——————‘ =
= Potencial de refer. sinais analégicos || AGND | 4 T i
®®©6 -10V—{ REF2 | 5 ; Controlador
3 mestre
RS-232 X13: -t > gigti;gﬁa
@ /Regul. bloqueado -«—— DY 1 :
Conector fémea | @O 3 Hor./parada* <—— DIg1 | 2 ;
sub-D de 9 pinos 5] Antih./parada* -«—— DI@2 | 3 ; Saidas
- g Liberagdo/parada rapida* --—— DIg@3 4 ; digitais
2 n11/n21* «— DIg4 5 ;
B ™~ n12/n22* «—— DIY5 6 } .
3 5 Ref. saidas
Condigéo de operagao [B] 8 Refer. X13:D10@...DIZ5 — DCOM** | 7k ; dicita,
do display de 7 segmentos = Saida +24V —» vO24 | 8| | ! 9
0 |Conversor n&o pronto g‘ Potencial de refer. sinais digitais — DGND | 9 1 | DGND
. |
1 |Regulador bloqueado ativo RS485 + == ST11_ 10 T !
2 |Sem liberagao RS485 - STz i o
3 |Corrente em parada X16: | i
4 |Modo VFC Sem fungéo* -e—— DI | 1 o
A% |
5 |Controle de rotagéo geg fulf;(}gg* - ||3:)(|)®®73 g n
aida —— L
;5 gontro:e ge torque Saida IPOS* —» DO@4 | 4 L
ontrole de retencéo Saida IPOS* —w= DO@5 | 5 |
8 |Ajuste d.e fabrica Potencial de ref. sinais digitais —{ DGND | 6 | ! 9
9 |Chave fim-de-curso alcangada w | P
A |Versao tecnologica © X10: P
. E Entrada TF-/TH-KTY+ -~a—] TF1 1 ——
b |Livre S o Potencial de ref. sinais digitais | DGND | 2 A
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Figura 169: Esquema de ligacdo dos bornes da eletronica

* Ajuste de fabrica

*%

Se as entradas digitais forem ligadas com a alimentacéo de tenséo de 24 V¢ X13:8 "V024", instalar um jumper
entre X13:7 (DCOM) e X13:9 (DGND) no MOVIDRIVE®.

344 Manual de Sistema — MOVIDRIVE® MDX60B/61B




Instalagao
Esquema de ligagcédo da unidade basica

Descricado das funcées dos bornes da unidade basica (médulo de poténcia e unidade de controle)

Borne Funcgéao
X1:1/2/3 | L1/L2/L3 (PE) | Conex&o a rede
X2:4/5/6 | UIVIW (PE) Conexao do motor
X3:8/9 +R/-R (PE) Conexao do resistor de frenagem
X4: +Vcc/-Vee (PE) | Conexao do circuito intermediario
S11: Comutacgéo sinal | (0(4)...20 mA) - Sinal V (-10 V...0...10 V, 0...10 V), ajuste de fabrica para sinal V.
S12: Liga/desliga o resistor de terminagao do system bus; ajuste de fabrica: DESL.
S$13: Ajuste da taxa de transmissao para a interface RS-485.
Ambos 9.6 ou 57.6 kBaud, ajuste de fabrica: 75.6 kBaud.
S14: Liga ou desliga a entrada de freqliéncia, ajuste de fabrica: desligado.
X12:1 DGND Potencial de referéncia system bus
X12:2 SC11 System bus nivel alto
X12:3 SC12 System bus negativo
X11:1 REF1 +10 Ve (max. 3 mA) para potencidmetro de ajuste
X11:2/3 | AlM11/12 Entrada nominal n1 (entrada diferencial ou entrada com potencial de referéncia AGND), forma do sinal - P11_
X11:4 AGND /S11
X11:5 REF2 Potencial de referéncia para sinais analdgicos (REF1, REF2, Al.., AO..)
—10 V¢ (méax. 3 mA) para potencidmetro de ajuste
X13:1 DIog Entrada digital 1, com progr. fixa "/Regulador bloqueado” * As entradas digitais sédo isoladas eletrica-
X13:2 DIg1 Entrada digital 2, ajuste de fabrica "Hor./parada” mente pelos optoacopladores.
X13:3 D192 Entrada digital 3, ajuste de fabrica "Antih./parada” *  Opcionais de selegdo para entradas
X13:4 DIg3 Entrada digital 4, ajuste de fabrica "Liber./parada rapida" digitais 2 a 6 (DIg1 ... DI@5) - Menu do
X13:5 D194 Entrada digital 5, ajuste de fabrica "n11/n21" parametro P60_
X13:6 DIg5 Entrada digital 6, ajuste de fabrica "n11/n22"
X13:7 DCOM Referen0|a para entradas digitais X13:1 a X13:6 (DI ... DI@5) e X16:1/X16:2 (DIJ6 ... DIA7)
Ligagéo das entradas digitais com tenséo externa +24 Vce: X13:7 (DCOM) deve ser ligado ao potencial de
referéncia da tenséo externa.
— Sem jumper X13:7-X13:9 (DCOM-DGND) - Entradas digitais isoladas
— Com jumper X13:7-X13:9 (DCOM-DGND) - Entradas digitais nao-isoladas
* As entradas digitais devem ser ligadas com +24 V¢ a partir de X13:8 ou X10:8 (VO24) - Necessario
jumper X13:7-X13:9 (DCOM-DGND).
X13:8 V024 Saida da tensao auxiliar +24 V¢ (carga méax. X13:8 e X10:8 = 400 mA) para chaves de comando externas
X13:9 DGND Potencial de referéncia para sinais digitais
X13:10 | ST11 RS485+
X13:11 | ST12 RS485-
X16:1 D126 Entrada digital 7, ajuste de fabrica "sem fung&o" * As entradas digitais sédo isoladas eletrica-
X16:2 DIg7 Entrada digital 8, ajuste de fabrica "sem fungédo" mente pelos optoacopladores.
X16:3 DO@3 Saida digital 3, ajuste de fabrica "saida IPOS" *  Opcionais de selegdo para entradas
X16:4 DO@J4 Saida digital 4, ajuste de fabrica "saida IPOS" digitais 7 e 8 (DI6/DIJ7) - Menu do
X16:5 DO@5 Saida digital 5, ajuste de fabrica "saida IPOS" parametro P60_
Nao ligar tensao externa as saidas digitais X16:3 (DO@3) |« Opcionais de selegédo para entradas
e X16:5 (DO@5)! digitais 3 a 5 (DOGJ3...D0Y5) — Menu do
X16:6 DGND Potencial de referéncia para sinais digitais parametro P62_
X10:1 TF1 Conexao KTY+ /TF-/TH (ligar com X10:2 através de TF/TH), ajuste de fabrica "Sem reagao" (-~ P835)
X10:2 DGND Potencial de referéncia para sinais digitais / KTY—
X10:3 DB99 Saida 0, com progr. "/Freio", capacidade max. 150 mA (a prova de curto-circuito e protegido contra tenséo ext.)
X10:4 DO@1-C Saida digital, contato parcial 1, ajuste de fabrica "Pronto"
X10:5 DO@1-NO Saida digital, contato normalmente aberto 1, carga max. dos contatos do relé 30 V¢ e 0,8 Agc
X10:6 DO@1-NC Saida digital, contato normalmente fechado 1
X10:7 DO@2 Saida 2, de fabrica "/Irregularidade”, capacidade max. de carga 50 mA (a prova de curto-circuito, protegido
contra tensdo externa)
Opcionais de selecéo para saidas digitais 1 e 2 (DOJ1 e DOJ2) - Menu do parametro P62_
Nao ligar tensdo externa as saidas digitais X10:3 (DB@3J) e X10:7 (DOG2)!
X10:8 V024 Saida da tensé&o auxiliar +24 V¢ (carga max. X13:8 e X10:8 = 400 mA) para chaves de comando externas
X10:9 Vi24 Tens&o de entrada +24 V¢ (tensdo em fungéo dos opcionais, unidades de diagnéstico com rede DESL.)
X10:10 | DGND Potencial de referéncia para sinais digitais
X17:1 DGND Potencial de referéncia para X17:3
X17:2 V024 Tenséo de alimentac&o auxiliar +24 Vg, somente em X17:4
X17:3 SOov24 Potencial de referéncia para entrada +24 V¢ "Parada segura" (contato de seguranca)
X17:4 SVi24 Entrada +24 V¢ "Parada segura" (contato de seguranga)
Xterminal Slot opcional: controle manual DBG60B / UWS21A ou conversor de interface USB11A
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3 slots para placa opcional (tamanho 0: 2 slots para placa opcional)

X17: Nas aplicagbes de seguranga, é necessario observar a informagao nas pu-

blicagdes "Desligamento seguro para MOVIDRIVE® MDX60B/61B — Condicoes" e
"Desligamento seguro para MOVIDRIVE® MDX60B/61B — Aplicagoes.”
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Instalagao
Selecédo dos resistores de frenagem, bobinas e filtros

9.8 Selecao dos resistores de frenagem, bobinas e filtros

Unidades para 380/500 V4, tamanho 0

MOVIDRIVE® MDX60/61B...-5A3 0005 ‘ 0008 0011 0014
Tamanho 0

Resistores de frenagem | Corrente de disparo = Cdédigo Cadigo

BW.../ BW..-..-T BW... BW...-...-

BW090-P52B") - 824 563 0

BW072-003 If = 0,6 Arms 826 058 3

BW072-005 IF =1,0 ARms 826 060 5

BW168/BW168-T If =2,5 Agms 820 604 X 1820 133 4

BW100-06/BW100-006-T | I = 1,8 Agms 8217017 18204198

Bobinas de rede Caédigo

ND020-013 T lrege = 20 Aca 826 0125 | | |

Filtro de rede Codigo

NF009-503 ' Vimax = 550 Vca 8274126 | | |

Bobinas de saida Diametro interno Codigo

HDO001 d=50mm (1.97in) | 8133255 Para secéo transversal dos cabos 1,5 ... 16 mm?

(AWG 16 ... 6)

HD002 d=23 mm (0.91in) | 813 557 6 Para seg&o transversal dos cabos < 1,5 mm?2 (AWG 16)

Filtros de saida (somente no modo VFC) Codigo

HF008-503 826 029 X A

HF015-503 826 030 3 B A

HF022-503 826 031 1 B

1) Protegéo interna contra sobrecarga térmica, ndo é necessario relé bimetalico.

A Em operagao nominal (100 %)

B Com carga de torque variavel no modo VFC (125 %)
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Selecédo dos resistores de frenagem, bobinas e filtros

Unidades para 380/500 V4, tamanhos 1, 2S, e 2

MOVIDRIVE® MDX61B...-5A3 0015 ‘ 0022 ‘ 0030 ‘ 0040 | 0055 0075 | 0110
Tamanho 1 28 2

Resistores de Corrente de disparo Cadigo Cadigo

frenagem BW... BW...-...-T

BW.../ BW..-..-T

BW100-005 IF = 0,8 Agms 826 269 1

BW100-006/ Ir =1,8 AgRms 8217017 18204198

BW100-006-T

BW168/BW168-T IF =2,5 Arms 820604 X | 1820 133 4

BW268/BW268-T I = 3,4 ARms 8207151 18204171

BW147/BW147-T I = 3,5 Arms 8207135 | 18201342

BW247/BW247-T IF =4,9 Agms 8207143 | 1820084 2

BW347/BW347-T Ir =7,8 Arms 8207984 | 18201350

BW039-012/ Ir = 4,2 AgRms 8216894 | 18201369

BW039-012-T

BW039-026/ I =7,8 Arms 8216908 | 18204155

BW039-026-T

BW039-050/ Ir =11 Arms 8216916 | 18201377

BW039-050-T n

Bobinas de rede Caodigo

ND020-013 % lrede = 20 Aca 826 0125

ND045-013 T lyede =45 Aca 826 013 3

Filtro de rede Codigo

NF009-503 827 4126 A

NF014-503 827 116 X B A

NF018-503 Vmax = 350 Vea 827 4134 B

NF035-503 827 128 3

Bobinas de saida Diametro interno Codigo

HDO001 d =50 mm (1.97 in) 8133255 Para segéao transversal dos cabos 1,5 ... 16 mm?

(AWG 16 ... 6)

HD002 d =23 mm (0.91 in) 813 557 6 Para secéo transversal dos cabos < 1,5 mm? (AWG 16)

HD003 d = 88 mm (4.46 in) 813 558 4 Para secao transversal dos cabos > 16 mm? (AWG 6)

Filtros de saida (somente no modo VFC) Codigo

HF015-503 826 030 3 A

HF022-503 826 0311 B A

HF030-503 826 032 X B A

HF040-503 826 3116 B A

HF055-503 826 3124 B A

HF075-503 826 313 2 B A

HF023-403 8257841 B A

HF033-403 825785 X ' B

A Em operacao nominal (100 %)

B Com carga de torque variavel no modo VFC (125 %)
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Selecédo dos resistores de frenagem, bobinas e filtros

Unidades para 380/500 V4, tamanhos 3 a 6

MOVIDRIVE® MDX61B...-503 0150 0220 0300 037 045 055 | 075 | 090 | 1100 132
0 0 0 0 0 0

Tamanho 3 4 5 6

Resistores Corrente de Codigo Cadigo

de frenagem | disparo BW... BW...-...-

BW.../

BW...-...-

BW018-015/ | I =4,0 Agrys 8216843 | 1820 416 3 Cc C

BW018-015-T

BW018-035/ | I =8,1 Agrys 8216851 | 1820138 5 Cc (3

BW018-035-T

BW018-075/ | I =14 Arms 821686 X | 1820 139 3 C (3

BW018-075-T

BW915/ I =28 ARrms 8212600 | 18204139

BW915-T

BW012-025/ | I =6,1 AgRus 8216800 | 18204147

BW012-025-T

BW012-050/ | I =12 Arums 8216819 18201407

BW012-050-T

BW012-100/ I =22 Agrys 8216827 | 18201415

BW012-100-T

BW106/ I =38 ARrms 821 0500 | 1820 083 4 C (o3 Cc

BW106-T

BW206/ I = 42 ARrms 8210519 | 18204120 (o C (3

BW206-T

Bobinas Codigo

de rede

ND045-013 Y lrede =45 Aca 826 013 3 A

ND085-013 Z lyede = 85 Aca 826 014 1 B A

ND150-013 3 lrege =150 Acp 825548 2 B

ND300-0053 @ > leqe =300 Acp 8277214

A Em operagao nominal (100 %)

B Com carga de torque variavel no modo VFC (125 %)

Cc Ligar dois resistores de frenagem em paralelo e ajustar F16 (2 x I¢) para o dobro da corrente de disparo
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Selecédo dos resistores de frenagem, bobinas e filtros

MOVIDRIVE® MDX61B...-503 0150 | 0220 0300 | 0370 0450 0550 0750 0900 1100 1320

Tamanho 3 4 5 6
Filtro de rede Caodigo

NF035-503 827 128 3 A

NF048-503 827 117 8 B A

NF063-503 827 414 2 B A

NF085-503 827 4150 B A

NF115-503 Vmax =550Vea 0 4160 B A

NF150-503 827 4177 B

NF210-503 827 418 5 A

NF300-503 8274193 B
Bobinas de saida Diametro interno Codigo

HDO001 d =50 mm (1.97 in) | 8133255 Para segéo transversal dos cabos 1,5...16 mm?

(AWG 16...6)
HDO003 d =88 mm (4.46 in) 813 558 4 Para secgéo transversal dos cabos > 16 mm?
(AWG 6)
HD004 Conexado com 8168857
parafuso M12

Filtros de saida (somente no modo VFC) Caédigo

HF033-403 825,785 X A B/D AI/D

HF047-403 825786 8 B A

HF450-503 826 948 3 B E D D
A Em operagdo nominal (100 %)
B Com carga de torque variavel no modo VFC (125 %)
D Ligar dois filtros de saida em paralelo
E Em operagédo nominal (100 %): Um filtro de saida
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Com carga de torque variavel (125 %): Ligar dois filtros de saida em paralelo
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Selecédo dos resistores de frenagem, bobinas e filtros

Unidades para 220 Vp, tamanhos 1 a 4

MOVIDRIVE® MDX61B...-2_3 0015 | 0022 0037 0055 | 0075 | 0110 0150 0220 0300
Tamanho 1 2 3 4
Fesistores de C_orrente de Cédigo
renagem disparo
BW039-003 IF =2,0 Agrms 821687 8
BW039-006 I = 3,2 Agrms 8216886
BW039-012 IF =4,2 Agus 821689 4
BW039-026 I =7,8 Agrms 821690 8
BW027-006 If =2,5 Arms 8224226
BW027-012 Ir =4,4 Agus 8224234
BW018-015 I = 4,0 Agrms 821684 3 Cc C Cc Cc
BW018-035 I = 8,1 Agrms 8216851 (o3 C Cc (o3
BW018-075 Ir =14 Agrus 821 686 X (o3 C Cc (o3
BW915 Ir =28 ARrms 8212600 Cc C Cc Cc
BW012-025 Ir =10 ARrums 8216800
BW012-050 IF =19 ARrus 8216819
BW012-100 If =27 ARrms 8216827
BW106 I = 38 Arms 8210500 Cc Cc
BW206 IF =42 Agys 8210519 Cc (o3
Bobinas de rede Caodigo
ND020-013 Y lyede = 20 Aca 826 0125 A
ND045-013 2 lrede = 45 Aca 826 013 3 B A
ND085-013 T lyede = 85 Aca 826 0141 B A
ND150-013 Y lyege = 150 Acp | 825548 2 B
Filtro de rede Codigo
NF009-503 827 4126 A
NF014-503 827 116 X B A
NF018-503 827 4134 B
NF035-503 827 128 3
NFosg.s03 T O%0VeA o ii7s A
NF063-503 827 414 2 B
NF085-503 8274150 A
NF115-503 827 416 9 B
Bobinas de saida | Didmetro interno | Cédigo
HDO001 d =50 mm 8133255 FAavr\?Gs?%é-(-).tg;nsversal dos cabos 1,5 ... 16 mm?
HD002 d =23 mm 813 557 6 xvr\?es?%e;lo transversal dos cabos < 1,5 mm?
HD003 d =88 mm 813 558 4 FAavr\?ng(i:éo transversal dos cabos > 16 mm?
A Em operagao nominal (100 %)
B Com carga de torque variavel no modo VFC (125 %)
Cc Ligar dois resistores de frenagem em paralelo e ajustar F16 (2 x Ig) para o dobro da corrente de disparo
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Conexao da rede de comunicagao System bus (SBus 1)

9.9

Conexao da rede de comunicagdo System bus (SBus 1)

Somente se P884 "Taxa de transmissao SBus" = 1000 kbaud:

O MOVIDRIVE® compact MCH4_A nao deve ser combinado com outras unidades
MOVIDRIVE® na mesma rede de comunicacgao system bus.

As

unidades podem ser combinadas nas taxas de transmissao # 1000 kbaud.

Com a rede de comunicagao system bus (SBus) podem ser interconectados no max.

64
do

participantes CAN bus. Utilizar um repetidor ap6s 20 ou 30 participantes, dependen-
do comprimento dos cabos e da capacidade do cabo. A rede SBus possui uma tec-

nologia de transmisséo, de acordo com a ISO 11898.

O manual "Comunicagéo Serial" contém informagéo detalhada sobre a rede de comu-
nicagéao system bus, e pode ser adquirido da SEW-EURODRIVE.

Esquema de ligagao da rede de comunicagdao SBus

Resistor de terminacao

Unidade de controle |

Systembus El S12

LIG|DESL
X12:

Unidade de controle |

Systembus E S12

Resistor de terminacéo

Unidade de controle |

SySlembusljl S 12

Resistor de terminacao

LIG|DESL
X12:

LIG|DESL
X12:

Systembus
Ref.

DGND

Systembus
Ref.

Systembus
Ref.

DGND | 1

DGND

Systembus Pos. B

SC11

Systembus Pos. <&—#® SC11 SC11

Systembus Pos. B

Systembus Neg. <t—#

SC12

Systembus Neg.-a—8= SC12 Systembus Neg.-a—#= SC12

54534AEN

Figura 170: Conex&o da rede de comunicagdo System bus

Especificagdo
do cabo

Blindagem

Comprimento
do cabo

Resistor de
terminagdo

Utilizar um cabo de cobre blindado com um par de fios trangados (cabo para trans-
missdo de dados com blindagem de malha de cobre). O cabo deve atender as
seguintes especificagdes:

— Sec#o transversal dos fios 0,25 ... 0,75 mm? (AWG 23 ... AWG 18)
Resisténcia dos condutores 120 Q em 1 MHz
— Capacitancia por comprimento da unidade < 40 pF/m em 1 kHz

Sao adequados, por exemplo, cabos para CAN bus ou DeviceNet.

Ligar a blindagem para a presilha de fixacdo da eletronica no conversor ou no con-
trolador mestre e certificar-se de que este esteja conectado sobre uma ampla area
em ambas extremidades.

O comprimento total admissivel do cabo depende do ajuste da taxa de transmisséo
da rede SBus (P884):

— 125 kbaud - 320 m
— 250 kbaud - 160 m
— 500 kbaud > 80m
— 1000 kbaud - 40m

Ligar o resistor de terminagéo da rede de comunicagéo system bus (S12 = LIG) no
inicio e no final da conexao system bus. Desligar o resistor de terminagéo nas outras
unidades (S12 = DESL).

Nao deve haver qualquer deslocamento potencial entre as unidades conectadas
com a rede SBus. Tomar medidas adequadas para evitar deslocamento potencial,
tal como conexao de aterramento utilizando cabo separado.
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Conexao da interface RS-485

9.10 Conexao da interface RS-485

Com a interface RS-485 podem ser interconectadas no maximo 32 MOVIDRIVE®, por
ex. para operagdo mestre/escravo, ou 31 MOVIDRIVE® e um sistema de controle
mestre (PLC).

Esquema de ligagao da interface RS-485

X13:

RS485+-a—8

— DGND

ST11

RS485- <a—m

ST12

X13: X13:

54535AXX

Figura 171: Conex&o da interface RS-485

Especificagdo
do cabo

Blindagem

Comprimento
do cabo

Resistor de
terminagdo

352

» Utilizar um cabo de cobre blindado com um par de fios trangados (cabo para trans-
missdo de dados com blindagem de malha de cobre). O cabo deve atender as
seguintes especificagdes:

— Seg#o transversal dos fios 0,25 ... 0,75 mm? (AWG 23 ... 18)
— Resisténcia dos condutores 100 ... 150 Q em 1 MHz
— Capacitancia por comprimento da unidade < 40 pF/m em 1 kHz

Sao adequados, por exemplo, os seguintes cabos:
— BELDEN (www.belden.com), tipo do cabo 3107A

+ Ligar a blindagem para a presilha de fixacdo da eletronica no conversor ou no con-
trolador mestre e certificar-se de que este esteja conectado sobre uma ampla area
em ambas extremidades.

* O comprimento total admissivel do cabo é 200 m.

+ S&o instalados resistores de terminacao dindmicos. Nao ligar qualquer resistor de
terminagao externo!

Nao deve haver qualquer diferenga de potencial entre as unidades conectadas com a
interface RS-485. Tomar medidas adequadas para evitar deslocamento potencial, tal
como conexao de aterramento utilizando cabo separado.
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Instalagao 9
Conexao da interface opcional UWS21A (RS-232)

9.11 Conexao da interface opcional UWS21A (RS-232)

Cédigo Interface opcional UWS21A: 823 077 3
Conexao do « Utilizar o cabo de conexdo fornecido para ligar o opcional UWS21A ao
MOVIDRIVE® MOVIDRIVE®.

para UWS21A

Colocar o cabo de conexdo no conector fémea Xterminal do MOVIDRIVE®.

Observar que o controle manual DBG60B e a interface serial UWS21A ndo podem
ser ligados no MOVIDRIVE® ao mesmo tempo.

MOVIDRIVE® MDX60/61B

i

=

UWS21A

Hoene |
[

51460AXX
Figura 172: Cabo de conexé&o entre o MOVIDRIVE®e a UWS21A

Conexéo da « Utilizar o cabo de conexao fornecido (cabo de interface padrao blindado RS-232)
UWS21A para PC

para ligar o opcional UWS21A ao PC.

PC COM 1-4

-1 O
""""E;Nb""""',‘\ 5
UWS21A TxD A - 32§ [
__________ RO T
max. 5 m (16.5 ft) > O
RS-232 [2]
06186AXX
Figura 173: Cabo de conexdo UWS21A-PC (programacgéo 1:1)

[1]  conector sub D de 9 pinos
[2] conector fémea sub D de 9 pinos
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Conexao da interface opcional USB11A

9.12 Conexdo da interface opcional USB11A

Cédigo

Conexao
MOVIDRIVE®-
USB11A - PC

Instalagéao

Operagdo com
MOVITOOLS®

Interface opcional USB11A: 824 831 1

* O escopo de fornecimento para a interface USB11A inclui:

Conversor de interfaces USB11A

Cabo de conexao USB PC - USB11A (tipo USB A-B)

Cabo de conexao para MOVIDRIVE® MDX60B/61B - USB11A (cabo RJ10-RJ10)
— CD-ROM com drivers e MOVITOOLS®

* Ainterface USB11A suporta USB 1.1 e USB 2.0.

» Utilizar o cabo de conexao [1] (RJ10 - RJ10) fornecido para ligar o opcional USB11A
no MOVIDRIVE®.

* Colocar o cabo de conexao [1] no slot Xterminal do MOVIDRIVE® MDX60B/61B e
no slot RS-485 da interface USB11A.

» Observar que o controle manual DBG60B e a interface serial USB11A ndo podem
ser ligados no MOVIDRIVE® ao mesmo tempo

« Utilizar o cabo de conexdo USB [2] (tipo USB A-B) para ligar a interface USB11A ao
PC.

MOVIDRIVE® MDX60/61B

il PC COM 1-4

(=]

(] (2]

\ USB11A /

H e |
l

54532AXX
Figura 174: Cabo de conexéo para MOVIDRI VE® MDX60B/61B - USB11A

« Ligar a interface USB11A ao PC e MOVIDRIVE® MDX60B/61B utilizando os cabos
de conexao fornecidos.

* Inserir o CD incluso no drive de CD do PC e instalar o driver. O primeiro canal COM
livre no PC sera destinado a interface USB11A.

* Apo6sainstalagao, o PC reconhece a interface USB11A depois de aproximadamente
5a10s.

« Iniciar o MOVITOOLS®.

Se a conexéo entre o PC e a interface USB11A for interrompida, reiniciar o
MOVITOOLS®.
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9.13 Combinag¢ées dos opcionais para MDX61B

Configuracgéo do Tamanho 0 (0005 ... 0014) Tamanhos 1 ... 6 (0015 ... 1320)
slot opcional

06677AXX
Figura 175: Slots opcionais para MOVIDRIVE® MDX61B

1. Slot para opcionais do encoder
2. Slot fieldbus para opcionais de comunicagao
3. Slot de expanséao para opcionais de comunicagao (somente para tamanhos 1 a 6)

Combinagées da As placas opcionais sdo diferentes no tamanho e podem ser instaladas somente no slot

placa opcional opcional correspondente. A lista a seguir mostra as possiveis combinac¢des das placas
para MDX61B opcionais para o MOVIDRIVE® MDX61B.
MOVIDRIVE® MDX61B
oo ek e, ek cagorg
Tam. 0 - tam. 6
DEH11B | Placa para entrada de encoder X
incremental / Hiperface
DER11B | Placa para entrada de resolver X
/ Hiperface®
DFP21B | Interface fieldbus Profibus X
DFI11B Interface fieldbus Interbus X
DFI21B Interface fieldbus Interbus LWL X
DFD11B | Interface fieldbus DeviceNet X
DFC11B | Interface fieldbus CAN/CANopen X
DFE11B | Interface fieldbus Ethernet X
DIO11B Placa de expanséo de entr./saida X x"
DRS11B | Operagdo em sincronismo X
DIP11B Placa para encoder absoluto / SSI X

1) Quando o slot fieldbus nao estiver disponivel
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9.14 Instalacdo e remogao das placas opcionais

Antes de
comecgar

Para o MOVIDRIVE® MDX61B tamanho 0, somente a SEW-EURODRIVE pode
instalar ou remover as placas opcionais!

O MOVIDRIVE® MDX61B tamanhos 1 a 6 permite instalar ou remover 3 placas op-
cionais.

Observar as seguintes indicagdes antes de instalar ou remover uma placa opcio-
nal:

Desligar a tenséo do conversor. Desligar a fonte de 24 V¢ e a alimentagdo da rede.

Tomar medidas adequadas para proteger a placa opcional da carga eletrostatica
(utilizar correia aterrada, sapatos condutivos, etc.) antes de tocé-la.

Antes de instalar a placa opcional, remover o controle manual (- Cap. "Remogao
/instalagao do controle manual") e a tampa dianteira (- Cap. "Remogéo / instalagao
da tampa dianteira").

Ap6s instalada a placa opcional, recolocar o controle manual (- Cap. "Remogéao
/instalagdo do controle manual") e a tampa dianteira (- Cap. "Remogéo / instalagdo
da tampa dianteira").

Manter a placa opcional em sua embalagem original, retirando-a somente quando
tudo estiver pronto para a instalagéo.

Segure a placa opcional somente na borda. Nao tocar nos componentes eletronicos.
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Procedimento bdsico para a instalacdo/remoc¢éo da placa opcional

53001AXX

Figura 176: Instalagcdo da placa opcional no MOVIDRIVE® MDX61B tamanhos 1 a 6

1. Remover os parafusos de fixagdo segurando o suporte retentor da placa. Remover
o suporte retentor da placa até mesmo do proprio slot (ndo torcer!).

2. Remover os parafusos de fixagdo da tampa de protecéo preta do suporte de fixagédo
para placa opcional. Remover a tampa de protegao preta.

3. Posicionar a placa opcional no suporte de fixagdo até que os parafusos de fixagdo
se encaixem nos furos correspondentes do suporte de fixacao para placa opcional.

4. Inserir o suporte de fixagdo com a placa opcional instalada no slot, pressionando
levemente até que esteja encaixada adequadamente. Certifique-se de que o suporte
de fixagao esteja com os parafusos de retencéo.

5. Para remover a placa opcional, seguir as instru¢des na ordem inversa.
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9.15 Conexao do encoder e do resolver

O esquema de ligagao a seguir ndo mostra a perspectiva da extremidade do cabo mas

* com os conectores / conectores fémea: Perspectiva dos conectores/conectores
fémea no motor

* com conectores fémea: Perspectiva do conector fémea da unidade

As cores dos fios especificados no esquema de ligagéo, estdo de acordo com o codigo
de cor IEC 757 e corresponde as cores dos fios nos cabos pré-fabricados da SEW-
EURODRIVE.

Para mais detalhes, consultar o manual "Sistemas de Encoder SEW", que podem ser
adquiridos da SEW-EURODRIVE.

Informacéo geral Comprimento méax. do cabo do conversor - encoder/resolver: 100 m com uma ca-
da instalagao pacitancia por comprimento da unidade < 120 nF/km.

» Secéo transversal dos fios: 0,20 ... 0,5 mm? (AWG 24 ... 20)

+ Se um fio do cabo do encoder/resolver for cortado, isolar a ponta do desligamento
do fio.

» Utilizar cabos blindados com pares trangados de condutores isolados e conectar a
blindagem em ambas as extremidades:

— No prensa cabos ou no conector do encoder
— Na carcaga do conversor do conector sub D

* Instalar o cabo do encoder/resolver separado dos cabos de poténcia.

Blindagem Aterrar a blindagem do cabo do encoder/resolver sobre uma grande superficie de con-
tato.
No conversor Aterrar a blindagem na extremidade do conversor na carcaga do conector sub D (- fi-

gura a seguir).

01939BXX
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No Aterrar a blindagem no lado do encoder/resolver nas respectivas presilhas de aterra-

encoder/resolver mento (- figura a seguir). Com a utilizacdo de uma bucha roscada EMC, aterrar a blin-
dagem do prensa cabos sobre uma grande superficie de contato. Para acionamentos
com conector, aterrar a blindagem no encoder.

55513AXX

Cabos A SEW-EURODRIVE oferece cabos pré-fabricados para conexao dos encoders/resol- n
pré-fabricados vers. Recomendamos a utilizagao destes cabos pré-fabricados.
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9.16 Conexdo da placa opcional DEH11B (HIPERFACE®)
Placa opcional do encoder HIPERFACE® tipo DEH11B: 824 3107

Cédigo

A placa opcional do encoder "HIPERFACE® tipo DEH11B" somente & possivel em con-
junto com o MOVIDRIVE® MDX61B, ndo com o MDX60B.

A placa opcional DEH11B deve ser conectada no slot do encoder.

Vista frontal da | Descricao Borne Funcao
placa DEH11B
X14: Simulagao da entrada do X14:1 (COS+) trilha de sinal A (K1)
DEH11B encoder externo ou da saidado | X14:2 (SEN+) trilha de sinal B (K2)
encoder incremental X14:3 Trilha de sinal C (KO)
X14:4 DADOS+
gﬁ1 Conexao - pag. 366 até pag. 369 X14:5/6 Reservado
scll o X14:7 Comutagéo
NIE . Contador de pulso da simulagdo  X14:8 Potencial de referéncia DGND
.. do encoder incremental: X14:9 (COS-) Trilha de sinal A (K1)
138 e, * 1024 pulsos/volta com X14:10 (SEN-) Trilha de sinal B (K2)
encoder HIPERFACE® em X15 | X14:11 Trilha de sinal C (KO0)
— * como em X15: Entrada do X14:12 DADOS-
encoder do motor com X14:13/14 | Reservado
150 °8 encoder sen/cos ou sensor X14:15 +12 V¢ (carga max. X14:15 e X15:15 = 650 mA)
|| 26 TTL em X15
o e ° X15: Entrada do encoder X15:1 (COS+) trilha de sinal A (K1)
92 of do motor X15:2 (SEN+) trilha de sinal B (K2)
X15:3 Trilha de sinal C (K0)
I X15:4 DADOS+
X15:5 Reservado
X15:6 Potencial de referéncia TF/TH/KTY-
06198AXX X15:7 Reservado
X15:8 Potencial de referéncia DGND
X15:9 (COS-) Trilha de sinal A (K1)
X15:10 (SEN-) Trilha de sinal B (K2)
X15:11 Trilha de sinal C (K0)
X15:12 DADOS-
X15:13 Reservado
X15:14 Conexao TF/TH/KTY+
X15:15 +12 V¢ (carga max. X14:15 e X15:15 = 650 mA)

Indicagbes importantes

Encoders
admissiveis

As conexdes no X14 e X15 nao devem ser colocadas ou removidas durante a opera-
céo. Desenergizar o conversor antes de colocar ou remover as conexdes do enco-
der. Desligar a fonte de 24 V¢ e a alimentagao da rede (X10:9).

Se X14 for utilizado como simulagéo de saida do encoder incremental, a comutagao
(X14:7) deve ser jumpeada com DGND (X14:8).

A alimentagdo da rede 12 V¢ de X14 e X15 é suficiente para operar encoders SEW
com fonte de 24 V. Com todos os outros encoders, verificar se eles podem ser
conectados a alimentacgdo da rede de 12 V.

Nao conectar encoders HTL.

Os se%uintes encoders podem ser conectados a placa opcional de encoder "HIPER-

FACE

tipo DEH11B":

Encoder HIPERFACE® tipo AS1H, ES1H ou AV1H

Encoder sen/cos tipo ES1S, ES2S, EV1S ou EH1S

Sensor TTL 5 V¢ com fonte 24 V¢ tipo ES1R, ES2R, EV1R ou EH1R

Sensor TTL 5 V¢ com fonte 5 V¢ tipo ES1T, ES2T, EV1T ou EHAT através do op-
cional DWI11A
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Conexao
do encoder
HIPERFACE®

DZ../DX.., DS56,
CT./CV..,
CM71...112 com
conector

Os encoders HIPERFACE® AS1H, ES1H e AV1H sdo recomendados para operacgao
com DEH11B. Dependendo do tipo e da configuragdo do motor, o encoder é ligado
através do conector ou da caixa de ligagao.

Conectar o encoder HIPERFACE®, conforme a seguir:

ASTH/ES1H / AV1H —_ max. 100m » DEH11B, X15:
cos+ 3RD /7 1
cos- _4BU 9
sen+ 5YE
2| mn

sen- 6GN ‘10

DADOS-_7 VT | 12

DADOS+_8 BK

; L4
TF/TH/KTY+_9 BN

‘ 14
TF/TH/KTY- 10 WH; e
1 11 GYPK i g
Us 12 RDBU {45
\ PK :
GY

54439BAXX
Figura 177: Conex&o do encoder HIPERFACE® & placa DEH11B como encoder do motor

Importante para os motores DZ/DX e CT/CV: O TF ou TH nao é conectado ao cabo do
encoder, mas deve ser conectado utilizando um par de cabo blindado adicional.

Cddigos dos cabos pré-fabricados:
» Parainstalagao fixa: 1332453 5
» Para instalacdo moével: 1332 455 1

Cadigos dos cabos de extensao pré-fabricados:
» Para instalacéo fixa: 199 539 1
» Para instalagdo mével: 199 540 5
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CM71...112 com
caixa de ligagéo

Conexao do
encoder sen/cos
aos motores
DZ../DX.., CT../CV

Conectar o encoder HIPERFACE®, conforme a seguir:

ASTHIESTH ~— ——————— max. 100m » DEH11B, X15:
cos+ | 1 T - AR R
cos- | 2| BU . Lg

—LYE [ %V - P
sen+ | 3 | : ' < 2| M5 o8
sen- |4 | -GN : g 10 20
A . ‘
-5 : S : o
DADOS- | 5| — : - 12 || o ¢
DADOS+ | 6 |1 1 e SR
TF/THIKTY+ | 9 | WH§ S = 14 ||| oo
TF/THKTY- |10] PR s -6 |00 ¢
7leyPk oo _ g °4
U.[8| RDBU, | \ e
e ek o &)
L ey
©) ®

54440BXX
Figura 178: Conex&o do encoder HIPERFACE® a placa DEH11B como encoder do motor

Cadigos dos cabos pré-fabricados:
» Para instalacao fixa: 1332457 8

» Para instalagédo moével: 1332454 3

Os encoders sen/cos de alta resolugao EH1S, ES1S, ES2S ou EV1S também podem
ser conectados a placa DEH11B. Conectar o encoder sen/cos, conforme a seguir:

EH1S / ES1S / ES2S / EV1S )
EH1R/ES1R/ES2R/EV1R max. 100 m DEH11B. X15:
A (K1) P N 1 )
K (71) GN " \, e "’ .\ 9
N\ BKY RD{ & —— — 2 | A5 .8
B (K2) BU.. P 2
00000000 s 10 g o
® CKoPK .+ —— O
C (Ko GY_ 1 1 ©
us LkiiGToRTRZRG | CRO) &Y 3 T 11 %5
UBLAB CABGC uBWH: » o 3 L 20
LBN: et 0 1 ‘8 90 o
BK 01
VT
fffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffffff &
@ &)
54329BXX

Figura 179: Conex&o do encoder sen/cos a placa DEH11B como encoder do motor

Cddigos dos cabos pré-fabricados:
» Parainstalagéo fixa: 1332 459 4

» Para instalacdo moével: 1332 458 6
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Conexao dos Os sensores TTL da SEW-EURODRIVE sao disponiveis com alimentagao da rede de
sensores TTLaos 24 Vgcede5 V.
motores DZ../DX..

Fonte 24 V¢ Conectar os sensores TTL com alimentacdo da rede de 24 V¢ EH1R, ES1R, ES2R ou
EV1R do mesmo modo que os encoders sen/cos de alta resolugdo (- Figura 179).

Fonte 5 V¢ Os sensores TTL com alimentagéo da rede de 5 V¢ ES1T, ES2T, EH1T ou EVI1T de-
vem ser conectados através do opcional "5 V¢ encoder power supply tipo DWI11A"
(codigo 822 759 4). O cabo do sensor também deve ser conectado para corrigir a ali-
mentacao da rede do encoder. Conectar estes encoders, conforme a seguir:

DEH11B, X15: 5 max. 5 m .
1 A(K”éi fi-1  DWI1A
9 A RN — —-6
13 98] | 2 B (ko) RD: 2
oo || 108 ®)BY: 7
o° || 3 cwole — 3|y
o ° || 1 T KLY —8 2
° o |15 usWH ——+9g
9 o1 | 8 1 BN o153
| BK ",\ :r S
,,,,,,,, T~ X
® . ®
ES1T/ES2T/EVIT/EHIT ¢ max. 100 m .
AK1)YE 1
A (K1) CN 6
O — \
S00000800 \ B (k2)RD .
O ___|ren 7y
UB 1 K1K2 K0 KT K2 KO Q(Q)PK —3 g
UBLABCABTC C(KO)GY 8 |wW
uB WH ‘: 9 Q
J_BN "' 5
L B — | g
& ®

54330BXX
Figura 180: Conex&o do sensor TTL através de DWI11A a DEH11B como encoder do motor

* Conectar o cabo do sensor (VT) no encoder para UB, ndo jumpear na placa DWI11A!

Cadigos dos cabos pré-fabricados:
* Placa opcional de encoder HIPERFACE® tipo DEH11B X15: - DWIM1A X1:

MOVIDRIVE®
— Para instalagao fixa: 817 957 3
* Encoders ES1T/ES2T /EVAT /EH1T - DWI11A X2: Encoder
— Para instalagao fixa: 198 829 8
— Para instalagdo movel: 198 828 X
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9.17 Conexao da placa opcional DER11B (resolver)
Placa opcional do resolver tipo DER11B: 824 307 7

Cédigo

A "placa opcional do resolver tipo DER11B" somente é possivel em conjunto com o
MOVIDRIVE® MDX61B, ndo com o MDX60B.

A placa opcional DER11B deve ser conectada no slot do encoder.

Vista frontal da Descrigcao Borne Funcao
placa DER11B
X14: Simulagao da entrada do X14:1 (cos) trilha de sinal A (K1)
DER11B encoder externo ou da saida do X14:2 (sen) trilha de sinal B (K2)
- encoder incremental X14:3 Trilha de sinal C (KO)
X14:4 DATA+
9% ot X14:5/6 Reservado
< S Conexdo - pag. 366 até pag. 369 X14:7 Comutagéo
NIE . X14:8 Potencial de referéncia DGND
.. X14:9 (cos—) Trilha de sinal A (K1)
o O contador de pulso da simulagéao X14:10 (sen—) Trilha de sinal B (K2)
do encoder incremental é sempre X14:11 Trilha de sinal C (KO0)
1024 pulsos por volta X14:12 DADOS-
X14:13/14 Reservado
X14:15 +12 V¢ (carga méax. 650 mA)
x X15: Entrada do resolver X15:1 sen+ (S2)
o X15:2 cos+ (S1)
X15:3 Ref.+ (R1)
X15:4 N&o disponivel
X15:5 Potencial de referéncia TF/TH/KTY-
X15:6 sen— (S4)
X15:7 cos— (S3)
06199AXX X15:8 Ref.— (R2)
X15:9 Conexao TF/TH/KTY+

Indicagbes importantes

Encoders
admissiveis

As conexdes no X14 e X15 nao devem ser colocadas ou removidas durante a opera-
¢ao. Desenergizar o conversor antes de colocar ou remover as conexdes do enco-
der. Desligar a fonte de 24 V¢ e a alimentagéo da rede (X10:9).

Se X14 for utilizado como simulagao de saida do encoder incremental, a comutacao
(X14:7) deve ser jumpeada com DGND (X14:8).

A alimentacéo da rede 12 V¢ de X14 é suficiente para operar encoders SEW com
fonte de 24 V. Com todos os outros encoders, verificar se eles podem ser
conectados a alimentagéo da rede de 12 V¢.

N&o conectar encoders HTL.

Os seguintes encoders podem ser conectados em X14 (entradas do encoder externo):

Encoder HIPERFACE® tipo AS1H, ES1H ou AV1H
Encoder sen/cos tipo ES1S, ES2S, EV1S ou EH1S
Sensor TTL 5 V¢ com fonte 24 V¢ tipo ES1R, ES2R, EV1R ou EH1R

Sensor TTL 5 V¢ com fonte 5 V¢ tipo ES1T, ES2T, EV1T ou EH1T através do op-
cional DWI11A

Resolvers de 2 polos, 7 Vefetivo: 7 kHz, podem ser conectados em X15 (entrada do re-
solver). A relagéo de transmissédo da amplitude do resolver deve ser aproximadamente
0,5. As dinamicas de controle diminuem se o valor for menor; a evolugédo pode ser in-
stavel se o valor for maior.
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Resolver A SEW-EURODRIVE oferece os seguintes cabos pré-fabricados para conexao dos re-
solvers a placa opcional DER11B:
Codigo
Para motor tipo
Instalagao fixa Instalagao movel

DS56 Com conector 199 487 5 199 3194
CM71 ... 112 Cabo de extensio 199 542 1 199 541 3
CM71 ... 112 Com caixa de ligagao 199 589 8 199 590 1
DS56 Com caixa de ligagao 1332817 4 1332 844 1

Programacgéo dos Motores CM: As conexdes do resolver sao instaladas em um conector ou em uma régua
bornes / pinos de bornes Wago de 10 pinos.

Motores DS: As conexdes do resolver na caixa de ligagdo também sao instaladas em
uma régua de bornes Phoenix de 10 pinos ou em um conector.

Conector CM DS56: Intercontec, tipo ASTA021NNO0O 10 000 5 000
Borne / pino Descrigao Cor dos fios no cabo pré-fabricado
1 Ref.+ Rosa (PK)
Referéncia

2 Ref.- Cinza (GY)

3 cos + Vermelho (RD)

Sinal coseno

4 cos- Azul (BU)

5 sen+ Amarelo (YE)
Sinal seno

6 sen- Verde (GN)

9 T /Tl-l/ KTY Protecéo Marrom (BN) / violeta (VT)
do motor

10 TF/TH/KTY- Branco (WH) / preto (BK)

Os sinais do resolver ttm a mesma numeracgao da régua de bornes Phoenix de 10 pinos
e dos conectores.

Conexéo Conectar o resolver, conforme a seguir:
> max. 100 m o
CM71..112  [{] Ref+ e 'é DER11B, X15:
DS56 ] P e 3
| 2| Ref- GY [ g
| 3| cos+ RD ! Lo
| 4] cos- BU L7
| 5] sen+ YE ! b
| 6] sen- GN; L6
7] NF 9
18] NF : L5
| 9 | TF/TH/KTY+ BN "
| 10| TF/TH/KTY- WH; ;
[2] ‘ VT
: BK
® @

54331BXX
Figura 181: Conex&o do resolver

1) Conector
2) Régua de bornes

Na utilizagao do cabo pré-fabricado com terminais para cabos, desligar os condutores
violeta e preto (VT) do cabo na caixa de ligagdo do motor.
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9.18 Conexao do encoder externo

Encoder externo

Fonte

Conexao do
encoder
HIPERFACE®
AV1H

Os seguintes encoders externos podem ser ligados ao conector X14 das placas opcio-
nais DEH11B e DER11B.

+  Encoder HIPERFACE® AV1H
* Encoders sen/cos de alta resolugdo com tens&o de sinal 1 Vgg
» Sensores TTL 5 V¢ com nivel de sinal para RS-422

Os encoders SEW com alimentagéo da rede de 24 V¢ (méax. 180 mA) s&o conectados
diretamente em X14. Estes encoders SEW s&o energizados pelo conversor.

Os encoders SEW com alimentag&o da rede de 5 V¢ devem ser conectados através
do opcional "5 V¢ encoder power supply type DWI11A" (cédigo 822 759 4).

Conectar o encoder HIPERFACE® AV1H, conforme a seguir:

AVIH 5 max. 100 m PEH113{I|ZIIER11B,
COsS 3RD /oo T :
REFCOS 4BU/
SEN 5YE !
REFSEN 6 GN
DADOS+ 8BK:
DADOS- 7 VT
Us 12RDBU
L MGYPK |
L] Ley
Lo LPK
®
54332BXX
Figura 182: Conex&o do encoder HIPERFACE® AV1H a placa opcional DEH11B/DER11B como
encoder externo
Caodigos dos cabos pré-fabricados:
» Para instalagao fixa: 8180156
» Para instalagdo mével: 8181659

Cddigos dos cabos de extenséo pré-fabricados:
» Parainstalagao fixa: 199 539 1
» Para instalacdo mével: 199 540 5
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Conexdao do Conectar o encoder sen/cos, conforme a seguir:
encoder sen/cos
EH1S /EH1R/ES1S /ES1R max. 100 m DEH11B/DER11B,
EV1S /EVIR/ ES2R | ES2S K¢ ——— o ———— b X14:
YE A
— 1
G ’/ '\v \‘\ 9
O — : ,": ‘ ,“ 2 Oe ol
SNV ; ' 710 o ®
O — SR
— SR
‘t .“ ,“ 15 o °
: : 8 o °
LBk 5
oVt
® ©
54333BXX
Figura 183: Conex&o do encoder sen/cos a placa opcional DEH11B/DER11B como encoder
externo
Cddigos dos cabos pré-fabricados:
» Para instalacao fixa: 817 960 3

Na utilizagdo do cabo pré-fabricado com terminais para cabos, desligar o condutor
vermelho-azul (RDBU) do cabo.

» Para instalagdo mével: 818168 3
Conexao do Os sensores TTL da SEW-EURODRIVE séo disponiveis com alimentacdo da rede de
sensor TTL 24 Vccede b V.
Fonte 24 V¢ Conectar os sensores TTL com alimentag&o da rede 24 Voc EVIR do mesmo modo

que os encoders sen/cos de alta resolugéo (-~ Figura 179).
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Fonte 5 V¢ Os sensores TTL com alimentagdo da rede de 5 Vo EVAT, EH1T, ES1T e ES2T de-
vem ser conectados através do opcional "DC 5 V encoder power supply type DWI11A"
(codigo 822 759 4). O cabo do sensor também deve ser conectado para corrigir a ali-
mentacao da rede do encoder. Conectar estes encoders, conforme a seguir:

DEH11B/DER11B, X14: max.5m N
1 A1) YE S
9 A(KT)CGN; 6
2 B(k2) RD_: 9
10 B (K2) BU_, L7
3 C(K0) PK | La
11 T (K0) GY | g2
15 UBWH, o5
8 LBN 53
BK i =
VT ;
EH1T /EVAT ® méx. 100 m ®
ES1T / ES2T — ~ <
A(K1)YE L
A (K1) EN L6
O B(K2) 5 —75
uUB LK1K2KoKTKZKo /C (KO) : =318
BLABCAEBC/C(KoSY L g5
us WH Lol
| BN R
VT* VS
® ®
54335BXX
Figura 184: Conexé&o do sensor TTL EV1T ao MDX através da placa opcional DWI11A como

encoder externo

* Conectar o cabo do sensor (VT) no encoder para UB, ndo jumpear na placa DWI11A!

Cadigos dos cabos pré-fabricados:
* Placa opcional do encoder HIPERFACE® tipo DEH11B X14: - DWIM1A X1:

MOVIDRIVE®

— Para instalagao fixa: 818164 0
* Encoder EV1T - DWI11A X2: Encoder

— Para instalagao fixa: 198 829 8

— Para instalagdo movel: 198 828 X
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9.19 Conexdao da saida de simulagcao do encoder incremental

Simulagéao O conector X14 da placa opcional DEH11B ou DER11B também pode ser utilizado
do encoder como simulagdo de saida do encoder incremental. Para isto, jumpear "comutagao"
incremental (X14:7) com DGND (X14:8) e desligar a conexédo entre X14:15 e Ug. X14 ent&o envia

os sinais do encoder incremental com um nivel de sinal, de acordo com a RS-422. O
numero de pulsos é conforme a seguir:

¢ Com DEH11B como na entrada de encoder do motor X15
+ Com DER11B 1024 pulsos/volta

5 méx. 100 m NDEH11XB1£_DER1B
YE rrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrr T
A (K1) 1[ @
A (K1) T —— 9
T | 0 |
B 1H§ B (K2) — 10| e ®
= C (ko) PR S
[ 1 C(KO) oy — T
| B BEHRIE AR © (K0) = | 0.
/£ ' '
UB £ —15] | e ¢
L = 8|45 e
Comutagao TRDBU i 7
R VT
® |k © L9

54336BXX
Figura 185: Conexao de simulagdo do encoder incremental a placa opcional DEH11B ou DER11B

Cadigo do cabo pré-fabricado:
* Opcional tipo DEH/DER11B X14: - simulagdo do encoder incremental
— Para instalagao fixa: 817 960 3

Na utilizagdo do cabo pré-fabricado com terminais para cabos, desligar os condu-
tores branco (WH) e preto (BK) do cabo.
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Conexao mestre/escravo

9.20 Conexao mestre/escravo

Conexao O conector X14 da placa opcional DEH11B ou DER11B também pode ser utilizado para

mestre/escravo a aplicagao "operagédo em sincronismo interna" (conexao mestre/escravo das varias
unidades MOVIDRIVE®). Com este objetivo, jumpear "comutac¢ao" (X14:7) com DGND
(X14:8) na extremidade mestre.

Conexao X14-X14 (= conex3o mestre/escravo) de duas unidades MOVIDRIVE®,

MOVIDRIVE®- Mestre MOVIDRIVE®- Escravo
X14: X14:

max. 10 m N

; l', 9

° ° \ 2

° \

® e 10

e B

o ® L1

° : 15

1% 38 ‘\' ,"’ “.v . 8

54390BXX
Figura 186: Conexéo X14-X14 (conexao mestre/escravo)

Cddigo do cabo pré-fabricado:
» Parainstalagio fixa: 817 958 1

+ Até 3 escravos podem ser conectados ao MOVIDRIVE® mestre.

» Favor observar: X14:7 nao é permitido ser ligado na conexao individual do MO-
VIDRIVE® escravo para um outro. As conexdes X14:7 e X14:8 somente sao per-
mitidas ser jumpeadas entre o MOVIDRIVE® mestre e o primeiro MOVIDRIVE®
escravo.
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Descricdo de conexao e do borne da placa opcional DIO11B

9.21 Descrigcao de conexao e do borne da placa opcional DIO11B

Cédigo Placa de expanséao do borne tipo DIO11B: 824 308 5

O opcional "placa de expansao do borne tipo DIO11B" somente & possivel em conjunto
com o MOVIDRIVE® MDX61B, ndo com o MDX60B.

A placa opcional DIO11B deve ser ligada no slot fieldbus. Se o slot fieldbus nao estiver
disponivel, pode-se conectar a placa de expansédo DIO11B no slot de expanséo.

O puxador externo dos conectores (bornes X20, X21, X22, X23) deve ser utilizado so-
mente para remogao dos conectores (ndo para conecta-los!).

Vista frontal da Borne Fungéao
placa DIO11B
| X20:1/2  Al21/22 Entrada de valor nominal n2, -10 V¢...0...10 Vg 0u 0...10 V¢
DIO11B (Entrada diferencial ou entrada com potencial de referéncia AGND)
X20:3 AGND Potencial de referéncia para sinais analédgicos (REF1, REF2, Al.., AO..)
Al21 1 ®; o | | X21:1 AOV1 Saida de tens&o analdgica V1, com ajuste de fabrica "velocidade atual"
Al22 2 ®‘ M| X21:4 AOV2 Saida de tens&o analégica V2, com ajuste de fabrica "corrente de saida"
AGND 39, Capacidade de carga da saida de tensdo analdgica: |5« = 10 mA
— X21:2 AOC1 Saida de corrente analdgica C1, com ajuste de fabrica "velocidade atual”
AOV1 1 @; X21:5 AOC2 Saida de corrente analdgica C2, com ajuste de fabrica "corrente de saida"
AOCA1 210 Ajustar P642/645 "Modo de operagdo AO1/2" se as saidas de tensdo V1/2 (-10
AGND 3 @)} < Vee--0...10 Vee) ou as saidas dg corrente C1/2 DC(0(4)...20 mAl) estiverem ativas.
AOV2 49 N Opcionais de selegdo para as saidas analégicas — Menu do parametro P640/643 n
\ Comprimento max. admissivel do cabo: 10 m
AOC2 59 pri ¢ ac : 40 o
AGND 6 @)\ X21:3/6 AGND Potencial de referéncia para sinais analdgicos (REF1, REF2, Al.., AO..)
|
— X22:1..8 DI1@...17 Entradas digitais 1...8, com ajuste de fabrica "sem fungao"
DM@ 19 As entradas digitais sdo isoladas eletricamente por optoacopladores.
DI11 2 @)‘ Opcionais de selecéo para as entradas digitais — Menu do parametro P61_
DI12 3 @)\ X22:9 DCOM Potencial de referéncia para entradas digitais DI19...17
D113 | I 49! X22:10 DGND Potencial de referéncia para sinais digitais
D4 | 59| = — Sem jumper X22:9-X22:10 (DCOM-DGND) - Entradas digitais isoladas
N — Com jumper X22:9-X22:10 (DCOM-DGND) - Entradas digitais ndo isoladas
DI15 | [I| 691 ™
DI16 | IH| 79 X23:1...8 DO1@...17 | Saidas digitais 1...8, com ajuste de fabrica "sem funcéo"
DI17 8 ®‘ Capac_ldade de carga_das saidas digitais: |5, = 50 mA (a prova de curto-circuito,
DCOM 99 protegido contra tensédo exterpa) ’ o
DGND 10 ®‘ X23:9 24VIN Nao aplicar tensao externa as saidas digitais!
— Alimentagao da rede +24 V¢ para saidas digitais D01J ... D017, ndo isolada
DO1G 119 (potencial de referéncia DGND)
DO % 29
DO12 319
DO13 || 49
po14 | | 59| &
DO15 | 1| 6O
DO16 719
DO17 89
24VIN 99
| S
06193AXX
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Entrada de
tensdo 24VIN

Entrada de
tensdo n2

Entrada de
corrente n2

Instalagao
Descrigao de conexao e do borne da placa opcional DIO11B

A entrada de tens&o 24VIN (X23:9) serve como alimentacdo da rede +24 V¢ para as
saidas digitais DO1@ ... DO17. O potencial de referéncia € DGND (X22:10). As saidas
digitais do not give a level se a alimentagéo da rede +24 V¢ nédo estiver conectada. A
alimentacdo da rede +24 V¢ também pode ser jumpeada a partir da conexao X10:8 da
unidade basica, se a carga nao exceder 400 mA (limitagdo da corrente em X10:8).

06556AXX
Figura 187: Entrada de tensdo 24VIN (X23:9) e potencial de referéncia DGND (X22:10)

A entrada de ajuste analdgica n2 (Al21/22) pode ser utilizada como entrada diferencial
ou como entrada com potencial de referéncia AGND.

Entrada diferencial Entrada com potencial de refer. AGND

DIO11B DIO11B

X20| —ry X20| ——r
- 119,| | Al21 19| | AI21
S s 2®>‘ Al22 S 2@)‘ Al22
by 319, | AGND ot HC1| 319, | AGND
& () — + (D —
o ov - DR

06668AXX

Figura 188: Entrada de ajuste n2

Deve-se utilizar uma carga externa, se a entrada de ajuste analégica n2 (Al21/22) for
utilizada como entrada de corrente.

Por exemplo Rg =500 Q - 0...20 mA =0...10 V¢

DIO11B

0...20 mA X20 =
> | — 1 ®>‘ Al21
cl & A 219, | Al22
S| - ( 319,/ | AGND
Te) o — )

06669AXX
Figura 189: Entrada de corrente com carga externa
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Saidas de tensdo  As saidas de tensao analdgicas AOV1 e AOV2 devem ser programadas como mostra
AOV1 e AOV2 na figura abaixo:

DIO11B DIO11B
X20| == X20| ==
1 ®‘ Al21 1 ®‘ Al21
2 ®>‘ AI22 2 ®>‘ AI22
3,] | AGND 39, | AGND
X21| ——o X21| m—=x
> 19| | AoV1 19| | AOV1
= 2|9, | AOCH 29| | Aoct
S Ll 319 | AGND 39| | AGND
o 49, | AOV2 g 49, | AOV2
- 59 | AOC2 - 59 | AOC2
619, | AGND s ~L1] 619, | AGND
L= o ]
06196AXX
Figura 190: Saidas de tensdo AOV1 e AOV2
Saidas de As saidas de corrente analégicas AOC1 e AOC2 devem ser programadas como mostra n
corrente na figura abaixo:
AOC1e AOC2
DIO11B DIO11B
X20| ==y X20| =gy
1 ®‘ Al21 1 @)‘ Al21
2 ®>‘ Al22 2 @)‘ Al22
3 ®>‘ AGND 3 @x AGND
X21| _—= X2 | =
0(4)...20 mA 1 ®>‘ AOV1 1 @)‘ AOV1
4 29| | AOCH 29| | AOC1
B 3®‘ AGND 3®>‘ AGND
4 ®>‘ AOV2 0(4)...20 mA 4 @)‘ AOV2
- 5 ®>‘ AOC2 s 5 ®>‘ AOC2
6 @% AGND HC| 6 @)‘ AGND

06197AXX
Figura 191: Saidas de corrente AOC1 e AOC2
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9.22 Conexao da placa opcional DFC11B

Cédigo Interface CAN-Bus tipo DFC11B: 824 317 4

O opcional "Interface CAN-Bus tipo DFC11B" somente & possivel em conjunto com o
MOVIDRIVE® MDX61B, ndo com o MDX60B.

A placa opcional DFC11B deve ser ligada no slot fieldbus.

A placa opcional DFC11B é alimentada através do MOVIDRIVE® MDX61B. Nao é
necessaria alimentagao da rede separada.

Vista frontal da Descricio Chave DIP Funcio
placa DFC11B ¢ Borne ¢
DFC 11B
ON OFF . . ) L
R Bloco de chaves DIP S1: Ajusta o resistorde R Resistor de terminagéo para o cabo CAN-Bus
ncs1 terminagao nc Reservado
X31:3 CAN nivel baixo (jumpeado com X30:2)
X31: Conexao CAN bus X31:2 CAN nivel alto (jumpeado com X30:7)
X31:1 DGND
(e} X30: Conexao CAN bus X30:1 N&o disponivel
' (Sub-D9, padrao CiA) X30:2 CAN nivel baixo (jumpeado com X31:3)
§ X30:3 DGND
X30:4 Nao disponivel
9 X30:5 Nao disponivel
i X30:6 DGND
O X30:7 CAN nivel alto (jumpeado com X31:2)
X30 X30:8 Nao disponivel
X30:9 N&o disponivel
55405AXX
Conexéo A placa opcional DFC11B é ligada ao CAN-Bus em X30 ou X31 do mesmo modo que
MOVIDRIVE® - na rede SBus (-~ Cap. "Conexao System bus (SBus 1)") na unidade basica (X12). Ao
CAN contrario da rede SBus1, SBus2 é eletricamente isolada e disponivel através da placa

opcional DFC11B.
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Instru¢des gerais para a colocagéo em operagao @

10 Colocacao em operagao
10.1 Instrugées gerais para a colocagao em operagao

Antes da
colocagao
em operagao

Modos de
operagao VFC
sem controle da
velocidade

Combinagées
conversor/motor

380/500 V

Seguir as indicag6es de seguranga durante a colocagdo em operagao!

A correta selecdo do acionamento é pré-requisito para uma colocagédo em operagao
bem sucedida. Consultar o manual de sistema MOVIDRIVE® MDX60/61B para indi-
cacgdes detalhadas do planejamento de projeto e explicacado dos parametros.

Os conversores MOVIDRIVE® MDX60/61B sao ajustados de fabrica, para ser coloca-
dos em operagdo com o motor SEW, que é adaptado ao nivel correto de poténcia. O
motor pode ser ligado e o acionamento iniciado imediatamente, de acordo com a segao
"Partindo o motor" (- page 387).

As tabelas a seguir indicam as combinagdes adequadas conversor/motor.

MOVIDRIVE® MDX60/61B no modo VFC Motor SEW
0005-5A3-4 DZ80K4
0008-5A3-4 DZ80N4
0011-5A3-4 DZ90S4
0014-5A3-4 DZz90L4
0015-5A3-4 DZ90L4
0022-5A3-4 DZ100M4
0030-5A3-4 Dz100L4
0040-5A3-4 DX112M4
0055-5A3-4 DX13254
0075-5A3-4 DX132M4
0110-5A3-4 DX160M4
0150-503-4 DX160L4
0220-503-4 DX180L4
0300-503-4 DV200L4
0370-503-4 DV22554
0450-503-4 DV225M4
0550-503-4 DV250M4
0750-503-4 DV280S4
0900-503-4 DV280M4
1100-503-4 D315S84
1320-503-4 D315M4
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@ Instrugdes gerais para a colocagdo em operagao

220V

MOVIDRIVE® MDX60/61B no modo VFC Motor SEW
0015-2A3-4 Dz9o0L4
0022-2A3-4 Dz100M4
0037-2A3-4 DX112M4
0055-2A3-4 DX13254
0075-2A3-4 DX132M4
0110-203-4 DX160M4
0150-203-4 DX160L4
0220-203-4 DX180L4
0300-203-4 DV200L4

As fungdes para a colocagdo em operagdo descritas nesta segdo sdo utilizadas para
ajuste do conversor adaptado ao motor conectado, e para as condigdes limites. E es-
sencial realizar uma colocagdo em operagéo como descrito nesta segao, para os mo-
dos de operacdo VFC com controle da velocidade, todos os modos de operagdo CFC
e SERVO.

Aplicagoes em

mecanismos de

elevagao
N3o utilizar os conversores MOVIDRIVE® MDX60/61B para fungdes de seguranga em
conjunto com aplicagdes em mecanismos de elevagao.

Utilizar sistemas de monitoragédo ou dispositivos de prote¢ao mecéanicos como carac-
teristicas de segurancga, para evitar possiveis danos ao equipamento ou as pessoas.
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Pré-requisitos e recursos @

10.2 Pré-requisitos e recursos

Verificar a instalagao.

Evitar uma partida acidental do motor com medidas apropriadas, por exemplo reti-
rando a régua de bornes da parte eletrdnica X13. Além disso, dependendo da apli-
cacao, devem ser previstas medidas de segurancga adicionais para evitar que as
pessoas e a maquina sejam colocados em perigo.

Na colocag¢ao em operagdao com o controle manual DBG60B:
Encaixar o controle manual DBG60B no slot Xterminal.
Na colocagao em operagdo com PC e MOVITOOLS® (versao 4.0 ou maior):

Encaixar o opcional UWS21A no slot Xterminal e liga-lo ao PC, utilizando um cabo
de interface (RS-232). Instalar e iniciar o MOVITOOLS® no PC.

Ligar a rede e, se necessario, a alimentagdo de 24 V.
Verificar o ajuste correto dos parametros (por ex. ajuste de fabrica).
Verificar a programacgéao dos bornes ajustada (- P60_ /P61 ).

A colocagao em operagédo automatica muda os valores de um grupo de parametros.
A descrigdo do parametro P700 "Modos de operacgao" explica quais parametros sao
afetados por esta fase. Consultar o manual de sistema MOVIDRIVE® MDX60/61B,
secao "Parametros" para a descri¢do dos parametros.
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Colocacao em operacgao utilizando o controle manual DBG60B

10.3 Colocagcao em operacgao utilizando o controle manual DBG60B

Informacgéo geral

Dados necessarios

A colocagido em operagao com o controle manual DBG60B ¢ possivel somente
nos modos de operagdo VFC. A colocacdo em operagdo nos modos de operagao
CFC e SERVO somente & possivel utilizando o programa MOVITOOLS®.

Para uma colocagao em operagao bem sucedida, sdo necessarios os seguintes dados:
* Tipo do motor (motor SEW ou motor ndo SEW)
» Dados do motor

— Tensao nominal e freqiiéncia nominal.
— Além disso, com um motor ndo SEW: Corrente nominal, poténcia nominal, fator
de poténcia cos¢ e rotagdo nominal.

* Tensdo nominal da rede

Para a colocagdo em operagao do controlador de rotagcéo, também €& necessaria a
seguinte informacgao:

+ Tipo do encoder incremental
» Tipo do encoder e nimero de pulsos por volta do encoder incremental:

Parametros para a colocagao em operagao
Tipo do encoder SEW
Tipo do encoder Numero de pulsos do encoder
AS1H, ES1H, AV1H HIPERFACE® 1024
ES1S, ES2S, EV1S, EH1S ENCODER SENO 1024
ES1R, ES2R, EV1R, EH1R
ES1T{), ESZT”, EV1T1), EH1T! SENSOR TTL INCREM. 1024

1) Sensores TTL de 5 V¢ ES1T, ES2T, EVIT e EH1T devem ser conectados através do opcional DWI11A
(- Cap. Instalagao).

» Dados do motor

— Motor SEW: Com ou sem freio e com ou sem ventilador pesado (ventilador Z)
— Motor ndo SEW: Momento de inércia da massa [10™* kgm?] do motor, freio e ven-
tilador

* Rigidez do sistema de controle circuito fechado (ajuste de fabrica = 1; valido para a
maioria das aplicagdes)

Acionamento com tendéncia a oscilar —» Ajuste < 1
Tempo de recuperacgéo transitéria muito longo - Ajuste > 1
Faixa de ajuste recomendada: 0,90 ... 1... 1,10 (ajuste de fabrica = 1)

*  Momento de inércia [10'4 kgm2] da carga (redutor + maquina acionada) convertido
para o eixo do motor.

» Tempo para a rampa mais curta necessaria.

+ Ativar a monitoragdo do encoder (P504 = "LIG") ap6s completar a colocagdo em
operacgao. A funcao e a alimentagado do encoder sdo entdo monitoradas.

Importante: A monitoragao do encoder ndo é uma fungéo de seguranca!
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Colocacao em operacgao utilizando o controle manual DBG60B @

Escolha do A figura abaixo mostra as teclas para a escolha do idioma.
idioma

06534AXX
Figura 192: Teclas para a escolha do idioma

1. Escolha do idioma

2. Seta para cima, muda para o proximo item do menu
3. OK, confirma a entrada

4. Seta para baixo, muda para o préximo item do menu

O texto a seguir aparece no display quando o controle manual é ligado pela primeira
vez ou apods ativagdo do modo de partida:

SEW
EURODRIVE

O simbolo para a selegao do idioma entao aparece no display.

Proceder conforme a seguir para a escolha do idioma:

54533AXX

« Pressionar a tecla "Escolha do idioma". E mostrado na tela, uma lista de idiomas dis-
poniveis

« Utilizar as teclas "seta para cima / seta para baixo" para selecionar o idioma deseja-
do.

« Confirmar a escolha do idioma pressionando a tecla "OK". O display basico agora é
mostrado no idioma escolhido.
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Colocacao em operacgao utilizando o controle manual DBG60B

Colocacéao em A figura abaixo mostra as teclas necessarias para a colocagdo em operagéao.
operagao I

06551AXX
Figura 193: Teclas para a colocagdo em operacéo

. Cancelar ou excluir a colocagdo em operagéo
. Mudar o menu, modo do display -~ modo de edigao
. Seta para cima, muda para o préximo item do menu

1

2

3

4. OK, confirma a entrada
5. Ativa o menu do contexto
6

. Seta para baixo, muda para o préximo item do menu

Procedimento
para a colocagao 1. Sinal "0" no borne X13:1 (DIZY "/REGUL. BLOQUEADQ"), 0.00rpm
em operagao por ex. retirando a régua de bornes da eletrénica X13. 0.000Amp

REGUL. BLOQUEADO

2. Ativar o menu do contexto pressionando a tecla (=). R
MODO PARAMETRO

MODO VARIAVEL
VISAO BASICA
3. Utilizar a tecla da barra de rolagem até o item "PARAM. MODO MANUAL
COLOCACAO EM OPERACAO." do menu. PARAMET. COLOC. OPER.

COPIAR PARA DBG
COPIAR PARA MDX
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Colocacao em operacgao utilizando o controle manual DBG60B @

4. Pressionar a tecla para iniciar o procedimento de colo- .

cacéo em operagdo. O primeiro pardmetro aparece. O cursor PARAM. COLOC. EM OP.

piscante sob o nimero do parametro indica que o controle PREPARAR PARA A

manual esta no modo display. COLOCAGAO EM OPER.

« Utilizar a tecla para mudar para o modo de edigdo. O
cursor piscante desaparece.

+ Utilizar as teclas ou para selecionar "JOGO DE
PARAMETRO 1" ou "JOGO DE PARAMETRO 2".

» Confirmar o ajuste de selegao utilizando a tecla .

» Utilizar a tecla para voltar ao modo display. O cursor

piscante aparece novamente. C00"COLOC. EM OPER
» Utilizar a tecla para selecionar o préximo parametro. = ' '

JOGO DE PARAMETRO 1
JOGO DE PARAMETRO 2

5. Ajustar o modo de operacao desejado. Utilizar a tecla C01*MODO DE OPER. 1
para selecionar o préximo parametro.
VFC1
VFC1&GROUP

6. Escolher o tipo do motor. Se estiver conectado um motor SEW C02*TIPO DO MOTOR 1

de 2 ou 4 polos, escolher na lista de seleg&o o motor correto. DZ71D2
Para motor ndo SEW ou motor SEW com mais de quatro DZ71D4
polos, escolher na lista de selegao "MOTOR NAO SEW". DZ80K2

Utilizar a tecla para selecionar o proximo parametro.

C02*TIPO DO MOTOR 1

MOTOR NAO SEW m

DT63K4/DR63S4

7. Inserir a tensdo nominal do motor para o tipo de ligagdo esco- C03* \Y

Ihido, conforme valor especificado na placa de identificago. TENSAO NOM. [ZtoooMoC())g 1
+400.

Exemplo: Placa de identificagdo 230A/400.1 50 Hz
Ligagdo .. - Entrar "380 V".
Ligacao A, curva caracteristica em 50 Hz - Entrar "220 V".
Ligagdo A, curva caracteristica em 87 Hz —. Também entrar
220 V. No entanto, ap6s a colocagdo em operacéo ajustar
primeiro o pardmetro P302 "ROTACAO MAXIMA 1" para o
valor 87 Hz e entao, iniciar o acionamento.

Exemplo: Placa de identificagdo 400A/690.\ 50 Hz
Somente a ligagéo A é possivel —» Entrar "380 V".
N&o é possivel a ligagao .

Utilizar a tecla para escolher o préoximo parametro.

8. Inserir a freqiiéncia nominal especificada na placa de identifi- Co4* Hz
cacao do motor. FREQ. NOM. DO MOTOR 1

Exemplo: 2304/400.1 50 Hz +50.000
Entrar "50 Hz" na ligacdo .\ e A.

Utilizar a tecla para escolher o proximo parametro.

COM MOTORES SEW
9. Os valores sdo armazenados para motores SEW de dois e de
quatro polos e ndo precisam ser inseridos.

COM MOTORES NAO SEW
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10.

1.

12.

13.

13.

14.

15.

16.

17.

382

. Inserir os seguintes dados da placa de identificagdo do motor:

* C10* corrente nominal do motor, observar o tipo de ligagao
(A ou A).

e C11* poténcia nominal do motor

» C12* fator de poténcia cos ¢

* C13* rotagdo nominal do motor

Inserir a tensdo nominal da rede (C05* para motor SEW, C14*
para motor ndo SEW).

Se em X10:1 e X10:2 n&o estiver conectado TF/TH - Ajustar
"SEM REACAOQ". Se estiver conectado TF/TH, ajustar a res-
posta a irregularidade desejada.

Iniciar o calculo para os dados da colocagdo em operagéo
escolhendo "SIM". O processo dura alguns segundos.

COM MOTORES SEW

O calculo é realizado. Apos o calculo, o proximo item do menu
aparece automaticamente.

COM MOTORES NAO SEW

O célculo para motores ndo SEW exige um procedimento de

calibragao:

* Quando pronto, aplicar sinal "1" para borne X13:1 (DIZJ
"/REGULADOR BLOQUEADOQ").

* Aplicar sinal "0" para borne X13:1 novamente apoés a cali-
bragéo estar completa.

* Apéds o calculo, o préximo item do menu aparece automati-
camente.

Ajustar "SALVAR" para "SIM". Os dados (parametros do
motor) sdo copiados para a memoria ndo-volatil do
MOVIDRIVE®.

O procedimento para a colocagdo em operagéo esta con-
cluido. Utilizar a tecla para voltar ao menu de contexto.

Utilizar a tecla da barra de rolagem até o item "EXIT" do
menu.

Confirmar o ajuste utilizando a tecla . O display basico
aparece.

Co5* v

TENSAO NOM. DA REDE 1
+400.000

835" RESP. SINAL TF

SEM REAGAO
DISPLAY FAULT

C06*CALCULO

NAO
SIM

CO06*SALVAR

NAO
SIM

ODADOE
COPIADO...

MODO MANUAL
STARTUP PARAMET.
COPIAR PARA DBG
COPIAR PARA MDX

UNIT SETTTINGS
SAIDA

0.00rpm
0.000Amp
REGUL. BLOQUEADO
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Colocacao em operacgao utilizando o controle manual DBG60B @
Colocagcao em Primeiro executa-se a colocagdo em operagcao sem o controlador de rotagédo (-~ Secao
operacgéao do "Procedimento para a colocagdo em operacéo, fase 1 através de 17").
controlador
de rotagao Importante: Ajustar o modo VFC-n-CONTROL. C01*"MODO OPER. 1

VFC1&FLYING START
VFC1-n-CONTROL
VFC-n-CTRL.GRP

1. Iniciar a colocagéo em operagéo para o controlador de rotagao, C09*STARTUPN-CTRL.
escolhendo "SIM". 5
NAO
SIM
2. E mostrado o modo de operagéo selecionado. Se o ajuste C00*COL. EM OPER.
estiver correto, va para o proximo item do menu. JOGO PARAMETRO 2

VFC-n-CONTROL

3. Selecionar o tipo correto do encoder. C15*TIPO DO ENCODER
ENCODER INCREM. TTL
ENCODER SENO
ENCODER INCREM. HTL

4. Ajustar o numero de pulsos correto do encoder. C16*RESOL. ENC.
512 Inc
1024 Inc
2048 Inc

COM MOTORES SEW

5. Entrar se o motor tiver freio. C17*FREIO
SEM
COM
6. Ajustar a rigidez do sistema de controle malha fechada. c18*
Acionamento com tendéncia a oscilar — Ajuste < 1 RIGIDEZ
Tempo de recuperagdo transitéria muito longo — Ajuste > 1 +1.000

Faixa de ajuste recomendada: 0,90 ... 1 ... 1,10

7. Entrar se o motor tiver ventilador pesado (ventilador Z). C19*VENTILADOR Z

SEM
COM

COM MOTORES NAO SEW

5. Entrar o momento de inércia do motor. DOOo*
JO OF THE MOTOR
+4.600
6. Ajustar a rigidez do sistema de controle malha fechada. c18*
Acionamento com tendéncia a oscilar - Ajuste < 1 RIGIDEZ
Tempo de recuperagao transitéria muito longo — Ajuste > 1 +1.000
Faixa de ajuste recomendada: 0,90 ... 1 ... 1,10
7. Entrar o momento de inércia do freio e do ventilador. Doo*
FREIO J +VENTILADOR
+1.000
8. Entrar o momento de inércia da carga (redutor + maquina C20*
acionada) convertido para o eixo do motor. INERCIA DA CAFSGZ/(\)O
+0.
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10.

11

12.

13.

14.

15.

O procedimento para a colocagado em operacgéo esta concluido.
Utilizar a tecla para voltar ao menu de contexto.

Utilizar a tecla da barra de rolagem até o item "EXIT" do

. Entrar o tempo desejado para a rampa mais curta. Cc21* s
RAMPA MAIS CURTA
+0.100
Iniciar o calculo para os dados de colocagdo em operagéo, C06*CALCULO
escolhendo "SIM". O processo dura alguns segundos. NAO
SIM
. O célculo é realizado. Ap6s o calculo, o proximo item do menu CO06*SALVAR
aparece automaticamente. .
NAO
SIM
Ajustar "SALVAR" para "SIM". Os dados (parametros do motor) .
sdo copiados para a memoria nao-volatil do MOVIDRIVE®. 8(%\285

MODO MANUAL
STARTUP PARAMET.
COPIAR PARA DBG
COPIAR PARA MDX

UNIT SETTTINGS

menu. SAIDA
Confirmar o ajuste utilizando a tecla . O display basico 0.00rpm
aparece. 0.000Amp

REGUL. BLOQUEADO

Apbs concluida a colocagéo em operagédo, copiar o jogo de parametros do
MOVIDRIVE® para o controle manual DBG60B. Sao possiveis as seguintes opgdes:

— No menu de contexto, selecionar o item "COPIAR PARA DBG". Confirmar o
ajuste utilizando a tecla . O jogo de parametros é copiado do MOVIDRIVE®
para o DBG60B.

— No menu de contexto, selecionar o item "MODO PARAMETRO". Selecionar o
parametro P807 "MDX - DBG". O jogo de pardmetros é copiado do
MOVIDRIVE® para o DBG60B.

O jogo de parametros pode ser copiado para outras unidades MOVIDRIVE® utilizan-
do o DBG60B. Conectar o controle manual DBG60B no outro conversor. A cépia do
jogo de parametros do DBG60B para outro conversor, € possivel através das
seguintes opgoes:

— No menu de contexto do novo conversor, escolher o item "COPIAR PARA MDX"
e confirmar a entrada utilizando a tecla . O jogo de parémetros é copiado do
DBG60B para o MOVIDRIVE®.

— No menu de contexto, selecionar o item "MODO PARAMETRO" . Selecionar o
paradmetro P806 "DBG - MDX". O jogo de parametros é copiado do DBG60B
para 0 MOVIDRIVE®.

Inserir os ajustes dos pardmetros que diferem do ajuste de fabrica, na lista de
parametros (- pag. 405).

Para motores ndo SEW, ajustar o tempo correto de atuacdo do freio (P732 / P735).
Para partida do motor, consultar a se¢ao "Partida do motor" (- pag. 402).

Com ligacao A e curva caracteristica em 87 Hz — Ajustar pardmetro P302/312 "Ro-
tacdo maxima 1/2" para o valor de 87 Hz.
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Colocacao em operacgao utilizando o controle manual DBG60B @

« Ativar a monitoragdo do encoder para sensores TTL, encoders sen/cos e HIPER-
FACE® (P504="LIG"). A monitoragao do encoder nao ¢ fun¢ao de seguranc¢a.

Ajuste dos Seguir esta ordem para ajustar os parametros:

parametros «  Buscar o menu de contexto utilizando a tecla (=]. No menu de contexto, selecionar

o item "MODO PARAMETRO". Confirmar a entrada utilizando a tecla (%). O cursor
piscante sob o numero do pardmetro indica que o controle manual estd no modo
parametro.

» Utilizar a tecla para mudar para modo de edicdo. O cursor piscante desaparece.
« Utilizar a tecla ou para selecionar ou ajustar o valor correto do parametro.
+ Confirmar o ajuste utilizando a tecla (o).

« Utilizar atecla para voltar ao modo de parametro. O cursor piscante aparece no-
vamente.

« Utilizar a tecla para selecionar o proximo parametro.
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10.4 Colocacao em operagao com PC e MOVITOOLS®

Para a colocagado em operagao com um PC, é necessario o programa MOVITOOLS®
versao 4.20 ou mais atual.

Borne X13:1 (DIGJ "/REGUL. BLOQUEADQ") deve receber sinal "0"!

Informacgao geral

Iniciar a
colocacao
em operagao

Iniciar o MOVITOOLS®.
Selecionar o idioma no campo de selegéo "ldioma".

A partir da barra de rolagem do menu "PC-COM", selecionar a porta do PC (por ex.
COM 1) a qual o conversor é conectado.

No campo "Tipo de dispositivo", selecionar "Movidrive B".
No campo "Baudrate”, selecionar o ajuste da taxa de transmiss&o na unidade basica

com a chave DIP S13 (ajuste padrao - "57.6 kBaud").
Clicar no botdo <Update> para mostrar o conversor conectado.

- T MANAGER MO¥ITOOLS® SEW-EURODRI¥YE GmbH & Co  ¥ersion 4.100 = IDIﬂ
— Language PC Interface ————— [LConnected |nverters Lonnect to:
" Deutsch IEDM 1 d Device Type | Addrl Signature | COk | Single Inverter
[Peer-to-Peer]
. FCCOM 7 Irvverter with Address:
ID 33
Baudrate
* 96 kBaud < Mo lreverter
au 2 [OFFLIME]
57.6 kBaud [default zetting .
" Movidive B] Update et
Erowsze for Project Folder
Ic:\programme\sew\movitools'\proiects\proiec:t‘l Browsze... |
—Device Type Execute Program
™~ Movimat Parameters! Frogramming Special
 Movimot ASI Diagnosiz IFOS programs
' Movinac 07 Shell | LCompiler | Caupd | Bus monitar |
7 Movidrive
' Movidive B Status | 1S%ME | Data backup |
R | |
Scope Azzembler AppBuilder |
® il Close Al Taols

10985AEN

Figura 194: Tela inicial do MOVITOOLS®

No campo de selegdo "Execute Program", pressionar o botdo "Shell" sob
<Parametros/Diagndsticos>. O programa Shell é iniciado.

No programa Shell, selecionar o comando do menu [Startup] / [Startup...]. O
MOVITOOLS® abre o menu para a colocagdo em operagdo. Seguir as instrugdes
para a colocagdo em operacéo. Duvidas na colocagdo em operacgédo, consultar ajuda
sobre 0 MOVITOOLS®.
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A tabela a seguir mostra os sinais que devem ser apresentados nos bornes X11:2 (Al1)
e X13:1 a X13:4 (DI@J a DIg3) quando o valor nominal "UNIPOL/FIX.SETPT" estiver

analégico selecionado (P100), para que o acionamento seja operado com uma entrada analdgica
de valor nominal.

Fungdo X11:2 (AI11) X13:1 (DI@D) X13:2 (DI@1) X13:3 (DIG2) _ X13:4(DI@3)
Entr. analégica n1 /Regul. bloqueado Hor./Parada Antih./Parada | Liberacao/Parada rap.

Regulador bloqueado X "o" X X X

Parada rapida X """ X X "o"

Liberagao e parada X """ "o" "o" "

Sent. hor. em 50 % Ny, 5V " " "0" "

Sent. hor. em 10V " " "0" "

Sent. antih. em 50 % Ny, 5V " "0" " "

Sent. antih. em n,, 10V " "0" " "

O ciclo de deslocamento a seguir, exemplifica como o motor é iniciado com a ligagdo dos bornes X13:1 a
X13:4 e os valores nominais analégicos. A saida digital X10:3 (DB@@ "/Freio") é utilizada para comutagao do

contator do freio K12.

Entrada DIQQ
/Regul. bloqueado

"

Entrada DIO1 | ]

Horario/parada

||O||

Entrada DI@2 ]

Antih./parada

IIOII
Entrada DI@3 1"
Liberagao/

Parada rapida "o

Saida DBQ©@
/Freio

IIOII
, 10V A

Entrada analég.
n1 (Al11)

ov

n [rpm],
Niax 7
50% Ny -

Ninin 7
partida-parada 7

Rotagéo

n

t11 Ace

t11 Ac
I. Hor.

t11 Acel. Hor.

el. Hor.

/ \ t11 Desacel. Hor.
\t11 Desacel. Hor.

-50% N, ., -

“Nrmax

t11 Acel. Antih.

Figura 195: Diagrama de deslocamento com valores nominais analégicos

t13 ran

npa de parada

05033AEN

Com o regulador bloqueado (DIF@ = "0") o motor ndo € circulado por corrente. Um mo-
tor sem freio gira por inércia até parar.
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Valores nominais A tabela a seguir mostra os sinais que devem ser apresentados nos bornes X13:1 a
fixos X13:6 (DIQQ a DIF5) quando o valor nominal "UNIPOL/FIX.SETPT" estiver seleciona-
do (P100), para que o acionamento seja operado com os valores nominais fixos.

Fungéio X13:1 (DI2Q) X13:2 (DIg1) X13_‘:3 (D192) i X13::4 (DI@3) ) X13:5 (DIg4) | X13:6 (DIGA5)
IRegul. bloqueado Hor./Parada | Antih./Parada | Liberagao/Parada rap. n11/n21 n12/n22
Regulador bloqueado "o" X X X X X
Parada rapida " X X "o" X X
Liberagao e parada " "0" "o" " X X
Sent. hor. em n11 " " "o" " " "0"
Sent. hor. em n12 " " "o" " "0" "
Sent. hor. em n13 " " "0" " " "
Sent. antih. em n11 " "0" " " " "0"

O ciclo de deslocamento a seguir, exemplifica como o motor é iniciado com a ligagdo dos bornes X13:1 a
X13:6 e os valores nominais fixos internos. A saida digital X10:3 (DB@@ "/Freio") é utilizada para comutagdo
do contator do freio K12.

Entrada DIQQ
/Regul. bloqueado

g
Entrada DIO1 |
Hor./parada

IIOII
Entrada DIQ2 |
Antih./parada

IIOII
Entrada DIQ3 1"
Liberagao/

Parada rapida "o

Entrada DIQ4

n11/n21
IIOII
Entrada DI@5
n12/n22
IIOII
Saida DBQQ
/Freio
IIOII
n [rom],
5 n13 - t11 Acel. Hor,
Rotacao t11 Acel. Hor.
ni2 - t11 Desacel. Hor.
t11 Acel. Hor.
nii ]
0 -
-n11 7
-n12 4 t11 Acel. Antih) t13 rampa de parada
-n13 -
05034AEN

Figura 196: Diagrama de deslocamento com valores nominais fixos internos

Com o regulador bloqueado (DIFJ = "0") o motor ndo € circulado por corrente. Um mo-
tor sem freio gira por inércia até parar.
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Operacdao manual

Colocagcao em
operagao no
modo "VFC &
Flying start”

Partindo o motor @

Com a fungao operagcédo manual (Menu de contexto — Operagdo manual) o conversor
pode ser controlado utilizando o controle manual DBG60B. Durante o modo manual, o
display de 7 segmentos da unidade indica "H" .

Para a duragéo da operagao manual, as entradas digitais ndo tém fungao, com excegao
do X13:1 (DIGJ "/Regulador bloqueado"). Para que a operagdo manual seja iniciada, a
entrada digital X13:1 (DIQQ "/Regulador bloqueado") deve receber sinal "1" para liberar
o acionamento. O acionamento também pode ser parado na operacdo manual pelo
ajuste X13:1 ="0".

O sentido de rotagdo néo é determinado pelas entradas digitais "Hor./parada" ou "An-
tih./parada”, mas sim pela selegdo do sentido de rotagéo, através do controle manual
DBGB60B. Inserir a rotagdo desejada e o sentido de rotagédo (+ = Hor. / — = Antih.) utili-
zando a tecla de sinal (+/-).

A operacdo manual também permanece ativa apés o desligamento e o religamento da
rede, portanto com o conversor bloqueado. Utilizar a tecla "Run" para liberar e iniciar o
conversor em N, No sentido de rotagdo selecionado. A rotagédo é aumentada e redu-
zida utilizando as teclas 1 e |.

Com o término da operagdo manual, os sinais nas entradas digitais estardo imediata-
mente ativos. A entrada digital X13:1 (DIJY) /Regulador bloqueado nao precisa ser
ligada de "1" a "0" e voltar para "1". O acionamento pode partir, de acordo com os sinais
nas entradas digitais e nas fontes de valor nominal.

O parametro P320 Ajuste automatico é desativado no modo "VFC & Flying start". E im-
portante que a resisténcia do estator (P322 Compensacéo IxR 1) esteja ajustada cor-
retamente para garantir que a funcgéo flying start seja bem realizada.

Observar o seguinte quando realizar a colocagdo em operagéo de um motor SEW com
DBG60B ou MOVITOOLS®:

« O valor da resisténcia do estator (P322 Compensagédo IxR 1) é ajustado para um
motor SEW com temperatura de operacéo (temperatura do enrolamento 80 °C).
Para a fungéo flying start com um motor frio, reduzir a resisténcia do estator (P322
Ajuste IxR 1) por 0,34 % Kelvin.

Observar o seguinte quando realizar a colocagdo em operagédo de um motor ndao SEW
com DBG60B ou MOVITOOLS®:

Medir a resisténcia do estator (P322 Compensagéo IxR 1) na colocagao em operagao.
Proceder conforme a seguir:

1. Colocar o motor em operagéo no modo "VFC".

Liberar o motor.

Observar o valor de P322 Compensacéo IxR 1 (resisténcia do estator).
Selecionar o modo de operagao "VFC & Flying start "

Ajustar P320 "Ajuste automatico 1 para "Desl.".

SINS BN

No P322 Compensacéo IxR 1 (resisténcia do estator) inserir o valor observado na
fase 3.
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Lista de parametros completa

10.6 Lista de parametros completa

A tabela abaixo indica todos os pardmetros, assim como a faixa de ajuste e os ajustes de fabrica (em
negrito): Os pardmetros do menu resumido sdo marcados por uma "\" (= indicagao no controle

manual DBG60B).
Par. Nome ‘Faixa de valores Par. Nome ‘Faixa de valores
VALORES INDICADOS 05_ Saidas digitais da unidade basica
00_ Valores do processo 050 Saida digital DB@J /FREIO
000 'Rotagéo -6100 ... 0 ... 6100 rpm 051 Saida digital DO@1
\001 'Indicagéo do usuario [Texto] 052 Saida digital DO@2
002 'Freqi]éncia 0...500 Hz 053 Saida digital DOJ3 nao no DBG60B
003 Posico atual 0..28"1inc 054 |Saida digital DOG4
004  Corrente de saida 0...250 % Iy 055 Saida digital DO@5
005  Corrente ativa -250...0...250 % Iy \059 | Estado das saidas digitais DB@J, DO@1...DOD5
\006 'UtiIizagéo do motor 1 0...200 % 06_ Saidas digitais opcionais
007 'UtiIizagéo do motor 2 0...200 % 060 Saida digital DO19
008 Tenséo do circuito interm. 0...1000V 061 Saida digital DO11
009 Corrente de saida A 062 Saida digital DO12
01_ 'Indicagées de estado 063 Saida digital DO13 .
T " - ndo no DBG60B
010 Estado do conversor 064 Saida digital DO14
01 'Estado operacional 065 Saida digital DO15
012 Estado da irregularidade 066 Saida digital DO16
013 'Jogo de parametros ativo 1/2 067 Saida digital DO17
014 'Temp. do dissipador de calor -20 ... 0 ... 100 °C \068 |Estado das saidas digitais DO1@...D017
015 'Tempo operacgao da rede LIG |h 07_ Dados da unidade
016 'Tempo operagao (liberado) h 070 Tipo do dispositivo
017  Poténcia consuimida kWh 071 Corrente nominal de saida
018 'Capacidade de utiliz. KTY 1 |0 ... 200 % 072 Opcional 1 slot do encoder
019 'Capacidade de utiliz. KTY 2 |0 ... 200 % 073 Opcional 2 slot fieldbus
02_ 'Valores nominais analégicos 074 Opcional 3 slot de extenséo
020 Entrada analogica Al1 -10...0...10V 076 Firmware da unidade basica
021 'Entrada analogica Al2 -10...0...10V 077 Firmware DBG somente no DBG60B
022 'Limitagéo corrente externa |0 ... 100 % 078 Funcgéo aplicacédo
03_  Entradas digitais da unidade basica 079 Tipo da unidade 97 i‘;ﬁéggéo
030 Entrada digital DIGQ /REGUL. BLOQUEADO 08_ Memoria de irregularidade
031 Entrada digital DIg1 \080 |Irregularidade t-0
032 Entrada digital DI&2 081 Irregularidade t-1
033 Entrada digital DI&3 082 Irregularidade t-2
034 Entrada digital DIg4 ndo no DBG60B 083 Irregularidade t-3
035 Entrada digital DIg5 084 Irregularidade t-4
036 Entrada digital DIG6 09_ Diagnosticos da rede
037 Entrada digital DIG7 090 Configuragéo PD
\039 |Estado das entradas digitais DIZ@Q...DIg7 091 Tipo fieldbus
04_ Entradas digitais opcionais 092 Taxa de transmissao fieldbus
040 Entrada digital DI1& 093 Endereco fieldbus
041 Entrada digital DI11 094 Valor nominal PO1
042 Entrada digital DI12 095 Valor nominal PO2
043 Entrada d?g?tal DI13 n30 no DBGEOB 096 Valor nominal PO3
044 Entrada digital DI14 097 Valor atual PI1
045 Entrada digital DI15 098 Valor atual P12
046 Entrada digital DI16 099 Valor atual PI3
047 Entrada digital DI17
\048 |Estado das entradas digitais DI19...DI17
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Colocacao em operacéao (‘CD 10

Lista de parametros completa @

Nome . :
Jogo de parametros 1/2
1__ VALORES NOMINAIS / GERADORES DE RAMPA
10_ Selegao do valor nominal
\100 Fonte do valor nominal UNIPOL/VALOR NOM. FIXO
101 Fonte do sinal de controle BORNES
102 Escala de frequiéncia 0,1..10 ... 65 kHz
11_ Entrada analégica Al1
110 Escala Al1 -10...-0,1/0,1...1 .10
111 Offset Al1 -500 ... 0...500 mV
112 Modo de operacao Al1 Ref. N-MAX
113 Offset da tenséo Al1 -10...0...10V
114 Offset da rotagao Al1 -6000 ... 0 ... 6000 rpm
115 Filtro do valor nominal 8 =85er(’r)1 1”0t'(')oms
12_ Entradas analdgicas (opcional)
120 Modo de operagao Al2 ‘SEM FUNGAO
13_ Rampas de rotagao 1
\130 Rampa de acel. Hor. t11 0..2..2000s
\131 Rampa de desacel. Hor. t11 0..2..2000s
\132 Rampa de acel. Antih. t11 0..2..2000s
\133 Rampa de desacel. Antih. t11 0..2..2000s m
\134 Rampa t12 Acel.=Desacel. 0...10...2000 s
135 Suavizagéo t12 0..3
\136 Rampa de parada t13 0..2..20s
\137 Rampa de emergéncia t14 0..2..20s
138 Limite de rampa VFC .
139 Monitoragdo da rampa 1 ﬁ'g:)
14_ Rampas de rotagao 2
140 Rampa de acel. Hor. t21 0..2..2000s
141 Rampa de desacel. Hor. t21 0..2..2000s
142 Rampa de acel. Antih. {21 0..2..2000s
143 Rampa de desacel. Antih. t21 0..2..2000s
144 Rampa t22 Acel.=Desacel. 0...10...2000 s
145 Suavizagao t22 0..
146 Rampa de parada t23 0..2..20s
147 Rampa de emergéncia t24 0..2..20s
149 Monitora¢édo da rampa 2 giarr?
15_ Potenciometro do motor (jogo de parametros 1 e 2)
150 Rampa de acel. t3 0.2..20..50s
151 Rampa de desacel. t3 0.2..20..50s
152 Memorizar o ultimo valor nominal DESL.
LIG.
16_ Valores nominais fixos 1
\160 Valor nominal interno n11 -6000 ... 150 ... 6000 rpm (% ly)
\161 Valor nominal interno n12 -6000 ... 750 ... 6000 rpm (% Iy)
\162 Valor nominal interno n13 -6000 ... 1500 ... 6000 rpm (% ly)
17_ Valores nominais fixos 2
170 Valor nominal interno n21 -6000 ... 150 ... 6000 rpm (% Iy)
171 Valor nominal interno n22 -6000 ... 750 ... 6000 rpm (% Iy)
172 Valor nominal interno n23 -6000 ... 1500 ... 6000 rpm (% ly)

Manual de Sistema — MOVIDRIVE® MDX60B/61B 391




10

C &9,
@

Colocagao em operagao
Lista de parametros completa

Nome Faixa de ajuste o
Par. Par. variavel Ajuste de fabrica Comentario
Jogo de parametros 1/2
2 CONTROLLER PARAMETERS
20_ Controle da rotagdo (somente jogo de parametros 1)
200 ggr?tr:glgdor da rotagao 001..2..32
201 Constante de tempo do contr. da rot. 0 ... 10 ... 300 ms
nh
202 S?e’ cc())ntrole da aceleragao 0..65
203 Filtro do pré controle da aceleragdo 0 ... 100 ms
204 Filtro do valor atual da rotagéo 0..32ms
205 Pré controle da carga CFC -150% ...0... 150 %
206 Tempo de amostraggm do 1ms
controlador da rotagao 0,5ms
207 Pré controle da carga VFC -150% ...0 ... 150 %
21_ Controlador de retencao
210 Ganho P controlador de retengéo 0,1..05..32
22_ Controle da operagdo em sincronismo (somente jogo de parametros 1)
220 Ganho P (DRS) 1...10...200
221 Fator de redugédo mestre 1...3999 999 999
222 Fator de redugéo escravo 1...3999 999 999
Modo 1
Modo 2
Modo 3
223 Escolha do modo mgggg
Modo 6
Modo 7
Modo 8
224 Contador escravo -99999 999 ... -10/10... 99,999,999 inc
225 Offset 1 -32767 ...-10/10... 32 767 inc
226 Offset 2 -32767 ...-10/10... 32 767 inc
227 Offset 3 -32767 ...-10/10... 32 767 inc
228 Filtro de pré controle (DRS) 0..100 ms acs’mgmi Z%Ttr“ﬁﬁvnﬂﬁﬁzgé‘@a
23_ Operagao em sincronismo com encoder externo
DESL.
230 Encoder externo EQUAL-RANKING
CHAIN
231 Fator encoder escravo 1...1000
232 Fator encoder externo escravo 1...1000
233 Resolugado encoder externo 128 /256 /51271024 / 2048
24_ Operagao em sincronismo com busca da referéncia
240 Rotagéo de sincronismo -6000 ... 0 ... 1500 ... 6000 rpm
241 Rampa de sincronismo 0..2..50s
26_ Parametros do controlador de processo
260 Modo de operagéo Controlador desl. / Controle / Resposta de fase
261 Duragéo do ciclo 1/5/10 ms
262 Interrupgéo Sem reacgao / Move closer to setpoint
263 Fator Kp 0..1..32,767
264 Tempo integrativo T, 0..10...65535 ms
265 Tempo derivativo Ty, 0..1..30ms
266 Pré controle -32767 ...0 ... 32767 [0,2/min]
27_ Valores de entrada do controlador de processo
270 Fonte do valor nominal Parametro / Variavel IPOS / Analdgico 1 / Analdgico 2 / Fieldbus
271 Valor nominal -32767 ...0 ... 32767 [0,2/min]
272 Endereco do valor nominal IPOS 0..1023
273 Constante de tempo 0...0.01...2000 s
274 Valor nominal de escala -32767 ... 1 ... 32767
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Colocagao em operagao
Lista de parametros completa

@D 10
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Nome Faixa de ajuste ar
Par. Par. variavel Ajuste de fabrica Comentario
Jogo de parametros 1/2

275 Fonte do valor atual Analég. 1/ Analdg. 2 / Variavel IPOS / Fieldbus
276 Endereco do valor atual IPOS 0..1023
277 Fator de escala atual -32767 ...1 ... 32.767
278 Valor atual de offset -32767 ... 0 ... 32767
279 Constante de tempo atual 0 ... 500 ms
28_ Limites do controlador de processo
280 Offset minimo + valor atual -32767 ... 0 ... 32767
281 Offset maximo + valor atual -32767 ... 10000 ... 32767
282 Saida minima controlador PID -32767 ...-1000 ... 32767 [0,2/min]
283 Saida maxima controlador PID -32767 .... 10000 ... 32767 [0,2 / min]
284 Saida minima control. de processo |—32767 ...0 ... 32767 [0,2/min]
285 Saida maxima control. de processo |—32767 ...7500 ... 32767 [0,2/min]
3_ PARAMETROS DO MOTOR
30_/31_ |Limites1/2
\300 / 310 |Rotagédo de partida/parada 1/ 2 0...150 rpm
\301 /311 |Rotagdo minima 1/2 0...15..0.6100 rpm
\302 / 312 |Rotagdo maxima 1/2 0...1500 ... 6100 rpm
\303 /313 |Limite de corrente 1/2 0...150 % (BGO: 0 ... 200 % Iy)
304 Limite de torque 0 ... 150 % (BGO: 200 %)
32_/33_ |Compensagdo do motor 1/ 2 (assincrono)
\320 /330 Ajuste automatico 1/2 E%S'
321/331 Boost 1/2 0..100 %
322/332 |Compensagéo IxR 1 0..100 %
323 /333 |Tempo de pré-magnetizagdo 1/ 2 0..2s
324 /334 |Compensagao escorregamento 1/2 |0 ... 500 rpm
34_ Proteg¢dao do motor

Desl
340/342 Protecédo do motor 1/2 Lig (assincrono)

Lig (sincrono)
341/343 Tipo de refrigeracao 1/2 C:;ﬁlg’g:;'gfg‘; "
344 Intervalo para protegdo do motor 01..4..20s
345/346 Monitoragao Iy-Up 1/2 0.1...500 A
35_ Sentido de rotagao do motor
350/351 Mudanca do sentido de rotacao 1/2 Bgs'
36_ Colocagcao em operagao (disponivel somente no DBG60B)
360 Colocagao em operagao SIM/ NAO Disponivel some@r;te no DBGGOB, néo

no MOVITOOLS®/SHELL!

4 SINAIS DE REFERENCIA
40_ Sinalizagao de referéncia da rotagao
400 Valor de referéncia da rotagao 0...1500 ... 6000 rpm
401 Histerese 0...100 ... 500 rpm
402 Tempo de atraso 0..1..9s
403 Sinal = “1“ se: n N ::;f
41_ Sinal da janela de rotagao
410 Centro da janela 0...1500 ... 6000 rpm
411 Largura da faixa 0 ... 6000 rpm
412 Tempo de atraso 0..1..9s
413 Sinal = “1° se: INERNO
42_ Comparagéao rotagao nominal/atual
420 Histerese 0...100 ... 300 rpm
421 Tempo de atraso 0..1..9s
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10 (‘@ Colocagio em operagio

Lista de parametros completa

Nome

Par. Par. variavel
Jogo de parametros 1/2

Faixa de ajuste

Ajuste de fabrica SRTEIEL D

422 Sinal = “1“ se: N7 Nnom

N =Nphom
43_ Sinalizacao de referéncia da corrente
430 Valor de referéncia da corrente 0...100 ... 150 %
431 Histerese 0..5..30% Iy
432 Tempo de atraso 0..1..9s
433 Sinal = “1° se: N ::ff
44 Sinal Imax
440 Histerese 0..5..50% Iy
441 Tempo de atraso 0..1..9s
442 Sinal = “1“ se: I'=lmax /1 < Inax
5 FUNGOES DE CONTROLE
50_ Monitoragao da rotagao

DESL.

MODO MOTOR

500 /502 |Monitoragéo da rotagéo 1/2 MODO REGENERATIVO

MOT. & GERADOR

501 /503 |Tempo de atraso 1/2 0..1..10s
504 Monitoragdo do encoder do motor gi?’r?
505 Monitor. do encoder em sincronismo gién?
51_ Controle da operagao em sincronismo
510 Toler. de posicionamento escravo 10 ... 25... 32,768 inc
511 Pré-aviso do erro por atraso 50... 99,999,999 inc
512 Limite do erro por atraso 100 ... 4000... 99,999,999 inc
513 Retardo na sinalizagéo do erro por 0. 1.99s
atraso
514 Indicador do contador LED 10 ... 100... 32,768 inc
515 Retardo do sinal em posigéo 5...10 ... 2000 ms
516 Monitoragéo do encoder X41 SIM
NAO
517 Monitoragdo do contador SIM
de pulso X41 NAO
518 Monitoragao do encoder X42 SIM
NAO
519 Monitoragdo do contador SIM
de pulso X42 NAO
52_ Monitoragao da rede DESL
520 Tempo de reagéo a rede DESL 0..5s
= REGULADOR BLOQUEADO
521 Reagdo a rede DESL PARADA DE EMERGENCIA
522 Monitoragao da falha de fase LIG
Desl
53_ Protecao térmica do motor
Sem sensor
530 Tipo do sensor 1 TF/TH/KTY+ (KTY+: somente para motores
DS/CM)
Sem sensor
531 Tipo do sensor 2 TF/TH/KTY—- (KTY-: somente para motores
DS/CM)
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Lista de parametros completa
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Par.

60_

600
601
602
603
604
605
606
61_
610
611
612
613
614
615
616
617
62_

620
621
622
623
624
63_
630
631
632
633
634
635
636
637
64_
640
641
642
643
644

645

Nome

Par. variavel
Jogo de parametros 1/2

PROGRAMAGAO DOS BORNES

Entradas digitais da unidade basica

Entrada digital DIGQJ
Entrada digital DIG1
Entrada digital D12
Entrada digital DI@3
Entrada digital D14
Entrada digital DI@5
Entrada digital DIJ6
Entrada digital DIG7
Entradas digitais opcionais
Entrada digital DI1&
Entrada digital DI11
Entrada digital DI12
Entrada digital DI13
Entrada digital DI14
Entrada digital DI15
Entrada digital DI16
Entrada digital DI17
Saidas digitais da unidade basica
Saida digital DB@J

Saida digital DOJ1

Saida digital DO@2

Saida digital DOG3

Saida digital DOG4

Saida digital DO@5
Saidas digitais opcionais
Saida digital DO1J

Saida digital DO11

Saida digital DO12

Saida digital DO13

Saida digital DO14

Saida digital DO15

Saida digital DO16

Saida digital DO17

Saidas analégicas opcionais
Saida analdgica AO1
Escala AO1

Modo operacional AO1
Saida analdgica AO2
Escala AO2

Modo operacional AO2

Faixa de ajuste
Ajuste de fabrica

Programacéo fixa com: /REGUL. BLOQ.
HOR./PARADA
ANTIH./PARADA
LIBERAGAO /PARADA
n11/n21
n12/n22
SEM FUNGAO
SEM FUNGAO

SEM FUNGAO
SEM FUNGAO
SEM FUNGAO
SEM FUNGAO
SEM FUNGAO
SEM FUNGAO
SEM FUNGAO
SEM FUNGAO

Programacéo fixa com: /FREIO
PRONTO

/IRREGULARIDADE

SAIDA IPOS

SAIDA IPOS

SAIDA IPOS

SEM FUNGAO
SEM FUNGAO
SEM FUNGAO
SEM FUNGAO
SEM FUNGAO
SEM FUNGAO
SEM FUNGAO
SEM FUNGAO

ROTAGAO ATUAL

-10..0...1..10

DESL/-10..+10V /0 ...20 mA /4 ... 20 mA
CORRENTE DE SAIDA

-10..0...1..10

DESL/-10...+10V/0..20mA/4 ...20 mA

Comentario

Podem ser programadas as
seguintes fungoes:

SEM FUNGAO + LIBERACAO/PARADA

* HOR./PARADA « ANTIH./PARADA -
n11/n21 +n12/n22 « COMUTAGAO
VALOR NOM. FIXO « COMUTAGAO
PARAM. + COMUTAGAO RAMPA «
POT. ACEL. MOTOR « POT. DESACEL.
MOTOR « /IRREGUL. EXT. « RESET
IRREGUL. » /CONTR. RETENGAO »
/CHAVE FIM-DE-CURSO HOR. »
/CHAVE FIM-DE-CURSO ANTIH. «
ENTRADA IPOS « CAME DE REFER. ¢
INICIO DO REFERENC. « RODA
LIVRE ESCRAVO « RETENGAO VAL.
NOM. « REDE LIG. « DRS AJUSTE
PONTO ZERO « DRS PARTIDA
ESCRAVO « DRS TEACH IN «

DRS MESTRE PARADO ¢ RESER-
VADO. « /REGUL. BLOQUEADO -
MQX ENCODER ENTR.

Podem ser programados os
seguintes sinais:

SEM FUNGAO + /IRREG. * PRONTO «
ESTAGIO SAIDA LIG « CAMPO
GIRANTE LIG « FREIO LIBERADO -
FREIO ATUADO « MOTOR PARADO -
JOGO DE PARAMETROS -

REF. DA ROTAGAO « JANELA DA
ROT. « COMP. VAL. NOM./REAL »

REF. CORRENTE « SINAL Imax « /UTI-

LIZ. MOTOR 1 «

/UTILIZ. MOTOR 2 « /DRS PRE-AVISO
» /IDRS ERRO POR ATRASO -

DRS ESCRAVO EM POS « IPOS EM
POS. « REF. IPOS »

SAIDA IPOS « /IRREGUL. IPOS

Podem ser programadas as
seguintes fungoes:

SEM FUNGAO » RAMPA ENTR. « ROT.
NOMINAL « ROT. ATUAL « FREQ.
ATUAL « CORRENTE SAIDA -
CORRENTE ATIVA « UTILIZ. UNIDADE
« SAIDA IPOS « TORQUE RELATIVO »
SAIDA IPOS 2
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Colocagao em operagao
Lista de parametros completa

Nome Faixa de ajuste
., ix ju e
Par. Par. varlavelﬂ Ajuste de fabrica Comentario
Jogo de parametros 1/2
7_ FUNGOES DE CONTROLE
70_ Modos operacionais
VFC 1
VFC 1 & GRUPO
VFC 1 & ELEVACAO
VFC 1 & FRENAGEM CC
VFC 1 & BUSCA DA REF.
VFC-CONTROLE ROT.
VFC-CONTR. ROT. B
VFC-CONTR. ROT.&ELEVAGCAO
VFC-CONTR. ROT.&SINCR.
VFC-CONTR. ROT.&IPOS
700 Modo operacional 1 RESERVADO
CFC
CFC&M-CONTROL
CFC&IPOS
CFC&SINCR.
RESERVADO
SERVO
SERVO&M-CONTROL
SERVO&IPOS
SERVO&SINCR.
RESERVADO
VFC 2
VFC 2 & GRUPO _
701 Modo operacional 2 VFC 2 & ELEVACAO
VFC 2 & FRENAGEM CC
VFC 2 & BUSCA DA REF.
71_ Corrente em parada
710/711 |Corrente em parada 1/2 0 ...50 % lyot
72_ Valor nominal da fungao parada
720/ 723 |Valor nominal da fungéo parada 1/2 BZSI'
721 /724 Valor nominal de parada 1/2 0...30... 500 rpm
7221725 |Offset de partida 1/2 0...30 ... 500 rpm
73_ Funcéo freio
730/733 Fungéo freio 1/2 Des!
ig.
731/734 |Duragédo de alivio do freio 1/2 0..2s
732 /735 |Duragdo de atuagao do freio 1/2 0..2s
74_ Janela de rotagao
740 /742 |Centro da janela 1/2 0...1500 ... 6000 rpm
741 /743 Largura da janela 1/2 0 ...300 rpm
75_ Fungado mestre-escravo
MESTRE-ESCRAVO DESL ROT. (RS485)
ROT. (SBus) ROT. (485+SBus) TORQUE
750 Valor nominal escravo (RS485) TORQUE (SBus) TORQUE
(485+SBus) DIST. CARGA (RS485) DIST.
CARGA (SBus) CARGA (485+SBus)
751 Escala valor nominal escravo -10..0..1..10
76_ Operagao manual
760 Travar teclas Partida/Parada giérr?
77_ Funcgao economia de energia
770 Fungéo economia de energia BZSI'
78_ Configuragao Ethernet
780 Endereco IP 000.000.000.000 ... 192.168.10.x ... 223.255.255.255
781 Mascara sub-rede 000.000.000.000 ... 255.255.255.0 ... 223.255.255.255
782 Porta padrao 000.000.000.000 ... 223.255.255.255 ‘
783 Taxa de transmissao O valor indicado n&o pode ser mudado (O ... 100 ... 1000 MBaud)
784 Endereco MAC O valor indicado ndo pode ser mudado (00-0F-69-XX-XX-XX)
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Lista de parametros completa @
Nome Faixa de ajuste
.. iX ju -
Par. Par. variavel Ajuste de fabrica Comentario
Jogo de parametros 1/2
8__ FUNGOES DO EQUIPAMENTO
80_ Configuragao
800 Menu resumido LIG / DESL (somente no DBG60B)
801 Idioma Dependendo da versdo do DBG60B
Nao
\802 Ajuste de fabrica Padrao
Condigao de fornecimento
\803 Trava do parametro BZSI
NAO
- MEMORIA DE IRREGUL.
804 Dados estatisticos de reset METRO KWH
HORAS DE OPERACAO
806 Copiar DBG60B - MDX SIM/ NAO Somente no DBG60B
807 Copiar MDX - DBG60B SIM / NAO Somente no DBG60B
81_ Comunicacgao serial
810 Enderego RS-485 0..99
811 Endereco de grupo RS-485 100 ... 199
812 Atraso de timeout RS-485 0..650s
819 Atraso de timeout fieldbus 0..05..650s
82_ Operagao do freio
\820 / 821 |Operagédo 4 quadrantes 1/2 Eii;SI m
83_ Reacgoes a irregularidade
830 Reagéo IRREGUL. EXT. PARADA EMERG./IRREGUL. Podem ser programadas as seguin-
831 Reacéo TIMEOUT FIELDBUS PARADA RAPIDA/AVISO tes respostas de irregularidade:
eagao SEM REACAO » DISPLAY IRREGUL. «
833 Reagao TIMEOUT RS-485 PARADA RAPIDA/AVISO PARADA EMERG/IRREGUL. +
4 Reagdo ERRO POR ATRA PARADA EMERG./IRREGUL. PARADA RAPIDA/IRREGUL. «
83 eagdo ERRO PO SO VERG./IRREGU PARADA IMEDIATA/AVISO «
836 /837 Reagao TIMEOUT SBus 1/2 PARADA EMERG../IRREGUL. PARADA RAPIDA/AVISO

Com P831 "Reagao TIMEOUT FIELD-
838 Chave fim-de-curso horaria PARADA EMERG./IRREGUL. BUS", a reagio :irregul. "DADOS PO =

0/AVISO." também esta disponivel.

84_ Reacao do reset
\840 Reset manual N.€'°
Sim
841 Auto-reset Besl
19
842 Tempo de partida para auto-reset 1..3..30s
85_ Escala do valor real da rotagao
850 Fator de escala numerador 1...65535 s g J | g
- omente pode ser ajustado utilizando o
851 Fator de escala denominador 1...65535 MOVITOOLS®
852 Unidade do usuario rpm
86_ Modulagao
4 kHz
A 8 kHz
860 /861 |Frequéncia PWM 1/2 VFC 12 kHz
16 kHz
862/863 PWM fixo 1/2 Bgs'
4 kHz
A 8 kHz
864 Freqliiéncia PWM CFC 12 kHz
16 kHz
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Colocagao em operagao
Lista de parametros completa

Nome Faixa de ajuste
.. iX ju -
Par. Par. variavel Ajuste de fabrica Comentario
Jogo de parametros 1/2
87_ Descrigao dos dados de processo
870 Descrigao do valor nominal PO1 PALAVRA DE CONTROLE 1 Podem ser ajustadas as seguintes
871 Descrigdo do valor nominal PO2 ROTAGAO programagées PO: -
¢ ¢ SEM FUNCAO » ROTACAO + COR-
RENTE « POS. LO - ]
ROT. MAX. « CORRENTE MAX. «
872 Descrig&o do valor nominal PO3  SEM FUNGAO DESLOCAMENTO « RAMPA «
PALAVRA DE CONTROLE 1 « PALA-
VRA DE CONTROLE 2 »
ROTAGAO [%] « DADOS PO IPOS
873 Descrigao do valor real PI1 PALAVRA DE ESTADO 1 Podem ser ajustadas as seguintes
874 Descrigéo do valor real PI2 ROTAGAO programagdes Pl: -
¢ ¢ SEM FUNGAO » ROTAGAO + COR-
RENTE DE SAIDA
CORRENTE ATIVA « POS. LO « POS.
. HI « PALAVRA DE ESTADO 1 «
875 Descrigcao do valor real PI3 CORRENTE DE SAIDA PALAVRA DE ESTADO 2 « ROTAGCAO
[%] *
IPOS PI-DATA « RESERVADO « PALA-
VRA DE ESTADO 3
876 Liberacéo dos dados PO Eif;"
88_/89_ |Comunicagao serial SBus 1/2
880/890 Protocolo SBus 1/2 SBus MOVILINK
CANopen
881/891 |Endereco SBus 1/2 0...63
882 /892 |Endereco de grupo SBus 1/2 0...63
883 /893 |Atraso de timeout SBus 1/2 0...650 s
125 kbaud
- 250 kbaud
884 /894 |Taxa de transmissédo SBus 1/2 500 kbaud
1000 kbaud
885/895 Sincronizagdo ID SBus 1/2 0...2047
886 /896 |Enderegco CANopen 1/2 1..127
887 Controle de sincronizagéo ext. BZSI
888 Tempo de sincronizagdo SBus 1/2  |5ms /10 ms
9 PARAMETROS IPOS
90_ Referenciamento IPOS
900 Offset de referéncia —@%-1)..0..2%-1Inc
901 Rotacéo de referéncia 1 0...200 ... 6000 rpm
902 Rotacéo de referéncia 2 0...50 ... 6000 rpm
903 Tipo de referenciamento 0..8
904 Referenciamento para pulso zero flgg
905 Offset HIPERFACE® X15 -@2%-1)..0..2%-1Inc
910 Ganho controlador X 0,1..05...32
911 Rampa de posicionamento 1 0,01...1..20s
912 Rampa de posicionamento 2 0,01...1..20s
913 Rotagéo de posicionamento Hor. 0...1500 ... 6000 rpm
914 Rotagéo de posicionamento Antih. |0 ... 1500 ... 6000 rpm
915 Pré-controle de rotagao -199.99 ...0 ... 100 ... 199.99 %
LINEAR
SENOIDAL
QUADRATICA
) RAMPA BUS
916 Tipo de rampa JERK LIMITED
CAME ELETRONICO
OPERACAO EM SINCRONISMO
CROSS CUTTER
917 Modo de rampa MODO 1
MODO 2
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Lista de parametros completa @
Nome . -
Par. Par. variavel Z?:gt’ed:ea#la'l;:?ca Comentario
Jogo de parametros 1/2
92_ Controle do IPOS
920 Chave fim-de-curso Hor. -@2%-1)..0..2%-1Inc
921 Chave fim-de-curso Antih. -(2%1-1)..0..2%"-11Inc
922 Janela de posicionamento 0...50... 32767 inc
923 Janela de erro por atraso 0...5000 ... 23"-1 Inc
93_ Funcgodes especiais IPOS
930 Override LIG / DESL
931 Palavra de controle IPOS Task 1 PARTIDA / PARADA i AR R
932 Palavra de controle IPOS Task 2 PARTIDA / PARADA DO e 1o G008, ndo
933 Jerk time 0.005...2s
938 Rotagdo IPOS task 1 0 ... 9 comandos adicionais/ms
939 Rotagéo IPOS task 2 0 ... 9 comandos adicionais/ms
94 _ Variaveis IPOS/encoder
940 Edicao das variaveis IPOS LIG / DESL Disponiyel Somem,® "0 DBGO0B, ndo
Encoder do motor (X15)
941 Fonte da posicéo real Encoder ext. (X14)
Encoder absoluto (DIP)
942 Fator encoder numerador 1...32767
943 Fator encoder denominador 1...32767
944 Escala encoder ext. X1/x2/x4/x8/x16/x32/x64 Somente Z%?tfol“e"?n\;';g%gzgég‘f
TTL
945 Tipo do encoder (X14) SEN/COS
HIPERFACE
046 Sentido_ de contagem do encoder em |[NORMAL
sincronismo (X14) INVERTIDO
947 Offset HIPERFACE® (X14) —(2%1-1)..0.2%"-11Inc
95_ DIP
950 Tipo do encoder SEM ENCODER
951 Sentido de contagem I":\lc\)lghl'\l!ﬁl-DO
952 Freqgliéncia do ciclo 1...200 %
953 Offset de posicionamento -(2%1-1)..0..2%"-11Inc
954 Offset do ponto zero -(2%1-1)..0..2%"-11Inc
955 Escala do encoder x1/x2/x4/x8/x16/x32/x64
96_ Fungédo do médulo IPOS
DESL
960 Fungo do médulo RESUMIDO
ANTIH.
961 Médulo numerador 0..1..2%1-1
962 Médulo denominador 0..1..2%"-1
963 Resolugdo do médulo do encoder |0 ... 4096 ... 20000
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11 Operacao e Manutencao
11.1 Indicag¢bes operacionais

Display de O display de 7 segmentos mostra o estado operacional do MOVIDRIVE® e, no caso de
7 segmentos uma irregularidade, mostra um codigo de irregularidade ou de aviso.

Display Descrigao

Conversor nao pronto
Regulador bloqueado ativo
Sem liberagao

Corrente em parada

Modo VFC

Controle de rotagéo

Controle M (controle de torque)
Controle de retengéo

Ajuste de fabrica

Chave fim-de-curso alcangada
Opgéo tecnolégica

N&o utilizado
Referenciamento IPOSPUs®
Busca da referéncia

Encoder de ajuste

Indicagédo da irregularidade (piscando) — pag. 423
Operacgdo manual

Timeout ativo - pag. 422

U "Parada segura" ativa

+ (ponto piscando) Programa IPOSP'YS® em funcionamento

Display piscando PARADA através do DBG60B

"I M MmMmQa O T > W oSN AON-=O

O display U = "Parada segura" ativo ndo é seguranga-relativa e nao pode ser uti-
lizado como fungao de seguranga!

Controle manual Indicagdes basicas:

DBG60B
8-886&% Indica quando X13:1 (DI@@ "/REGULADOR BLOQUEADOQ") =
REGUL. BLOQUEADO 0",
0.00rpm Indica quando X13:1(DI@@ "/REGULADOR BLOQUEADQ") ="1"
0.000Amp B e o conversor esta bloqueado ("LIBERACAO/PARADA RAPIDA"
SEM LIBERAGCAO ="0").
950.00rpm
0.990Amp Indica quando o conversor esta liberado.

LIBERACAO (VFC)

NOTA 6: Indicagdo da mensagem
VALOR MUITO ACIMA

(DEL)=Saida
IRREGUL. 9 Indicacéo de irregularidade
PARAM. COL. EM OPER.
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11.2 Indicacao da mensagem

Indicagdo das mensagens no controle manual DBG60B (aprox. 2 s de durag&o) ou no

MOVITOOLS®/SHELL (mensagem que pode ser reconhecida):

Nr.

1

Texto no
DBG60B/SHELL

iINDICE ILEGAL

Descrigao

O indice enderegado através da interface néo esta disponivel.

NAO IMPLEMENTADO

VALOR SOMENTE
LEITURA

PARAM. BLOQUEADO

+ Tentativa de realizar uma fungédo nao-implementada.
Foi selecionado um servigo de comunicagao incorreto.
Modo manual selecionado através da interface ndo permitida (por ex.
fieldbus).

Tentativa de alterar um valor de somente leitura.

Bloqueio de parametros P803 = "LIG", o parametro ndo pode ser alterado.

CONFIGUR. ATIVA

Tentativa de alterar os parametros durante o ajuste de fabrica ativo.

VALOR MUITO ACIMA
VALOR MUITO ABAIXO

Tentativa de inserir um valor que esta muito acima.

Tentativa de inserir um valor que esta muito abaixo.

FALTA PLACA
OPCIONAL PCB

Esta faltando a placa opcional necessaria para a fungéo selecionada.

10

SOMENTE VIA ST1

Modo manual deve ser completado através de X13:ST11/ST12 (RS485).

1"

SOMENTE BORNE

Modo manual deve ser completado através do BORNE (DBG11A ou
USS21A).

12
13

SEM ACESSO
SEM REGUL. BLOQ.

Negado o acesso ao parametro escolhido.

Para a funcgéo selecionada, ajustar borne DI@J "/Regulador blog." = "0".

14

VALOR INVALIDO

Tentativa de inserir um valor invalido.

16

PARAM. NAO SALVO

Estouro do buffer da EEPROM, por ex. devido a acessos ciclicos de
escrita. O parametro é salvo na EEPROM e nao é protegido contra perda
apés o DESLIGAMENTO DA REDE.
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11.3 Fungdes do controle manual DBG60B

Programacéao
das teclas para o
controle manual
DBGG60B

06552AXX
Figura 197: Programagé&o das teclas para o DBG60B

1. Parar

Apaga a entrada anterior

Escolha do idioma

Menu de troca

Numeros 0 a9

Sinal inverso

Seta para cima, muda para o préximo item do menu

® N oA ®N

Iniciar

9. OK, confirma a entrada

10.Ativa o menu do contexto

11.Seta para baixo, muda para o préximo item do menu
12.Ponto decimal

Funcéao de cépia O controle manual DBG60B pode ser utilizado para copiar os jogos completos dos para-
do DBG60B metros, de um MOVIDRIVE® para outro MOVIDRIVE®. Proceder, conforme a seguir:

* No menu de contexto, selecionar o item "COPIAR PARA DBG". Confirmar o ajuste
utilizando a tecla (o).

» Apos concluido o processo de cépia, conectar o controle manual no outro conversor.

* No menu do contexto, selecionar o item "COPIAR PARA MDX". Confirmar o ajuste
utilizando a tecla (o).
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~

Modo paréametro

1.

10.

1.

12.

13.

Ativar o menu do contexto pressionando a tecla (=). O
primeiro item do menu é "MODO PARAMETRO".

. Pressionar a tecla para iniciar o MODO PARAMETRO.

Aparece o primeiro parametro P000 "ROTACAQ". Utilizar a
tecla ou a tecla para escolher o grupo de parametros
principal 0 a 9.

. Utilizar a tecla ou a tecla para escolher o grupo de

parametros necessario. O cursor piscante & posicionado sob o
numero do grupo de parametros principal.

. Ativar a sele¢do do subgrupo do parametro no grupo de

parametros principal pressionando a tecla . O cursor pis-
cante muda uma posig¢ao para a direita.

. Utilizar a tecla ou atecla para escolher o subgrupo do

parametro necessario. O cursor piscante € posicionado sob o
numero do subgrupo do parametro.

. Ativar a selegdo do parametro no subgrupo de parametro

necessario pressionando a tecla . O cursor piscante muda
uma posigao para a direita.

. Utilizar a tecla ou a tecla para escolher o parametro

desejado. O cursor piscante é posicionado sob o terceiro digito
do numero do parametro.

. Pressionar a tecla para ativar o modo de ajuste para o

parametro selecionado. O cursor é posicionado sob o valor do
parametro.

. Utilizar a tecla ou a tecla para escolher o valor do

parametro desejado.

Confirmar o ajuste utilizando a tecla . Sair do modo de
ajuste pressionando a tecla (}). O cursor piscante é posicio-

nado novamente sob o terceiro digito do numero do parametro.

Utilizar a tecla ou a tecla para escolher outro
parametro ou voltar para o menu do subgrupo do parametro
utilizando a tecla &Y.

Utilizar a tecla ou a tecla para escolher outro sub-
grupo do parémetro ou voltar ao menu principal do grupo de
parametros utilizando a tecla .

Utilizar a tecla (=] para retornar ao menu de contexto.

Manual de Sistema — MOVIDRIVE® MDX60B/61B

Proceder conforme a seguir para ajustar os parametros no modo parametro:

MODO PARAMETRO

MODO VARIAVEL
VISAO BASICA
P 000 rpm
ROTAGCAO

+0.0

REGUL. BLOQUEADO

P 1.. VALORES NOM./
GERADORES DE RAMPA

REGUL. BLOQUEADO

P 1.. VALORES NOM./
GERADORES DE RAMPA

REGUL. BLOQUEADO

\ 13. RAMPAS DE
ROTAGAO 1

REGUL. BLOQUEADO

\ 13. RAMPAS DE
ROTAGCAO 1

REGUL. BLOQUEADO

\ 132 s
T11 ACEL. ANTIH.

+0,13
REGUL. BLOQUEADO

\ 132 s
T11 ACEL. ANTIH.

+0,13_
REGUL. BLOQUEADO

\ 132 s
T11 ACEL. ANTIH.

+0,20_
REGUL. BLOQUEADO

\ 132 s
T11 ACEL. ANTIH.

+0,20
REGUL. BLOQUEADO

\ 13. RAMPAS DE
ROTAGAO 1

REGUL. BLOQUEADO

P 1.. VALORES NOM./
GERADORES DE RAMPA

REGUL. BLOQUEADO

MODO PARAMETRO
MODO VARIAVEL
VISAO BASICA

11
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Modo variavel

Menu resumido

Acrescentando
parédmetros no
menu resumido

Apagando
parémetros do
menu resumido

Parametro de
despertar

As variaveis H... sdo indicadas no modo variavel. Acessar o modo variavel:

+ Utilizar a tecla (=) para acessar o menu de contexto. Selecionar o item "MODO
VARIAVEL" do menu e utilizar a tecla . A indicagao do modo variavel aparece.

 Utilizar a tecla para editar as variaveis.

O controle manual DBG60B tem um menu resumido padrdo que contém os parametros
mais utilizados. Os parametros no menu resumido sdo indicados com uma "\" antes do
numero do parametro (- Cap. "Lista completa dos parametros"). E possivel acrescen-
tar ou apagar parametros e, salvar no maximo 50 entradas de parametros. Os
parametros sao indicados na ordem em que sdo armazenados no conversor e NAo sao
classificados automaticamente.

+ Utilizar a tecla (=) para acessar o menu de contexto. Selecionar o item "MENU RE-
SUMIDQ" e confirmar a entrada pressionando OK. Aparece o menu resumido com
0s parametros mais utilizados.

Seguir esta seqliiéncia para acrescentar pardmetros no menu resumido:

+ Utilizar a tecla (=) para acessar o menu de contexto. Selecionar o item "MODO
PARAMETRO" do menu.

» Escolher o parametro que desejar e confirmar a entrada utilizando a tecla .

+ Utilizar a tecla (=) para voltar ao menu de contexto. No menu do contexto, escolher
o item "ADD Pxxx". "xxx" é o parametro selecionado anteriormente. Confirmar o
ajuste utilizando a tecla (). O parametro selecionado € salvo no menu resumido.

Seguir esta seqliiéncia para apagar parametros do menu resumido:

+ Utilizar a tecla (=) para acessar o menu de contexto. Selecionar o item "MODO RE-
SUMIDQO" do menu.

» Selecionar o pardmetro que é para ser apagado. Confirmar o ajuste utilizando a tecla
.

* Utilizar a tecla (=) para voltar ao menu de contexto. No menu do contexto, escolher
o item "DELETE Pxxx". "xxx" & o parametro selecionado anteriormente. Confirmar o

ajuste utilizando a tecla . O parametro selecionado é apagado do menu resumi-
do.

O parametro de despertar é o parametro indicado quando o controle manual DBG60B
€ ligado. O ajuste de fabrica para o pardmetro de despertar é a indicagéo basica. Pode-
se escolher qual parametro deve ser o parametro de despertar. Os opcionais a seguir
podem ser utilizados como parametro de despertar:

» Parametro (- Modo parametro)

* Parametro do menu resumido (- Menu resumido)
» Variavel H (- Modo variavel)

* Indicagao basica

Para armazenar um parametro de despertar, escolher o item "XXXX INITIAL PARAM"
do menu de contexto. "XXXX" & o pardmetro de despertar selecionado. Confirmar o
ajuste utilizando a tecla (o] .
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IPOSPIUS®

O MOVITOOLS® verszo 4.0 ou maior é necessario para programagéo IPOSPIUS®_ So-
mente os parametros IPOSPIUs® (P9__) podem ser indicados ou mudados com o con-
trole manual DBG60B.

O programa IPOSPUS® também é armazenado no controle manual DBG60B, quando é
salvo e consequentemente transferido, quando o jogo de parédmetros é copiado para
outro MOVIDRIVE®.

O parametro P931 pode ser utilizado para iniciar e parar o programa IPOSPUS® go con-
trole manual DBG60B.

11.4 Cartao de memoria

O cartao de memoria conectavel ¢ instalado na unidade basica. Todos os dados atuais
s&o salvos no cartao de memaria e nao devem ser copiados com erros de digitagéo. Se
uma unidade tiver sido substituida, o sistema/maquina pode funcionar de novo rapida-
mente sem um PC e com simples backup de dados, reconectando o cartdo de meméria.
Pode ser instalado qualquer quantidade de cartdes opcionais ou substituidos os modu-
los de poténcia, sem que os parametros sejam perdidos.

52335AXX
Figura 198: Cartdo de memdria MDX60B/61B

* O cartdo de memdria da unidade original pode ser instalado em um novo conversor.
Sao admissiveis as seguintes combinagoes:

Unidade original: MOVIDRIVE® MDX60B/61B... Novo conversor: MOVIDRIVE® MDX60B/61B...
00 00
00 oT
oT oT

* Devem ser instalados no novo conversor, 0s mesmos opcionais disponiveis na uni-
dade original.

+ Se este ndo for o caso, a mensagem de erro "Configuragdo 79 HW" (configuragéao
do hardware) é indicada. O erro pode ser retirado acessando o item "CONDICAO
DE FORNECIMENTO" (P802 ajuste de fabrica) do menu de contexto. Isto reativa o
equipamento na condi¢do de fornecimento inicial. Deve-se ent&o reiniciar o equipa-
mento.
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11.5 Informacgao de irregularidade

Meméria de
irregularidade

Reacgoes do
desligamento

Desligamento
instantdneo

Parada rapida

Parada de
emergéncia

Reset

Timeout ativo

406

Na memoéria de irregularidade (P080) sdo memorizadas as cinco ultimas sinaliza¢des
de irregularidade (irregularidades t-0 a t-4). Com mais de cinco ocorréncias de irregu-
laridade, é apagada a sinalizagdo de irregularidade mais antiga. No momento da irre-
gularidade, sdo memorizadas as seguintes informacoes:

Irregularidade ocorrida « Estado das entradas/saidas digitais « Estado operacional do
conversor « Estado do conversor « Temperatura do dissipador de calor « Rotagao ¢ Cor-
rente de saida ¢ Corrente ativa ¢ Utilizacdo do equipamento « Tens&o no circuito inter-
mediario * Tempo de operagéo rede LIG « Tempo de operagéo liberado * Jogo de
parametros ¢ Grau de utilizacdo do motor.

Em funcgéo da irregularidade, ha trés reacdes de desligamento possiveis; o conversor
permanece bloqueado no estado da irregularidade:

O conversor nao consegue desacelerar o motor; em caso de irregularidade o estagio

de saida fica com uma alta resisténcia e o freio é imediatamente atuado (DBQJ@ "/Freio"
nAn

="0").

O motor é desacelerado com a rampa de parada t13/t23. Quando alcangada a rotagéo
de parada (DBQJ®J "/Freio" = "0"), o freio é atuado. Terminado o tempo de atuagéo do
freio (P732 / P735), o estagio de saida fica com uma alta resisténcia.

O motor é desacelerado com a rampa de emergéncia t14/t24. Quando alcangada a ro-
tagcao de parada (DBQJJ "/Freio" = "0"), o freio € atuado. Terminado o tempo de atuagéo
do freio (P732 / P735), o estagio de saida fica com uma alta resisténcia.

Uma sinalizagao de irregularidade pode ser reconhecida por:
» Desligamento e religamento da rede

Recomendacao: Para o contator de rede K11, manter um tempo minimo de desli-
gamento de 10 s.

* Reset através dos bornes de entrada; isto &, através de uma entrada digital adequa-
damente programada (DIg1 a DIZ7 na unidade basica, DI1J a DI17 no opcional
DIO11B).

* Reset manual no SHELL (P840 = "SIM" ou [Parametro] / [Reset manual)).
* Reset manual utilizando o DBG60B.

+ O auto reset realiza até cinco resets da unidade, com um tempo de repartida ajusta-
vel. Nado recomendado em acionamentos cuja partida automatica representa perigo
as pessoas ou ao equipamento.

Caso o conversor seja controlado através de uma interface de comunicacgao (fieldbus,
RS-485 ou SBus) e se foi efetuado um desligamento e religamento da rede ou um reset
de irregularidade, a liberacdo permanecera inativa até que o conversor receba nova-
mente dados validos através da interface, monitorada com a fungéo timeout.
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11.6 Sinalizagbes de irregularidade e lista de irregularidades

Sinalizacao de Os cédigos de aviso ou irregularidade sdo mostrados no formato cédigo digital, de acor-
irregularidade do com a seguinte sequéncia (por ex. codigo de irregularidade 84):
no display de
7 segmentos v
________ Pisca, aprox. 1s

v

‘—} Display desligado, aprox. 0,2 s

v

:—: Dezena, aprox. 1's

k2

}—} Display desligado, aprox. 0,2 s

v

T—: Unidade, aprox. 1s

k2

}7} Display desligado, aprox. 0,2 s

I

01038AXX

Apds um reset ou quando o codigo de irregularidade ou de aviso reassumir o valor “0,
o estado operacional é mostrado novamente.

Lista de Um ponto na coluna "P" indica que a reagéo pode ser programada (P83 _ Reagéo a ir-
irregularidades regularidade). A reacdo a irregularidade do ajuste de fabrica aparece na coluna
"Reacéao".
Céd. honominagao Reagio P Possivel Medid
irreg. enominagdo Reacgao ossivel causa edida
00 Sem irregul. -
»  Curto circuito na saida «  Eliminar o curto circuito

01 Sobrecorrente Desllge{m. . Motpr_mwto grande _ . Cone_ctar um _motor menor

instantdneo | |« Estagio de saida com defeito » Se airregularidade persistir, consultar a

SEW Service
_— Curto circuito a terra
(;urto circuito Desligam. * No cabo de alimentagao » Eliminar o curto circuito & terra

03 aterrano h N ;

instantdneo . |+  No conversor » Consultar a SEW Service

cabo do motor
*  No motor

* Modulo regenerativo muito alto
»  Circuito interrompido do resistor de
frenagem

* Prolongar as rampas de desaceleragéo
»  Verificar o cabo de alimentagéo do resistor de

04 Chopperde  Desligam. »  Curto circuito no resistor de frenagem frenagem
frenagem instantaneo . »  Verificar os dados técnicos do resistor de
* Resistor de frenagem com valor
ohmico muito alto frenagem
. +  Trocar o MOVIDRIVE®
*  Chopper de frenagem com defeito
06 Irregularidade |Desligam. Falha de fase Verificar o cabo da rede
arede instantaneo

Manual de Sistema — MOVIDRIVE® MDX60B/61B 407




11

408

Q)

/é Operacao e Manutengao

- ~ Sinalizagées de irregularidade e lista de irregularidades
ﬁ:’e(; Denominagao Reagao P Possivel causa Medida
Sobretensio  Desligam * Prolongar as rampas de desaceleragéo
07 , instar?ténéo Tensao muito alta do circuito intermediario |«  Verificar o cabo de alimentagéo do resist. de fren.
cc » Verificar os dados técnicos do resist. de frenag.
» O controlador de rotagéo ou o controla- »  Reduzir a carga
dor de corrente (no modo de operagdo |+ Aumentar o tempo de desaceleragao (P501 ou
VFC sem encoder) trabalha no limite P503).
de ajuste devido a sobrecarga »  Verificar a ligagao do encoder, se necessario tro-
08 Controle Desligam. mecanica ou a falha de fase na rede ou car os pares A/A e B/B
da rotagao instantaneo no motor. »  Verificar a tensdo do encoder
* Encoder ndo ligado corretamente ou  »  Verificar a limitagdo da corrente
sentido de rotagao errado. * Se necessario, prolongar as rampas
*  Npax € excedido durante o controle de |«  Verificar o cabo do motor e o motor
torque. *  Verificar as fases de rede
09 Colocagao Desligam. O conversor ainda nao foi colocado em Realizar a colocagdo em operagédo no modo de
em operagédo instantdneo| operagao no modo selecionado. operagao adequado.
* Comando incorreto identificado Zgrrrlrlci?lz)osgonné?ejg;)é?ii memoria do programa e
Parada de durante a execugdo do programa . Carrg ar o programa cc.)rreto na memoria do pro-
10 IPOS-LLOP [ S82 °F IPOSPIUs®, o Tegaropreg P
9 » Condigdes incorretas durante a grama. .
= Verificar a seqliéncia do programa (- Manual
execugao do comando. IPOSpmS@)
1" Sobre- Paradel de_ Sobrecarga térmica do conversor. Reduzir a carga e/ou garantir refrigeragéo suficiente.
temperatura  emergéncia
13 Fonte do sinal pesllgqm. Fonte dc_) §|r1a| de controle ndo definida ou Ajustar a fonte correta do sinal de controle (P101).
de controle instantdneo | com definigdo errada.
» Cabo do encoder ou blindagem nao
14 Encoder Desligam. . g%r;teoct:ailgc%sitg?rge:sgedrgefio no cabo do Verificar o cabo do encoder e a blindagem para
instantaneo encoder P ligagéo correta, curto circuito e ruptura do fio.
* Encoder com defeito
15 24 Vinterno Desligam. Faltando tensao interna de alimentagao Verificar a ligagao da rede. Se a irregularidade ocorrer
instantdneo | 24 V. novamente, consultar a SEW Service.
17- |Falha do Desligam. Falha da eletrénica do conversor, talvez ?gzrlzga;:ggzﬁ%essz taegﬁfeeua::r?c:g]g:%igfrgrcr?c:\rllg-l-
24  sistema instantaneo | por influéncia de EMC. me,nte consultar a‘ SEW Se?vice
» Acessar o ajuste de fabrica, efetuar reset e
. ajustar novamente os parametros.
25 EEPROM P'ar_ada Irrequlandade no acesso a EEPROMdo |, Se a irregularidade ocorrer novamente, consultar
rapida cartdo de memoéria ;
a SEW Service.
*  Substituir o cartdo de memoria.
26 Borne externo Parada de Sinal de irregularidade externo presente  Eliminar a causa especifica da irregularidade; even-
emergéncia| |em uma entrada programavel. tualmente reprogramar o borne.
» Circuito aberto/faltando ambas as
Faltando Parada de chaves fim-de-curso. » \Verificar a ligagédo das chaves fim-de-curso.
27 chaves emeraéncia | As chaves fim-de-curso estdo inverti- |+ Inverter as ligagdes da chave fim-de-curso.
fim-de-curso 9 das em relagdo ao sentido de rotagdo '« Reprogramar os bornes
do motor
Timeout Parada Dentro do tempo especificado do controle |+ Verificar a rotina de comunicagao do mestre
28 fieldbus rapida de reagado, ndo houve comunicagdo entre o |+ Aumentar o tempo de timeout fieldbus
p mestre e 0 escravo. (P819)/controle desativado
29 fCir'rrfc\j/:-curso Parada de No modo de operacéo IPOSPUS® foi « \Verificar a faixa de deslocamento.
emergéncia| alcangada uma chave fim-de-curso. »  Corrigir o programa do usuario.
alcangada
Paradei de_ Desligam. ‘ Auonamen_to com sobrecarga »  Verificar a sele¢do do acionamento
30 emergéncia . . * Rampa muito curta da parada de .
Ti instantaneo P * Aumentar a rampa da parada de emergéncia
imeout emergéncia
*  Motor muito quente, sensor TF atuado = Deixar o motor esfriar e resetar a irregularidade
Sem - Sensor TF do motor ndo conectado ou =  Verificar as conexdes entre o MOVIDRIVE® e o
~ com conexao errada TF.
3 Sensor TF reagao * Conexao interrompida do * Se nao for conectado um TF: Jumper X10:1 com
MOVIDRIVE® e TF no motor X10:2. -
» Faltando jumper entre X10:1 e X10:2. '«  Ajustar P835 para "SEM REACAO"
32 Estouro indice Parada de Violagao dos principios de programagdo  |Verificar e corrigir o programa do usuario IPOSPlus®
IPOS emergéncia causando sobrefluxo no sistema. (- Manual IPOSPIUs®).
33 Font_e do valor Desllge{m. Fonte d? \_/a~lor nominal n&o definida ou Ajustar a fonte de valor nominal correta (P100).
nominal instantdneo | | com definigdo errada
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ﬁ:’e(; Denominagao Reagao P Possivel causa Medida
34 Rampas Desligam. Tempo das rampas de desaceleragao * Aumentar as rampas de desaceleragao
Timeout instantaneo | | excedido, por ex. devido a sobrecarga. * Remover a sobrecarga
* Modo de operagao nao definido ou » Utilizar P700 ou P701 para ajustar o modo de
com definigdo errada operagao correto.
» P916 foi utilizado para ajustar a fungéo |  Utilizar MOVIDRIVE® na versao tecnoloégica
35 Modo de Desligam. da rampa necessaria pelo (..OT).
operagao instantaneo MOVIDRIVE® na versao tecnologica. |* A partir do menu "Colocagéo em operagao —
» P916 foi utilizado para ajustar a funcédo Selecado da fungéo tecnoldgica...", selecionar a
da rampa que nao combina com a fungao tecnoldgica que combina com P916
fungéo tecnoldgica selecionada.
* Tipo de placa opcional ndo permitido. |+«  Utilizar placa opcional correta.
» Fonte de valor nominal, fonte do sinal '«  Ajustar fonte correta de valor nominal (P100).
. Desligam. de controle ou modo de operacdo ndo |+ Ajustar fonte correta do sinal de controle (P101).
36 Sem opcional |. A s . d =
instantaneo permitido para esta placa opcional. » Ajustar modo de operagao correto (P700 ou
« Tipo incorreto de encoder ajustado P701).
para DIP11A. » Ajustar o tipo correto do encoder.
37 Wat(_:hdog pesllgeim. Erro na execugéo do software do sistema | Consultar a SEW Service.
do sistema instantaneo
38 Softyvare pesllgqm. Erro no sistema Consultar a SEW Service.
do sistema instantaneo
+ Faltando came de referéncia ou sem
contato »  Verificar o came de referéncia
39 Referencia-  Desligam. |« Chaves fim-de-curso ndo conectadas '+ Verificar a ligag&o das chaves fim-de-curso
mento instantaneo corretamente » Verificar o ajuste do tipo de referenciamento e os
» Tipo de referenciamento alterado parametros necessarios
durante o referenciamento
. N . Somente com DIP11B ou DRS11B:
40 Sincronizaggo Desligam. Erro na sincronizagéo do boot entre o Se o erro persistir, trocar a nova placa opcional
do Boot instantaneo ) ’ :
conversor e o opcional.
* Erro na comunicagéo entre o software ¢« Consultar a SEW Service.
do sistema e o software opcional. »  Verificar o programa IPOS
»  Watchdog no programa IPOS.
Watchdog
41 opcional peS“QG{m- +  Foi carregado no MOVIDRIVE® Bum = Verificar se o equipamento foi ativado para a
IPOS watch-  instantaneo madulo aplicativo sem a versao apli- vers&o aplicagdo (P079)
dog cacéo » Verificar a fungéo tecnoldgica selecionada (P078)
»  Se for utilizado um médulo aplicativo,
foi ajustada a fungdo tecnologica
errada
. . *  Check rotary encoder connection
* Encoder incremental conectado incor-
* Aumentar as rampas
retamente . .
= . « Ajustar o ganho P para um valor maior
* Rampas de aceleragao muito curtas < Aiust A d trolad
) . Ganho P do controlador de posiciona- justar rlovamente os parametros do controlador
Erro por Desligam. . da rotagéo
42 h . mento, muito pequeno A
atraso instantaneo | |, Parametros do controlador da rotacio Aumentar a tolerancia do erro por atraso
h ; ¢ Verificar a ligagédo do encoder, do motor e das
ajustados incorretamente
»  Valor muito baixo da tolerancia do erro fases de rede
»  Verificar se os componentes mecanicos podem
por atraso ] .
se movimentar livremente, talvez bloqueados
43 Timeout Parada . Comunicagéo interrompida entre o Verificar a ligagéo entre o conversor e o PC. Se
RS-485 rapida conversor e o PC necessario, consultar a SEW Service.
*  Grau de utilizagédo do equipamento * Reduzir a poténcia de saida
(valor IXT) > 125 % * Aumentar as rampas
* Na impossibilidade destes pontos, utilizar um
Grau de . i
. =~ Deshgam. conversor maior.
44 utilizagéo do instantaneo
equipamento » .
»  Verificar o ajuste P345 / P346
* In-UL monitoragdo 1 ativada * Reduzir a carga
»  Selecionar um motor maior
*  Nenhum ajuste de parametros para . o .
Desi EEPROM no médulo de poténcia, ou Rgzséauralr os ajustes de fgbné:a. Caso |a |rregsué?/§/
45 Inicializagdo . esligam. ajuste incorreto dos parametros ridade ndo possa ser reativada, consultar a
instantaneo : ’ Service.
* Placa opcional em mau contato com o ) .
* Inserir a placa opcional corretamente.
barramento.
46 Timeout P'ar_ada . Erro durante a comunicag&o através do Verificar a conexo do system bus.
System bus 2 rapida system bus 2.
Timeout Parada Erro durante a comunicagéo através do . <
47 P . Verificar a conexao do system bus.
System bus 1 rapida system bus 1.
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- ~ Sinalizagbes de irregularidade e lista de irregularidades
Céd. honominagao Reagio P Possivel Medid
irreg. enominagdo Reacao ossivel causa edida
Somente com DRS11B: ii - y
) . Sinal do encoder do mestre/encoder Veri icar os sinais do encoder do mestre/encoder
Hardware Desligam. - ) ) em sincronismo.
48 . A em sincronismo com defeito. o o
DRS instantaneo | |, Hardware necessario para a operacio | Verificar a ligagado do encoder.
h b para a operag » Trocar a placa de operagao em sincronismo.
em sincronismo, com defeito.
Somente no modo operacional
IPOSPIUs®; - o
Palavra de Sem . . » Verificar a ligagao serial para o controle externo.
= * Tentativa de ajustar um modo e -
77 controle reacéo . automatico invalido (através de Verificar os valores de escrita do controle externo.
IPOSPIUs® Ajustar P916 corretamente.
controle externo).
+ P916 = ajuste de RAMPA DA REDE.
Somente no modo de operagao
Chave fim-de- Sem IPOSPIus®; »  Verificar o programa do usuéario
78 curso horaria reacso « |A posicao final programada esta fora da »  Verificar a posi¢do das chaves fim-de-curso do
IPOSPIUs® ¢ regido de deslocamento limitada pelas software
chaves fim-de-curso do software.
79 Configuragdo |Desligam. Os itens a seguir ndo correspondem mais, Garantir um hardware idéntico ou restaurar o ajuste
HW (configu- instantdneo apds a substituicdo do cartdo de memdria: |de fabrica (pardmetro = ajuste de fabrica).
ragéo hard- * Poténcia
ware) * Tensao nominal
* ldentificagdo das variantes
* Faixa dos equipamentos
*  Verséao tecnoldgica ou padrao
* Placas opcionais
. . Desligam. . . . .
80 nregistration |. N Irregularidade interna, RAM com defeito.  Consultar a SEW Service.
instantaneo
Somente no modo de operagao "VFC
hoist":
A cqrren_te durante a fa_se de pré-magneti- Verificar os dados da colocagdo em operagéo e,
zagao nao pode ser aplicada ao motor com - tir est di t
Condigao Desligam o valor necessario: Se necessarlo, repetir este procedimento.
81 . h n e - . .__|* \Verificar a ligagao entre o conversor e o motor.
de partida instantaneo | |+ Poténcia nominal do motor muito baixa |, Verifi z I d bo d t
em relagéo a poténcia nominal do con- eriticar a se¢ao transversal do cabo do motor e,
se necessario, aumentar.
versor.
* Segao transversal do cabo do motor
muito pequena.
Somente no modo de operagao "VFC
hoist":
Desligam * Interrupcéo de duas ou de todas as » Verificar a ligagéo entre o conversor e o motor.
82  Saida aberta |, gam. fases de saida. * Verificar os dados da colocag@o em operagéo e,
instantaneo A : . . - . .
*  Poténcia nominal do motor muito baixa se necessario, repetir este procedimento.
em relagéo a poténcia nominal do con-
versor.
Protegéo Parada de *  Reduzira carga.
84 do motor emergéncia » |Grau de utilizagdo do motor muito alto. * Aumentar as rampas.
* Manter paradas mais longas.
86 Médulo de Desligam. * Sem cartdo de memoria : Egg’;ierneknrlgr!?jirsgriawrtéo de memoria
memoria instantdneo | |+ Cartdo de memodria com defeito e p = e
*  Substituir o cartdo de memoria
87 Fungag . pesllgqm. A fun_gao tecnoldgica foi ativada na versao Desabilitar a fungo tecnoldgica
tecnolégica instantdneo | | padréo.
Somente no modo de operagéao VFC n-
88 Busca da Desligam. CTRL: Liberagdo somente na rotagéo atual
referéncia instantaneo | | Rotagao atual > 5000 rpm com o conversor < 5000 rpm
liberado.
92 Problema Indlcg M= '+ O encoder sinaliza uma irregularidade Possivel causa: Encoder esta sujo — limpa-lo
encoder DIP  |gularidade
Somente com o opcional DIP11B:
O encoder sinaliza uma irregularidade, por
ex. falha de potenm:a: Verificar a ligagao do encoder absoluto.
+ Cabo de conexao entre o encoder e o . e
DIP n&o atende as exigéncias V9r|f|car 0s Ca.bAos .de I|ga9ao.
Falha do Parada de . Ajustar a frequéncia do ciclo correta.
93 PR (trancado aos pares, blindado). ] . .
encoder DIP  |emergéncia LN . . Reduzir a velocidade max. de deslocamento ou
* Frequéncia do ciclo muito alta para o arampa
comprimento dos cabos. pa.
. = = * Trocar o encoder absoluto.
» Excedida a rotagédo/aceleragéo
maxima permitida do encoder.
* Encoder com defeito.
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SEW-Service — -~

Caéd.

irreg Denominacao Reacéao P Possivel causa Medida
04 Checksum Desligam. Falha na eletrénica do conversor, possivel- Enviar o equipamento para reparo
EEPROM instantaneo | 'mente por influéncia EMC ou defeito. quip p paro.

Somente com o opcional DIP11B:
'\llgﬁsffge ser determinada uma posi¢ao Ajustar o tipo correto do encoder.
P S L »  Verificar os parametros de posicionamento
» Ajustado um tipo incorreto de encoder. IPOSPIUS®

95 Erro de plausi- Paradade |, « Parametro de posicionamento Verificar a velocidade de deslocamento.

bilidade DIP  |emergéncia IPOSPIUs® ajustado incorretamente.

» Ajuste errado do fator numera-
dor/denominador.

* Realizado alinhamento zero.

*  Encoder com defeito.

Corrigir o fator numerador/denominador.
Resetar apos alinhamento zero.
Trocar o encoder absoluto.

Desligam * Cartdo de memoria ndo pode ser * Repetir o processo de copia
97 Copiar dados . gam. escrito ou lido. » Restaurar o ajuste padrao (P802) e repetir o pro-
instantaneo L ¢
*  Erro durante a transmissao de dados cesso de copia
08 Transmite Desligam. Irregularidade interna Enviar o equipamento para reparo
erro CRC instantaneo | | Transmite memoria com defeito quip p paro.
Somente no modo de operagao
E IPOSPIus®; Reescrever o programa IPOSPUS® para que os
rro de Desli Tentativa de alt d t d locidades de desl t
99 calculo da Desligam. entativa de alterar os tempos de rampa e |tempos de rampa e as velocidades de deslocamento
rampa IPOS instantdneo | | as velocidades de deslocamento quando o |sejam alteradas somente quando o conversor estiver

conversor esta liberado, com uma rampa | bloqueado.
de posicionamento senoidal ou quadratica.

11.7 SEW-Service
Envio para Caso nao seja possivel eliminar uma irregularidade, favor consultar a SEW-Service n
conserto (- "Servico de assisténcia técnica e pegas de reposicao") .

Ao consultar a SEW-Service, favor sempre informar o nimero do cédigo de servigo,
para facilitar o atendimento.

Ao enviar o equipamento para reparo, favor informar os seguintes dados:
* Numero de série (- placa de identificagdo)

+ Denominagao do tipo

» Versao padrao ou versao aplicacao

* Numero do cddigo de servigo

» Descrigao resumida da aplicagao (aplicagéo, controle através dos bornes ou serial)
» Ligagao do motor (tipo do motor, tensdo do motor, ligagdo .\ ou A)

+ Tipo da irregularidade

» Outras circunstancias externas

» Suas proprias suposi¢cdes quanto a causa

* Acontecimentos incomuns que podem ter causado a irregularidade, etc.
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Legenda e indice

12.1 Legenda

cosd Fator de poténcia do motor

Fa Acdo da forca axial no eixo de saida [N]

frede Frequéncia da rede [Hz]

h Altitude da instalacéo [m acima nivel mar]
n Rendimento

lg Corrente de magnetizacéo [A]

lrede Corrente de entrada, corrente da rede [A]

I Corrente de disparo [A]

In =15 Corrente nominal [A]

lg Corrente que gera o torque [A]

IP.. Grau de protecao

itot Reducéo total

ty Temperatura ambiente [°C]

J Momento de inércia da massa da carga [1074 kgm?]
JIMot Momento de inércia da massa do motor [104 kgm?]
Jx Momento de inércia da massa reduzido ao eixo do motor  |[10™ kgm?]
Jz Momento de inércia da massa do ventilador pesado [107 kgmz]
k1 Torque constante [Nm/A]

Ma Torque de saida [Nm]

Mg Torque de frenagem [Nm]
My/My Torque de aceleracéo / torque nominal

Mg Torque de partida [Nm]

Na Rotacéo de saida [rpm]

Ninl Frequéncia de inflexdo [rpm]

Ng Rotacédo de entrada [rpm]

Nm Rotacdo do motor [rpm]

NN Rota¢&o nominal [rpm]

Pa Poténcia de saida [kw]

Pe Poténcia de entrada matematica do redutor (kW]

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

Py = Pperda  Perda de poténcia [kw]
Rewmin Resisténcia minima de frenagem para operacdo em 4Q [Q]

S.., %ED |Tipo de regime e fator de duracéo do ciclo ED

T Duracao do ciclo [min]

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

t2 Tempo de atuacdo do freio [10'3 s]
Viede Tenséo da rede V]

VN Tens&o nominal V]

Vsaida Tensao de saida V]

4 NUmero de partidas [1/h], [c/h]
Z NuUmero de partidas em vazio [1/h], [c/h]
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12.2 indice
A
Adaptador do conector
Adaptador do encoder X14 DAE14B ............ 86
Adaptador do encoder X156 DAE15B ............ 85
Adaptador do terminal DAT11B .................... 85
Al Offset v, 147
Ajuste automatico 1/2 .....cccceevvviieie e 166
Ajuste de fabrica .........cccoocviiiiiiii 190
Aplicacdes
Planejamento de projeto para elevagéo ..... 223
Planejamento de projeto para bombas e
ventiladores ............ccccceeieiniienn, 224
Planejamento de projeto para translagdo ...223
Escolha do conversor ...............cccceecvenneen. 222
Aprovagao C-TiCK .....ccceeveieiiiiiiiiiiiiiiiiiieee e, 31
Aprovagao UL ... 31
Armazenagem por longo periodo ...........cccceenneee 33
Atraso de timeout fieldbus ...........ccccooiiiinnnn. 192
Atraso de timeout RS-485 ..., 192
Atraso de timeout SBus 1 ........cccceeiiiiiienne 197
Atraso de timeout SBus 2 ..., 197
AULO reSEtL ..o 194
AVISOS et 7
B
Bloqueio dos par@metros ........cccccceeevvviiinniinnnnn. 191
Bobina de rede tipo ND... ....cccccceiiiiiiiiinni, 107
Bobina de saida HD... .....cccccociviieeiiiiiiiii, 110
BOOSt 1/2 ..o 167
C
Cabos da eletronica ...........ccoccvvvviiiiiiiee i, 306
Cabos de rede e de motores
Secéo transversal dos cabos e fusiveis ..... 294
Normas especiais ........cccccoevuvuvvveriiicennnnn, 294
Comprimentos admissiveis para o cabo
dO MOLOL ... 297
Queda de teNnSa0 ........ccccecvveeiiiiiiieeeieene 298

Cabos pré-fabricados
Jogo de cabos para conexao dos motores

CM ao MDX .....ccccovvviiiiiiiieeenn 116
Jogo de cabos para conexao dos motores
DS/ CMD ao MDX .......c..cccvuuveennns 117
Jogo de cabos para conexdo dos opcionais
DEH11B/DERT1B ....ccovvvveeiiiiieaae 118
Jogo de cabos para conexdo da ventilagdo
forcada VR ......cccccccoiiiiiiiiinie, 117
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Jogo de cabos para conexao do circuito

intermediario MDR -> MDX .......... 115
Opcionais de conexao em X14,
DEH11B/DER11B .....cccovevveeen. 119

Opcionais de conexdo em X15, DEH11B .. 122
Opcionais de conexao em X15, DER11B .. 127
Came eletronico

DESCriGE0 ... 19
CANopen, enderego .......ccccccveveeeeeeeiesciinieeeeen 198
Capacidade de carga em freqUiéncia de saida baixa

Corrente de saida permanente .................. 264
Capacidade de sobrecarga

Ciclo da carga ........cccccooeveeiiiiiiiiiieecee 262

Ventiladores com controle da temperatura 265

Utilizagdo da unidade ...........cccccccccceeieinn. 265
Caracteristicas de controle

Reacgéo de controle .............ccccceoeeieiiiinnnn. 221

Caracteristicas ............cccocuuevcviiiieeiiianaeannnn 221
Caracteristicas especiais .........ccccccceeeeieiiinennnnn. 152
Cartao de memoria .......ccccceeeeieiiiiiiiiiiieeee. 405
Centrodajanela .........cccocovvevevieeiiiiceeee, 172
Centrodajanela 1/2 ... 185
CFC e 215
CFC & IPOS ... 217
CFC & M-control ........cccvvviieiiiieiiiiiieeee 216
CFC & SINCr. v 218
Chaves fim-de-Curso ........ccccceieiiiiiiiiiiiiiiiee. 310
Chave fim-de-curso SW Antih. ...........cccceeenee 203
Chave fim-de-curso SW Hor. ..., 203
Colocag@o em Operagao .........ccocceeeevivveeeennnn 170

Informagbes gerais ..............ccccccevvvvennnnnnnn. 375

Pré-requisitos e recursos ...........ccccccueeen... 377

Utilizando o controle manual DBG60B ...... 378

Com PC e MOVITOOLS® .........ccccovvveuenen 386
Colocagao em operagdo com DBG60B

Ajuste dos pardmetros ..........c...ccccoeveennnn. 385
Combinacdes dos opcionais .........ccccecveeeenee 355
Comparagao valor nom./valor atual de rotagdo 172
Compensacgéao de escorregamento 1/2 ............ 168
Compensagdo IXR 1 ....ccovivviveiiiie e, 167
Compensagado IXR 2 ..., 167
Compensagéo do motor (assincrono) 1/2 ...... 166
Comportamento do reset .........cccoooiiiiiiieeenenn. 194
Comunicagao serial .......ccccvveeveiieeeeiiiinns 191, 311
Comunicacao serial SBus 1/2 .......cccocvvvveeeenn. 197
Comutagéao dos jogos de parametros .............. 308
Conceito da unidade .........ccccceevviiiieieiniiiie e, 12
Conexao
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Placa opcional DEHT1B ........cccoccieeninnne. 360 Corrente em parada ..........ccceeeeviiiiiiieiiiiiieeens 182
Placa opcional DERT1B ........ccccoooieennnnne. 364 Corrente emparada 1/2 ...cccccovcveeeviinineeenne, 182
Placa opcional DFC11B ..........ccooccuuvvennen. 374 Corrente nominal de saida ............cccccvvvvvveennnnn. 142
Placa opcional DIOT1B .........cccccoviiiiivnnnenn. 371
Encoder e resolver, informagéo geral ......... 358 D
Simulagao do encoder incremental ........ 369 Dados PO liberados ........ccccccovvivieeiniiieneennnn, 197
RESOIVEI ..o 365 -
INtEIface RS-485 ...vvvvvveeeeoooeereeeeeeeessesee g5p ~ Dadostecnicos
MDR60A0750-503-00 desenho dimensional 73
System bus (SBUS) .........ccoociiiiiiiiiniinnee, 351 . :
. MDRG60A1320-503-00 desenho dimensional 75
Opcional USBT1A ..., 354 Dados técnicos
Opcional UWS21A ..., 353
~ ~ 220 vV
Conexao ao terra de protegao da rede IT ... 330 Tamanho 1 ..., 49
Conex&o de motores com freio ...........c....ooeee.s 292 Tamanho 2 .......cccccveiiiiie e 51
Conex&o do encoder externo ... 366 Tamanho 3 ......coccviieii e, 53
Conexao mestre/escravo .........cccccovevvveeeeiivnnenn. 370 Tamanho 4 ..o, 55
Conexao motores trifasicos a prova de 380/500 V
EXPIOSEO ..ooiiiiiiic 300 Tamanho 0 .......occcvviiiiiiiie e, 35
COoNfIQUraga0 ......c.cevveereriiieeeieeeeeeee e, 190 Tamanho 1 ..o 37
Configuragéo do slot opcional ..........ccccveveueunen. 355 Tamanho 2 ....oooevvvviiiiicceie e 39
Configuragéo Ethernet ..., 189 TAamanho 3 woovvvvvveeeeeeeeverrasnnee 41
i . Tamanho 4 ..., 43
Configuragao PD ........cccovvviiiiiiiiienieee e 144 Tamanho5 ... .. 45
Constante de tempo controlador de rotagéo .....159 Tamanho 6 ........cccccevevviiiiee e, a7
Contador €SCravo ...........cccoeveeieieceecic, 162 Fonte de alimentagéo de 5 V para encoder
Contator de rede, indicagdes ...........cccceeeeeeenn. 293 DWITTA oo 90
Controlador de retengao .......cccceeeeeeeeeeeeeneeeennn, 160 Placa para encoder absoluto DIP11B .......... 98
Controle da operagado em sincronismo ............. 160 Resistor de frenagem BW... / BW...-T ... 100
Controle da operagdo em sincronismo ............. 174 Interface fieldbus CANopen DFC11B .......... 97
Controle de falha de fase ........ccccoeeeveiiiiiiinnnnnn, 176 Controle manual DBG6E0B ...........ccvvvviiii, 79
Controle de poténcia DESL ........ccccccceeeeiiiiinnns 176 DCD12A desenho dimensional .................... 77
Controle de retengao ..........cccccvvvvvvieeieeeee i, 160 Interface fieldbus DeviceNet DFD11B ......... 96
Controle de rotagao ...........cceccvvvviviieiiee e, 159 DFI11B OPCIONAl ......coovveeeeveeeeeeeeeens 93
Controle de sincronizagéo ext. .......................... 198 DFP21B 0pCiONal ...........ccccvveveveeeeeerereeenenn. 92
Controle do encoder do motor ...........cccccccveenee. 174 Desenho dimensional para
Controle manual DBG60B MDRG60A0370-503-00 ..................... 72
Fungdo de cépia .......ccccuveeeeiiiiiiiiiiiiiiine 402 Placa de entrada/saida DIO11B .................. 91
DESCIICA0 ....vvvvveeeeeeiiecciciiiieeeee e 78 Dados da eletrbnica para a unidade basica 57
Programacgéo dos parédmetros IPOS .......... 405 Interface fieldbus Ethernet DFE11B ............ 95
Fungbes das teclas ..........c.ccooceevniiinennnnnnn 401 Dados técnicos gerais ...........coccceevviiueenennnns 33
Indicagcdo da mensagem ..............ccccceeue. 401 Interface fieldbus INTERBUS DFI11B ......... 93
Estrutura do menu ............ccccocooeeiiniennnnnn. 403 Interface fieldbus INTERBUS-LWL (FO)
Procedimento para a coloc. em oper. ......... 380 DFI2TB ...cooiiiieieeee e 94
Conversor de interface Conversor de interfaces UWS21A ............... 88
UWSTTA e 87 Bobina de rede ND... ............ccccceeivicnnenne 107
UWS2TA oottt 88 Programa MOVITOOLS® .........ccccccccveeeeeenn. 30
Conversor de interfaces UWS21A, dados técn. .89 NF...-... filtro de rede ............cccoecvvvvennnnnnn. 108
Copia DBG -> MDX ....ccceeeiiiiiiiiiieieeeee e 191 Placa opcional DEH11B .........cccuvvvvvveineennn. 83
Copia MDX -> DBG .....ccvvvveeiiiiiiee e 191 Placa opcional DER11B ........ccccceevviiivveeannns 84
Corrente ativa .......ccccveeeeiiiiii e 140 Bobina de saida HD... ............cccccouvvienenn... 110
Corrente de saida ..........oooeiiiiiiiiiiiiiie, 140 Filtro de saida HF... ....................ccovvvinnnnn. 111
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Cabos pré-fabricados ............cccoeeviinnunnenn. 115 Protec80 BS .........ccccooviiiiiiiiiin 105
Interface fieldbus PROFIBUS DFP21B ........ 92 Resistores de frenagem BW... / BW...-T .... 104
Placa para oper. em sincronismo DRS11B ..99 Controle manual DBG60B ........................... 80
Conversor de interfaces USB11A ................ 89 Mddulo de amortecimento DCD12A ............ 76
Conversor de interface UWST1A .................. 87 Dissipador de calor DKB11A para resistores de
DAE14B, adaptador do encoder X14 .................. 86 frenagem de construgdo achatada 106
DAE14B, adaptador do encoder X14 ................ 319 Carcacga para DBGG6O0B ............ccccccccevvvennns 81
DAE15B, adaptador do encoder X15 .................. 85 MDXG60B, tamanho OM .............cccccceveeeeeenn. 60
DAE15B, adaptador do encoder X15 ................ 318 MDX60B, tam. OM com
DAT11B, adaptador do terminal ............c.c.......... 85 resistor de frenagem....................... 60
DAT11B, adaptador do terminal ............c......... 318 MDX60B, tamanho 0S ...............ccooevveveeeennnn. 59
DBG60B MDX67B, tamanho OM ............c.ccoevviveeennnnn. 62
Condiga"o de fornecimento .........ovvmiiii. 378 MDX61B, tamanho 0S .....................cc.oovvue. 61
Escolha do idioma .............ccccceeeeveeerennae, 379 MDXG61B, tamanho 1 ...........ccooneiiiniinnn. 63
Coloc. em oper. do controlador de rotagdo 383 MDX61B, tamanho 2 ...................c.cccvvvevenn. 65
Procedimento para a coloc. em oper. ....... 380 MDX61B, tamanho 2S ...........ccccccoveeveeeeeennn. 64
DBM60B, instalacdo da tampa .........ccoeeeven.. 316 MDX61B, tamanho 3 ...........ccccoooueeiviveeeennnn. 66
0] =T 1= O 83 MDX61B, tamanho 4 ... 67
CONBXEO vttt 360 MDX61B, tamanho 5 ............cccocovvivnninnn. 68
DESCIIGEO ......ocoveveeeeeeeeeeeeeeeeeeeee e, 360 MDX61B, tamanho 6 ..., 69
Denominagao dos tipoS .......ccccevveevrireennas 32,313 MOVIDRIVE® MDR60A tamanho 3 ............ 72
DERTIB eooeeeeeeeeeeeeseeeeeeeeeeeeseeeeseeeseeesesseeeee 84 MOVIDRIVE® MDR60A tamanho 4 ............ 73
CONEXEOD ..o 364 MOVIDRIVE® MDR60A tamanho 6 ............. 74
DESCIIGAO ....cvveveeteecteeeeeeeeeeteee e, 364 Filtro de saida tipo HF.. .......c.cc.cc.ccccooeonv. 111
DESCICAO0, GETAl ..v.veeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeereee e 7 Protetor para resistores de frenagem tipo
Descrigdo do parametro achatado ..........ccoccccvieiiiiiiiiiann. 105
IAEFOGUGEO —orveveeeoeoeeeeeeeeeeeeeeeee oo 130 DFC11B D G 197
Estrutura do menu dos parmetros .......... 130 Conex.ao .................................................... 374
ReSUMO A0S Pardmetros .........o.vvvvoovoeee.... 131 [ =X (ol 4 [or- [ R 374
P2, pardmetros do controlador ... 159 DFEDTIB oottt 96
P3__, Pardmetros do motor ................... 165 DFETIB oot 95
P4__, Sinalizagbes de referéncia ............. 171 DFITAB oo 93
P5__, FungGes de monitoragao ... 173 DFI21B oottt 94
P6__, Programac&o dos bornes ................ 177 DFP21B oottt 92
P7 _, FUnges de CONtrole ...........oommvvnn... 182 Diagnésticos darede ........ccoooeviviiiiiiieiieeneeenn, 144
P8, Fungdes do equipamento ................ 190 Diagrama em blocos MOVIDRIVE® ................... 15
P9, Pardmetros IPOS ....oooovoooooveeeeereennn, 198 DIOTIB oo 91
Descrigao do valor nominal PO1/ PO2 / PO3 ..196 CONEXEO0 vt 371
Descricdo do valor real P11 /PI2/PI3 .............. 196 [ =X (ol 4 [or- [ R 371
Descrigo dos bornes DIP 207
Unidade bésica (médulo de poténcia e unidade DIPTIB oottt 98
de CONtrole) ..........cocoeveveeeeeeeeenen. 345 Distancia de controle do encoder ..................... 174
DFCTIB oo, 374 DKG60B, cabo de extensdo 5m para DBG60B 316
DIOT1B 0PCIONal .........cveeveeeeeeeeeeeeeerrns 371 DMP11B, painel de montagem ........................ 317
Descricdo dos dados de processo ................. 196 ] T I 1 R 99
Desenho dimensional Duragao de aliviodofreio 1 .......cccoevvvvviiiiinnnnns 185
MDX60B, tamanho 0S com resistor de Duracao de alivio do freio 2 .......cccccveveveeeennnns 185
frenagem ..........ccccccvvvviiiiiiiie e 59 Duracao de aplicagdo do freio 1 .......cccceeeennnne 185
Desenho dimensional Duracao de aplicagdo do freio 2 .........cccceeenne 185
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Index
E Escolha do motor DZ/DX/D, estrela dupla/estre-
Edigdo das variaveis IPOS ............c.ccccevrurunnn. 205 la ou triangulo duplo/triangulo
Encoder externo ... 163 200/380 V/ 60 HZ ...coovove 250
Encoder IPOS ..o 205 Tabelas dos motores DZ/DX/D ................. 242
Endereco CANopen 1 ..., 198 Corrente de Magnetizagao .................... 234
Enderego CANOPEN 2 ....c.cocvvevveveeereececereeenne, 198 Caracteristicas do MOLOr ....................c....... 233
Endereco da estag8io ..........cccovveveieveveeeneennn, 92 Tabela do motor CT/CV ........covvineinninnn. 237
Enderego de grupo SBus 1/ SBUS 2 .......v....... 197 Motores CT/CV .....ueeeveeeeeiiiiiiiiiieiieeee e 236
ENAEreCO IP ..o, 189 Controle do tOrque .............ooocuvevniinneenas 235
Enderego MAC ......oooiiiiiiiiiiiiiec e 190 Escolha do motor para servomotores sincronos
Enderecgo na rede fieldbus ...........ccccceevviiieeens 144 (SERVO)
Enderego RS-485 ..., 191 gecolr:el;dagéjs bDé';?l\j """ t T I 255
scolha do motor , rotagdo nomina
Enderego SBUS 1 ..o 197 2000 DM oo Q 257, 259, 260
Endereco SB'us. 2 e —————— 197 Escolha do motor DS/CM, rotagéo nominal
Entrada analodgica AI1/AI2 ........coociiiiiiiiieeee 141 3000 DM eovvooeeeeeeeeeeereeenn, 257, 259
Entradas analdgicas opcionais .............cccuveeeee. 155 Escolha do motor DS/CM, rotacéo nominal
Entrada digital DIOT ... 177 4500 DM ..o 258, 259
Entrada digital DI02 .............ccoooiiiiiiiiiee 177 Escolha do motor DS/CM, rotagdo nominal
Entradas digitais da unidade basica ........ 142, 177 6000 rpm ..., 258, 259
Entradas digitais DI0O ... DIO7 ......ccccccevviieneene 142 Tabela do motor DS/CM ...........ccccceeviunnnn. 256
Entradas digitais DI10 ... DI17 ........ccooiiiiinneen. 142 Caracteristicas do motor ...............ccc......... 254
Entradas digitais opcionais ...................... 142, 177 Controle de torque ...........cccccceiiiiiiiiiiiinnns 255
Escala Al1 ..., 146, 147 Escolha do resistor de frenagem
Escala AO1/AO2 .......ccooviiiiii e 180 Informagéo geral ..........c..ccccoevviiiiiininnn. 287
Escala de freqUéncia ...........ccccevviiiiiiiiiinenn, 146 Poténcia maxima de frenagem .................. 287
Escala do encoder ..........cccocoviiiiiiiiiiiiieeee 208 Diagramas de poténcia ...............ccccue....... 288
Escala do encoder externo ...........cccccoeeiiinnneen. 205 Escolha para os motores assicronos CA (VFC)
Escala do valor real de rotacéo ...............c....... 195 Recomendacgdes basicas .............ccc.......... 225
Escala valor nominal escravo .................cce.... 189 AplicagBes dinAmicas ..........c..oeeevvvveeennns 227
Escolna do modo .........cevvvvviiiiiiiiiiiieeiieeeeeeeeee, 161 Exemplos para escolha do motor tridngulo/
Escolha do motor para servomotores assincr.(CFC) estrela 220/380 V/ 60 Hz ............. 229
Recomendacgébes basicas .............ccccccuuune... 234 Escolha do motor triangulo 220 V/ 60 Hz . 231
Tabela do motor CT/CV, rotagdo nominal Escolha do motor estrela dupla 220 V /
1200 rPM ..ovvveeeeeeeeeeiieeceeee e, 237 GO HZ oo 232
Escolha do motor CT/CV, rotagdo nominal Escolha do motor tridngulo/estrela 220/380 V /
1700 rpmM oo, 239 GO HZ oo, 228
Escolha do motor CT/CV, rotagdo nominal Escolha do motor estrela dupla/estrela
2700 IPM v 240 230/460 V/ 60 Hz ........ccccuvvvvnnne. 230
Escolha do motor CT/CV, rotagdo nominal Curva caracteristica rotagdo/torque ........... 226
3000 rpm .....oeevviiiiiiiiiiee e 241 Curva caracteristica tensdo/freqiiéncia ..... 225
Escolha do motor DZ/DX, tridngulo Escopo do fornecimento ............ccooeveeevennnn 315
ool ZdZO V/t GOD’;Z/[-)-)-(- ------ s 251 MDX60B/61B tamanho 0 ...............oo..... 315
scolha do motor , estrela dupla _
220V /60 HZ weovoeeeeeereeeeeeeseee 252 EScogfjf?cifgjni':;”:s;c:na|6 """""""""" 315
Escolha do motor DZ/DX, estrela dupla ou
triangulo duplo 200 V/ 60 Hz ........ 253 DBMGBOB ........cccoooueeiieiiiiiee e 316
Escolha do motor DZ/DX/D, tridngulo/estrela DKGBOB .......oooveiiiiiiieeiiiiieee e 316
220/380V /60 HZ o.oovonnnoeoe 244 DMPTIB ..o 317
Escolha do motor DZ/DX/D, estrela dupla/ Espago livre minimo ...........ccccooiiiiiiicis 329
estrela 220/460 V/60 Hz .............. 247 Esquema de ligagédo da unidade basica
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Unidade de controle .............cccouvvveennnnnn.n. 345 Came eletronico ...........ccocovvviiiiiiiiiieiaieeeeeennn, 19

Mbédulo de poténcia e freio ........................ 342 Operagéo sincrona interna ............c............. 20
Estado da irregularidade .............ocooeeeiiiiieenens 141 Funcdes de controle ..........ccceeviiieeiiiiiiine e, 16
Estado de operagao ............cccoeeeevveeeiieeecniee, 141 Fungdes de controle ...............ccoevvvivviiiiininnnnnnn, 182
Estado do conversor .........ccocceeeevivieeeiiiiieeeen, 140 Funcdes de monitoragdo ...........ccoceevvvvereennnn 173
Estrutura da unidade .............cccccoevvvrvirivenennnn, 313 Fungbes do equipamento ..., 190

MDX60B/61B tamanho O ..........ovveeeeeennn, 320 Fungodes especiais IPOS ...........ccoovveveeennnnns 203

MDX61B tamanho 1 ......ooveeeoeeeeieieeiii, 321 Fusiveis de rede, tipoSs ........ccooiviviiiiiiiieneennnn. 293

MDX61B tamanho 2 ...........cc.ccccccouvinnnnnnn. 323

MDX61B tamanho 2S ..............ccccoceeeeeeeennnn. 322 G

MDX61B tamanho 3 .........ccccoooeeeeviiieeneennnn. 324 Ganho P controlador de rotagéo ...................... 159

MDX61B tamanho 4 ..........ccooeeeeeiiiieeeennnnn. 325 Ganho P controle de reteng&o ..........ccoovvven... 160

MDXG61B tamanfo 5 ..........covviviiiininne. 326 GanNho P DRS ..o, 160

MDX61B tamanho 6 ..................cccevvvvveennnnns 327 Ganho pré-controle aceleragao ...........oooo...... 159
Estrutura do menu dos parametros .................. 130 Ganho X controlador ...........cccceeeeeveeeeeeeeeeeenn. 201

Gateway padrao ........cccccovvvieeieiiiiiiee e 190

F Geradores de rampa ......ccccceveeeeeeeevieccivnineeeen. 145
Fator de encoder numerador/denominador ...... 205 Grupo de acionamentos (VFC) .........cccceeeeeeeen. 299
Fator de escala denominador ...............ccceeveeee. 195
Fator de escala numerador .............cccoeeeeeeeeenn, 195 H
Fator de redugao esScravo .........ccccveeeeiiiieeeene 161 HIiSterese ........ccooovveecvvvvveiiiieeeeeeeees 171,172,173
Fator de redugdo mestre .......ccccceeeevieiiiieieeeennn, 161 |
F?tor encoc'ier OSCIAVO wovvrrvvvsisssrsvsssssie 163 [dIOMaA oo 190
F!Itro de pré-controle DRS ..o....ccersivvvnsssivnen 162 Indicagdo do estado .............ccceeiieeiviiiiiiienns 140
F!Itro de rec?e NE 108 INGICAGEO O USUANIO rreeeeeeeeeeesssseoens 140
F?Itro de saida HF.: ........................................... 111 INdicaces de SEQUIANGA ~.....oovooorverssoe. 7,312
F!Itro do valor n9m|naI S 151 Indicacdes operacionais
Firmware da unidade basica ............ccccocoeeeenne 143 Display de 7 SEGMENtos ... 400
Filtro de saida tipo HF Indicagbes basicas no controle manual

I fo 1= Loz To 303 DBGBOB ..o 400
Filtro pré-controle aceleragao .......................... 159 Indicador do contador LED ............cc.ccceuevvnnnn, 175
Filtro valor atual de rotag@o ...........c.ccocoiviiineen. 159 Instalacéo
Fonte alimentacéo 5 V para encoder DWI11A ...90 Resistor de frenagem BW ............c.ccc......... 331
Fonte de tensdo externa de 24 VCC ................ 307 Segéo transversal dos cabos ................... 330
Fonte de valor nominal ..........ccccooeiviiiiiiinnnn, 145 CabOS € FUSIVEIS wovvveeeeeeeeeeeeeeeeeeeee 329
Fonte do sinal de controle ...........cccceeeveiriivnnnnnen. 146 Bobina de saida HD ...........coovvvveveeeeeeneinnn, 332
Fonte posigao real ........cccccccciiiiiiiiiiiiieeeeeee, 205 CONEXE0 O LEITA oo 330
Forma construtiva ..........cccccccvviiiiiiiiiiien e, 329 Cabos blindados ............cccccecvvvvieennienaannnnn, 331
FrequUéncia .......ccccoeeiiiiiiiiiiiiececeeeee 140 Rede de alimentacéo e contatores do freio 329
Frequéncia do Ciclo .........cccceveeeieiiiiiiniiiii, 207 Instalagdo conforme UL ............................ 336
Freqiéncia PWM 1/2 ... 195 Instalagéo conforme EMC
Fungdo do modulo ........ccccvvvveeeviiieeeiee e, 208 Esquema de ligagéo do limite classe B ..... 302
Fungao do moédulo IPOS ........cccceeeiiiiiiin, 208 Componentes ..........ccccccvviiiiiiiiieiiieeeaeennn 301
U] Tor=To I (=Y o 184 Instalagdo conforme UL ..., 336
0T Tor=To 1 (=Y 1o Yt 184 Instalagéo e remogé&o das placas opcionais .... 356
FUNGAEO frei0 2 ..o, 184 Instrugdes para instalagdo do tamanho 6 ........ 328
FUNGEO MESEre-eSCravo ...........ocovveeeeerieneenenns 186 Interface CANopen tipo DFC11B ....................... 97
FUNGAO teCnOlOGiCa ........c.ceveveeeeeiiererereieeeaans 143 Interface DeviceNet tipo DFD11B ..............c....... 96
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Interface Ethernet DFE11B ...........cccciiiiiiieennnnnn. 95 SERVO & M-control ..........ccccuvvuvvenninaannnnn. 218
Interface fieldbus INTERBUS-LWL (FO) SERVO & SYNc ....ccooovvvveeiiiiiiiiiiiiiiee e 219
DFI21B .. 94 VEC oo 209
Interface INTERBUS DFI11B ........cccovvveeeeeerennen, 93 VEC & DC-BRAK. ..o 211
Interface PROFIBUS DFP21B .........cccoocooninnnnnn. 92 VFC & Flying Start .........ccccoeceveveereemvenr, 212
Interface RS-485, descrigéo e conexao ............ 352 VFC & Group .....cccoecuveveeiiiciiee e 210
Intervalo para protec&o do motor ...................... 169 VFC & HOISE ....oovviiiiieiice e 211
IPOSPIUS® VFC n-control ..., 213
Caracteristicas ..........ccccccciiiiiiiiiiiiiiiieecee 78 VFC N-CONrol & Group —......ovveeevveeveeervene. 214
Descricdo geral ..........ccccvevveiiiiiiiiiiiiiinn, 7,78 VEC n-control & IPOS ..o 215
Dados técnicos para programagao ............... 8 VFC n-control & Sync ........cccccccceevvveevinnnn. 215
IPOS palavra de controle Task 1 ................... 204 VFC-n-control & hoist ...............cccccvvuneee... 211
IPOS palavra de controle Task 2 ..........c........... 204 Modo de 0peracao 1 .......cceevevvveecreeiieeiee i 182
Irregularidade t-0 ... t-4 ..., 144 MOdO d€ OPErAGHD 2 w..ooeveeeeeeeeeeeeeeeeeeeeee 182
Modo de operagao Al1 ..., 148
J Modo de operagao Al2 .........coccvveeiiiiiieeinnnn. 155
Janela de erro por atraso ..............ccccevviveviiiinns 203 Modo de operagdo AOT .........ooovcviviieeeeeeeeeen, 180
Janela de posicionamento ...........ccccccceeveeeeennn, 203 Modo de operacdo AO2 ...........coovvvvvvvvvvvninnnnnnn, 180
Janela de rotagao ........ccccooiiiiiiiiiiiiie, 185 Modo de rampa ..........ccceeeeeeeiiiiieee 202
Jogo de acessorios, tamanho 2S ...........cc......... 315 Modos de operagao ...........ccccvvveveveeieiinininnnnnnn. 182
Jogo de par@metros atual ..o, 141 11/ [ Yo [1] = Tor= Lo Jr O RPRR 195
Moédulo de amortecimento DCD12A .................. 76
L Moédulo denominador ..o, 208
Larguradajanela ........occcciiiiiiiiiiiiiiiiie, 172 MOdUIO NUMEFAAOF w..ccvvevvvseniserreesssesssessseons 208
Larguradajanela 1/2 ..., 185 Madulo resolugdo do encoder ..................o..... 208
Ligacdo da unidade basica Mddulos aplicativos
Limitacdo da rampa VFC .....vveeroveeesreeee. 156 ReSUMO ..o, 22
Limitacdo de corrente externa ............cccvvveeeee. 142 Médulos regenerativos MOVIDRIVE® MDR60A
Limite de corrente 1/2 .....c.cccocveveeeeeveeeieeennan 166 Jogo de cabos para conexao circ. interm. ... 76
Limite de tOrque .......coveveveeeeeeeeeeeeee e, 166 Médulo de amortecimento DCD12A ........... 76
Limite do erro por atraso ..............ccceeeveverevnnne, 174 Dados técnicos gerais ..., 1
LIMIteS 1 e 165 Dados tecnicos para tamanho 3 ................ 72
LIMIteS 2 .vvveeeiiciiee s 165 Dados técnicos para tamanho 4 ................ 73
Linha de produtos MOVIDRIVE® ...........cc......... 11 Dados técnicos para tamanho 6 .................. 74
Lista de irregularidades ...........c..c..cccoervverreinnn. 407 Médulos regenerativos MOVIDRIVE® MDRGO0A
Lista de parametros ...........c.ccccoveeveieercuenennnn. 390 DeSCriGa0 ..o 70
Monitoragdo darampa ..........cccceevvvvvvviviiiinnnnnnn, 156
Monitoragédo da rotagdo ...........ccccvvvvieiiieneennnn. 173
M Monitoragdo darotagdo 1 ..........cceeevvvvvvvviinnnnnns 173
Marca CE ......oovviiiiieeeiieceeee e 31 . ~ ~
. ) : Monitoragdo darotagdo 2 ..........ccceeevevvvvvvinnnnnns 173
mz:uo:ij;:;rjgularldade """""""""""" 144, igg Monitoragdo IPOS ..........cccceevviieeeee e, 203
S MOVILINK®, descri¢do geral .........c.cocoveverenenn.. 13
Modo de operacéao . ~
CFC oo p15  Mudancado sentido de rolagao 1 ............. 170
CFEC & IPOS oo p17  Mudanga do sentido de rotagao 2 ............... 170
CFC & M-control ..........ccccocviiiiciiiiniinnn, 216
CFC & SYNC .oovvvveiiiii 218 N
SERVO oot 218 NOVas fuUNEOES .......evvveiiiiiiieiiee e 18
SERVO & IPOS ... 219 Numero de ident. DP ..., 92
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(o) Pré-aviso do erro por atraso .........cccceccvveeeennee. 174
Offset 171273 oo 162 Pré-controle da carga CFC ........ccccceevvivieeennee. 160
Offset de partida 1/2 ..., 184 Pré-controle da carga VFC .........ccccovviiiiennnn. 160
Offset de pOSICAD ....cccveeeeiiiiiiiiiiiiiieece e, 207 Pré-controle de rotagao ...........ccccccvveeeeeeeennnns 202
Offset de referéncia ..........ooocvvviiiiviiiee i, 199 Pré-selegéao do valor nominal .........cccccceeeeennnn. 145
Offset de rotacdo Al ..., 150 Presilhas de fiXagao ...........cccccoevviiiiviiinenneeennn, 337
Offset de tens@o Al ..o, 149 Prioridade dos estados operacionais ............... 309
Offset do ponto zero .......cccovvvivvieiiiiiice, 208 Programa MOVITOOLS® .........ccccceiviivciie, 30
Offset Hiperface X14 ..........ccocccvviviveiiee e 206 Programagéo dos bornes ..........cccccceeveveeeennnns 177
Offset Hiperface X15 ... 201 Propriedades do equipamento ...........cccccceeeeeennn. 16
Offset Hiperface X15 ..o 206 Protegao contra contato acidental BS .............. 105
OPpCIoNAIS 3 ... 142 Protegdo domotor 1 /2 ... 168
Operagao de frenagem .........cccccvvevveeeeeeeeniinnnnns 192 Protecéo para os bornes de poténcia .............. 340
Operacdo em 4 quadrantes 1 .......cccceeeeeieininnne 192 Protecéo térmica do motor ..........ccccceeeeiiinnnn. 176
Operagdao em 4 quadrantes 2 ........ccccceeeveeiiennns 192 Protocolo de aplicagao ............ccccvvvvvvevennnnns 95, 97
Operagao em sincronismo com busca da ref. ..163 Protocolo SBus 1/SBUS 2 ..........ccovvvvvviviiiinnnns 197
Operagao em sincronismo com encoder ext. ...162 PWM CFC ..o 195
Operagdo manual ........cccooiiiiiiiiiiiiiiniee s 189 PWM fiX0 1/2 o 195
Operacgao sincrona interna
DESClIGEO ...evveeviiiiiiiiiie e 20 R
OVEITIAE oooiiiceeee e 203 Rampa acel./desacel. t11/t21 Antih/Hor. ......... 155
Rampa de acel./desacel. t3 ............cccevvviiinnins 157
P Rampa de emergénciat14 ...........cccevvvvviiinnnnns 156
Parametros de deslocamento IPOS ................. 201 Rampa de emergéncia t24 ............ccccccveeeenne. 156
Parametros do controlador ...........cccccoeeeeeeeeen. 159 Rampa de parada t13/t23 ..........cocovveveeeennins 156
Par&metros do motor .........cccccceviiiiiiiiiiiiiiiie, 165 Rampa de posicionamento 1/2 ...........ccc.coe. 201
Parametros IPOS ..., 198 Rampa de sincronizagao ............cccccvveeeeeeeennnns 163
Partindo o motor Rampa t12 Acel.=Desacel. .........ccccccevurerennnnn. 155
Especificacdo do valor de ajuste analég. ...387 Rampa t22 Acel.=Desacel. .........cccccvvvrvrrrrrnnnnns 155
Valores nominais fixos .........cccccovvveennnnnn. 388 Rampas de rotacdo 1 ........cccoviiiieeiiniieec e, 155
Operacdo manual .................ccccevvvvveennennnnn, 389 Rampas de rotagdo 2 ............ccceevvvvevvevvvvnvnnnnnnn, 155
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Lista de Enderecos

i

Lista de Enderecos

Brasil

Administragao Séo Paulo

SEW-EURODRIVE Brasil Ltda.

SEW SERVICE - Plantéo 24 horas

Fabrica Avenida Amancio Gaiolli, 152 Tel. +55 (0) 11 24 89 90 90
Montadora Rodovia Presidente Dutra, Km 208 Fax +55 (0) 11 24 80 46 18
Guarulhos - Cep.: 07251-250
SEW SERVICE - Horario Comercial
SAT - SEW ATENDE - 0800 7700496 Tel. +55 (0) 11 24 89 90 30
www.sew-eurodrive.com.br
sew@sew.com.br
Montadora Santa Catarina SEW-EURODRIVE Brasil Ltda. Tel. +55 (0) 47 30 27 68 86
Vendas Joinville Rua Dona Francisca, 8300 - BL C/MD 7 Fax +55 (0) 47 30 27 68 88
Service Distrito Industrial - 89239 970 filial.sc@sew.com.br
Interior de SP SEW-EURODRIVE Brasil Ltda. Tel. +55 (0) 19 35 22 31 00
Rio Claro Rodovia Washington Luiz, Km 172 Fax +55 (0) 19 35 24 66 53
Condominio Industrial Compark - 13501-600 filial.rc@sew.com.br
Vendas Sao Paulo SEW-EURODRIVE Brasil Ltda. Tel. +55 (0) 11 24 89 90 00
Service Avenida Améancio Gaiolli, 152 Fax +55 (0) 11 24 89 90 09
Rodovia Presidente Dutra, Km 208 filial.sp@sew.com.br
Guarulhos - Cep.: 07251-250
Amazonas SEW-EURODRIVE Brasil Ltda. Tel. +55 (0) 92 3663 50 30
Manaus Rua Nicolau da Silva, 159 Fax +55 (0) 92 3663 50 27
Sé&o Francisco - 69063-001 filial.am@sew.com.br
Bahia SEW-EURODRIVE Brasil Ltda. Tel. +55 (0) 71 3289 35 11

Lauro de Freitas

Loteamento Varandas Tropicais, QD 04- Lt 14
Portéo
Pitangueiras - 42700-000

Fax +55 (0) 71 33 79 43 33
filial.ba@sew.com.br

Espirito Santo
Serra

SEW-EURODRIVE Brasil Ltda.
Rua Tancredo Neves, 88
Jardim Limoeiro - 29164-000

Tel. +55 (0) 27 33 18 09 21
Fax +55 (0) 27 33 18 09 25
filial.es@sew.com.br

Goias
Goiania

SEW-EURODRIVE Brasil Ltda.
Rua CM 14, 79 - QD 03B - Lt 06
Setor Candida de Morais - 74463-280

Tel. +55 (0) 62 32 99 54 44
Fax +55 (0) 62 35 97 24 99
filial.go@sew.com.br

Mato Grosso/
Cuiaba

SEW-EURODRIVE Brasil Ltda.
Avenida Miguel Sutil, 5573
Santa Helena - 78015-100

Tel. +55 (0) 65 3621 21 15
Fax +55 (0) 65 3621 64 31
filial.mt@sew.com.br

Minas Gerais
Belo Horizonte

SEW-EURODRIVE Brasil Ltda.
Avenida Brigadeiro Eduardo Gomes, 1275
Gléria - 30870-100

Tel. +55 (0) 31 21 02 29 05
Fax +55 (0) 31 21 02 29 00
filial.mg@sew.com.br

Minas Gerais
Uberlandia

SEW-EURODRIVE Brasil Ltda.
Rua Rio Grande do Norte, 10
Nossa Senhora das Gracas - 38402-016

Tel. +55 (0) 34 32 11 33 00
Fax +55 (0) 34 32 11 33 00
filial.ub@sew.com.br

Parana
Curitiba

SEW-EURODRIVE Brasil Ltda.
Rua Desembargador Westphalen, 3779
Parolin - 80220-031

Tel. +55 (0) 41 3213 58 12
Fax +55 (0) 41 3213 58 00
filial.pr@sew.com.br

Pernambuco
Candeias

SEW-EURODRIVE Brasil Ltda.
Avenida Presidente Castelo Branco, 5268
Jaboatdo dos Guararapes - 54440-050

Tel. +55 (0) 81 3469 22 11
Fax +55 (0) 81 3469 04 82
filial.pe@sew.com.br

Rio de Janeiro

SEW-EURODRIVE Brasil Ltda.
Avenida Evandro Lins e Silva, 840 - Sala 1407
Barra da Tijuca - 22631-470

Tel. +55 (0) 21 21 78 22 21
Fax +55 (0) 21 21 78 22 31
filial.rj@sew.com.br

Rio Grande do
Sul
Porto Alegre

SEW-EURODRIVE Brasil Ltda.
Avenida Madrid, 168
Navegantes - 90240-560

Tel. +55 (0) 51 30 25 18 25
Fax +55 (0) 51 30 25 18 35
filial.rs@sew.com.br

Enderecos adicionais para Service no Brasil, fornecidos sob consulta!
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Vendas / Service

Garin

Africa do Sul
Montadora Johannesburg SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED  Tel. +27 11 248-7000
Vendas / Service Johannesburg dross@sew.co.za
Capetown SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED  Tel. +27 21 552-9820
Cape Town dswanepoel@sew.co.za
Durban SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED  Tel. +27 31 700-3451
Durban dtait@sew.co.za
Alemanha
Administracéo / Bruchsal SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 7251 75-0
Fabrica / Vendas Bruchsal http://www.sew-eurodrive.de
Service Central SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 7251 75-1710
Redutor / Motor Graben-Neudorf sc-mitte-gm@sew-eurodrive.de
Central SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 7251 75-1780
Eletronicos Bruchsal sc-mitte-e@sew-eurodrive.de
Norte SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 5137 8798-30
Garbsen (préximo a Hannover) sc-nord@sew-eurodrive.de
Leste SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 3764 7606-0
Meerane (préximo a Zwickau) sc-ost@sew-eurodrive.de
Sul SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 89 909552-10
Kirchheim (préximo a Munchen) sc-sued@sew-eurodrive.de
Oeste SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 2173 8507-30
Langenfeld (préximo a Diisseldorf) sc-west@sew-eurodrive.de
Enderecos adicionais para service na Alemanha, fornecidos sob consulta!
Argélia
Vendas Alger Réducom Tel. +213 21 8222-84
Alger
Argentina
Montadora Buenos Aires SEW EURODRIVE ARGENTINA S.A. Tel. +54 3327 4572-84

sewar@sew-eurodrive.com.ar

Vendas / Service

Bramalea, Ontario

Austrélia
Montadora Melbourne SEW-EURODRIVE PTY. LTD. Tel. +61 3 9933-1000
Vendas / Service Tullamarine, Victoria http://www.sew-eurodrive.com.au
Sydney SEW-EURODRIVE PTY. LTD. Tel. +61 2 9725-9900
New South Wales enquires@sew-eurodrive.com.au
Austria
Montadora Wien SEW-EURODRIVE Ges.m.b.H. Tel. +43 1 617 55 00-0
Vendas / Service Wien http://sew-eurodrive.at
Bélgica
Montadora Brussel SEW Caron-Vector S.A. Tel. +32 10 231-311
Vendas / Service Wavre http://www.caron-vector.be
Bulgaria
Vendas Sofia BEVER-DRIVE GmbH Tel. +359 2 9151160
Sofia bever@fastbg.net
Camardes
Vendas Douala Electro-Services Tel. +237 4322-99
Douala
Canada
Montadora Toronto SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. Tel. +1 905 791-1553

http://www.sew-eurodrive.ca
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Canada

Montadora Vancouver SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. Tel. +1 604 946-5535

Vendas / Service Delta. B.C. b.wake@sew-eurodrive.ca
Montreal SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. Tel. +1 514 367-1124

LaSalle, Quebec

a.peluso@sew-eurodrive.ca

Enderecos adicionais para service no Canada, fornecidos sob consulta!

Chile

Montadora Santiago de SEW-EURODRIVE CHILE LTDA. Tel. +56 2 75770-00
Vendas / Service Chile Santiago - Chile ventas@sew-eurodrive.cl
China

Montadora Tianjin SEW-EURODRIVE (Tianjin) Co., Ltd. Tel. +86 22 25322612
Vendas / Service Tianjin http://lwww.sew.com.cn
Montadora Suzhou SEW-EURODRIVE (Suzhou) Co., Ltd. Tel. +86 512 62581781

Vendas / Service

Jiangsu Province

suzhou@sew.com.cn

Enderecos adicionais para service na China, fornecidos sob consulta!

Coldmbia
Montadora Bogota SEW-EURODRIVE COLOMBIA LTDA. Tel. +57 1 54750-50
Vendas / Service Santafé de Bogota sewcol@sew-eurodrive.com.co
Coréia
Montadora Ansan-City SEW-EURODRIVE KOREA CO., LTD. Tel. +82 31 492-8051
Vendas / Service Ansan master@sew-korea.co.kr
Costa do Marfim
Vendas Abidjan SICA Tel. +225 2579-44
Ste industrielle et commerciale pour I'Afrique
Abidjan
Croacia
Vendas Zagreb KOMPEKS d. o. o. Tel. +385 1 4613-158
Service Zagreb kompeks@net.hr
Dinamarca
Montadora Kopenhagen SEW-EURODRIVEA/S Tel. +45 43 9585-00
Vendas / Service Greve http://www.sew-eurodrive.dk
Eslovaquia
Vendas Bratislava SEW-Eurodrive SK s.r.o. Tel. +421 2 49595201
Bratislava http://www.sew.sk
Zilina SEW-Eurodrive SK s.r.0. Tel. +421 41 700 2513
Zilina sew@sew-eurodrive.sk
Banskéa Bystrica SEW-Eurodrive SK s.r.o. Tel. +421 48 414 6564
Banska Bystrica sew@sew-eurodrive.sk
Eslovénia
Vendas Celje Pakman - Pogonska Tehnika d.o.o. Tel. +386 3 490 83-20
Service Celje pakman@siol.net
Espanha
Montadora Bilbao SEW-EURODRIVE ESPANA, S.L. Tel. +34 9 4431 84-70
Vendas / Service Zamudio (Vizcaya) sew.spain@sew-eurodrive.es
Estonia
Vendas Tallin ALAS-KUUL AS Tel. +372 6593230
Tallin veiko.soots@alas-kuul.ee
EUA
Montadora Greenville SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 864 439-7537

Vendas / Service

Lyman

http://www.seweurodrive.com
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EUA

Montadora
Vendas / Service

San Francisco

SEW-EURODRIVE INC.
Hayward, California

Tel. +1 510 487-3560
cshayward@seweurodrive.com

Philadelphia/PA

SEW-EURODRIVE INC.
Bridgeport, New Jersey

Tel. +1 856 467-2277
csbridgeport@seweurodrive.com

Dayton SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 937 335-0036
Troy, Ohio cstroy@seweurodrive.com
Dallas SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 214 330-4824

Dallas, Texas

csdallas@seweurodrive.com

Enderecos adicionais para service nos EUA, fornecidos sob consulta!

Finlandia
Montadora Lahti SEW-EURODRIVE OY Tel. +358 201 589-300
Vendas / Service Hollola http://www.sew-eurodrive.fi
Franca
Producéo Haguenau SEW-USOCOME Tel. +33 388 73 67 00
Vendas / Service Haguenau Cedex http://www.usocome.com
Montadora Bordeaux SEW-USOCOME Tel. +33 557 26 39 00
Vendas / Service Pessac Cedex

Lyon SEW-USOCOME Tel. +33 472 15 37 00

Vaulx en Velin
Paris SEW-USOCOME Tel. +33 1 64 42 40 80

Verneuil I'Etang

Enderecos adicionais para service na Francga, fornecidos sob consulta!

Gabao
Vendas Libreville Electro-Services Tel. +241 7340-11
Libreville
Gra-Bretanha
Montadora Normanton SEW-EURODRIVE Ltd. Tel. +44 1924 893-855
Vendas / Service GB-Normanton, West- Yorkshire http://www.sew-eurodrive.co.uk
Grécia
Vendas Athen Christ. Boznos & Son S.A. Tel. +30 2 1042 251-34
Service Piraeus http://lwww.boznos.gr
Holanda
Montadora Rotterdam VECTOR Aandrijftechniek B.V. Tel. +31 10 4463-700
Vendas / Service Rotterdam http://www.vector.nu
Hong Kong
Montadora Hong Kong SEW-EURODRIVE LTD. Tel. +852 2 7960477 + 79604654
Vendas / Service Kowloon, Hong Kong sew@sewhk.com
Hungria
Vendas Budapest SEW-EURODRIVE Kift. Tel. +36 1 437 06-58
Service Budapest office@sew-eurodrive.hu
india
Montadora Baroda SEW-EURODRIVE India Pvt. Ltd. Tel. +91 265 2831086
Vendas / Service Gujarat mdoffice@seweurodriveindia.com
Escritérios Bangalore SEW-EURODRIVE India Private Limited Tel. +91 80 22266565
Técnicos Bangalore salesbang@seweurodriveinindia.com
Irlanda
Vendas Dublin Alperton Engineering Ltd. Tel. +353 1 830-6277
Service Glasnevin, Dublin
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Israel
Vendas Tel-Aviv Liraz Handasa Ltd. Tel. 4972 3 5599511
Holon lirazhandasa@barak-online.net
Italia
Montadora Milano SEW-EURODRIVE di R. Blickle & Co.s.a.s. Tel. +39 02 96 9801
Vendas / Service Solaro (Milano) sewit@sew-eurodrive.it
Japéo
Montadora Toyoda-cho SEW-EURODRIVE JAPAN CO., LTD Tel. +81 538 373811
Vendas / Service Shizuoka sewjapan@sew-eurodrive.co.jp
Letdnia
Vendas Riga SIA Alas-Kuul Tel. +371 7139386
Riga info@alas-kuul.ee
Libano
Vendas Beirut Gabriel Acar & Fils sarl Tel. +961 1 4947-86
Bourj Hammoud, Beirut gacar@beirut.com
Lituania
Vendas Alytus UAB Irseva Tel. +370 315 79204
Alytus http://www.sew-eurodrive.lt
Luxemburgo
Montadora Brissel CARON-VECTOR S.A. Tel. +32 10 231-311
Vendas / Service Wavre http://www.caron-vector.be
Macedonia
Vendas Skopje SGS-Skopje / Macedonia Tel. +389 2 385 466
Skopje / Macedonia sgs@mol.com.mk
Malasia
Montadora Johore SEW-EURODRIVE SDN BHD Tel. +60 7 3549409
Vendas / Service West Malaysia sales@sew-eurodrive.com.my
Marrocos
Vendas Casablanca S.R. M. Tel. +212 2 6186-69 + 6186-70 + 6186-
Société de Réalisations Mécaniques 71
Casablanca srm@marocnet.net.ma
México
Montadora Queretaro SEW-EURODRIVE, Sales and Distribution, S. Tel. +52 442 1030-300
Vendas / Service A.de C. V. scmexico@seweurodrive.com.mx
Queretaro, Mexico
Noruega
Montadora Moss SEW-EURODRIVE A/S Tel. +47 69 241-020
Vendas / Service Moss sew@sew-eurodrive.no
Nova Zelandia
Montadora Auckland SEW-EURODRIVE NEW ZEALAND LTD. Tel. +64 9 2745627

Vendas / Service

East Tamaki Auckland

sales@sew-eurodrive.co.nz

Christchurch

SEW-EURODRIVE NEW ZEALAND LTD.
Christchurch

Tel. +64 3 384-6251
sales@sew-eurodrive.co.nz

Peru

Montadora Lima SEW DEL PERU MOTORES REDUCTORES Tel. +51 1 3495280

Vendas / Service Lima sewperu@sew-eurodrive.com.pe
Pol6nia

Montadora Lodz SEW-EURODRIVE Polska Sp.z.0.0. Tel. +48 42 67710-90

Vendas / Service

Lodz

http://www.sew-eurodrive.pl
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Vendas / Service

St. Petersburg Russia

Portugal

Montadora Coimbra SEW-EURODRIVE, LDA. Tel. +351 231 20 9670

Vendas / Service Mealhada http://www.sew-eurodrive.pt

Republica Tcheca

Vendas Praha SEW-EURODRIVE CZ S.R.O. Tel. +420 a220121236
Vokovice http://www.sew-eurodrive.cz

Roménia

Vendas Bucuresti Sialco Trading SRL Tel. +40 21 230-1328

Service Bucuresti sialco@sialco.ro

Russia

Montadora St. Petersburg ZAO SEW-EURODRIVE Tel. +7 812 3332522 +7 812 5357142

http://www.sew-eurodrive.ru

Vendas / Service

Valencia, Estado Carabobo

Senegal
Vendas Dakar SENEMECA Tel. +221 849 47-70
Dakar senemeca@sentoo.sn
Sérvia e Montenegro
Vendas Beograd DIPAR d.o.0. Tel. +381 11 3088677 / +381 11
Beograd 3088678
dipar@yubc.net
Singapura
Montadora Singapore SEW-EURODRIVE PTE. LTD. Tel. +65 68621701
Vendas / Service Singapore sewsingapore @sew-eurodrive.com
Suécia
Montadora Jonkoping SEW-EURODRIVE AB Tel. +46 36 3442-00
Vendas / Service Jonkdping http://lwww.sew-eurodrive.se
Suica
Montadora Basel Alfred Imhof A.G. Tel. +41 61 417 1717
Vendas / Service Miinchenstein bei Basel http://www.imhof-sew.ch
Tailandia
Montadora Chon Buri SEW-EURODRIVE (Thailand) Ltd. Tel. +66 38 454281
Vendas / Service Chon Buri sewthailand@sew-eurodrive.co.th
Tunisia
Vendas Tunis T. M.S. Technic Marketing Service Tel. +216 1 4340-64 + 1 4320-29
Mégrine Erriadh
Turquia
Montadora Istanbul SEW-EURODRIVE Tel. +90 216 4419163 + 216 4419164 +
Vendas / Service Maltepe ISTANBUL 216 3838014
sew@sew-eurodrive.com.tr
Ucrania
Vendas Dnepropetrovsk SEW-EURODRIVE Tel. +380 56 370 3211
Service Dnepropetrovsk sew@sew-eurodrive.ua
Venezuela
Montadora Valencia SEW-EURODRIVE Venezuela S.A. Tel. +58 241 832-9804

sewventas@cantv.net
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Motoredutores \ Redutores Industriais \ Produtos Eletronicos \ Automagéo \ Service

Como movimentar o mundo

Com a prestagéo de Com sistemas de Com elevados padrdes

Com pessoas que servigos integrados acionamentos e controles Com o conhecimento de qualidade que

pensam rapidamente e acessiveis a todo que potencializam abrangente nos mais simplificam a

que desenvolvem o momento, em qualquer  automaticamente o seu diversos segmentos automatizagéo de

futuro com voce. localidade. desempenho. industriais. processos.
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SEW-EURODRIVE

Solugdo em Movimento -
|
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Com idéias inovadoras Com uma rede global de Com a presenga na
que antecipam agora soluges ageis e internet, oferecendo
as solugdes para o especificamente acesso constante as
futuro. desenvolvidas. mais novas informagdes e
atualizagbes de
softwares de aplicagéo.
—
,fu' N
\.-w

EURODRIVE

Administracéo e Fabrica
SEW-EURODRIVE Brasil Ltda.
Avenida Amancio Gaiolli, 50

Rodovia Presidente Dutra, Km 208
Guarulhos - 07251 250 SP

SAT - SEW ATENDE - 0800 7700496

— www.sew.com.br





