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1 Notas Importantes

Instrucébes de
seguranca e de
adverténcia

L]

Uso apropriado

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

Perigo eléctrico
Possiveis consequéncias: Morte ou danos graves.

Perigo mecénico
Possiveis consequéncias: Morte ou danos graves.

Situacdo perigosa
Possiveis consequéncias: Danos ligeiros.

Situagdo critica
Possiveis consequéncias: Danos na unidade ou no meio
ambiente.

Conselhos e informacdes uteis.

CRONE: B

Para se obter um funcionamento sem falhas e para manter o direito a reclamacao
da garantia devem-se cumprir as instru¢cdes de operagdo. Consequentemente, leia
as instrucdes de operacgéo antes de colocar a unidade em funcionamento!

O manual de instru¢fes contém informacédo importante sobre os servigos de ma-
nutencdao; por isso, devera ser guardado na proximidade da unidade.

Os controladores vectoriais MOVIDRIVE® compact sado apropriados para a utilizagdo
em sistemas industriais e comerciais para a operagdo de motores assicronos CA ou de
motores sincronos CA de campo permanente. Estes motores devem ser adequados
para funcionarem com conversores de frequéncia. Nenhum outro tipo de carga deve ser
ligado a unidade.

Os controladores vectoriais MOVIDRIVE® compact devem ser instalados em quadros
eléctricos. Tenha atencéo a todas as instrugdes referentes a informacao técnica e as
condi¢des admissiveis de funcionamento da unidade.

N&o coloque a unidade em funcionamento (colocacao em funcionamento conforme as
prescricdes) até ter garantido que o equipamento esta em conformidade com a Directi-
va EMC 89/336/EEC e que o produto final esta em conformidade com a Directiva
Maquina 89/392/EEC (com referéncia a norma EN 60204).
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Ambiente de uti- S&o proibidos os seguintes usos excepto se tiverem sido tomadas as medidas
lizac&o apropriadas para os tornar possiveis:

e Uso em areas sujeitas a explosdes

» Uso em areas expostas a derrames de 0leo, acidos, gases, vapores, poeiras, radi-
acoes, etc.

» Uso em aplicagBes ndo estacionarias que estejam sujeitas a vibragées mecanicas e
a cargas repentinas que ultrapassem as exigéncias da norma EN 50178

Funcgébes de segu-
ranga

Os controladores vectoriais MOVIDRIVE® compact nao estao autorizados para exe-
cutar quaisquer fun¢des de seguranca a menos que sejam monitorizados por outros
sistemas de seguranca.

Utilize sistemas de seguranca de alto nivel de prevencao para garantir a seguranca de
sistemas e de pessoas.

Reciclagem Siga, por favor, as seguintes instrucfes: A reciclagem deve ser efectuada de acordo
com o tipo de material e dos regulamentos aplicaveis, por exemplo:

» Circuitos electrénicos (placas de circuito impresso)
« Plastico (invélucro)

» Folhas metélicas

+ Cobre

etc.
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2 Informacédo de Seguranca

Instalacé&o e colo-
cacdo em funcio-
namento

Operacéo e
assisténcia

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

Instalacdo, colocagdo em funcionamento e a manutengdo sé podem ser efectu-
adas por pessoal qualificado e de acordo com os regulamentos de prevenc¢éo de
acidentes e as instrugBes de operagdo! As regulamentacdes em vigor (por ex. EN
60204, VBG 4, DIN-VDE 0100/0113/0160) também devem ser respeitadas.

Siga as instru¢des especificas durante a instalacéo e a colocacdo em funciona-
mento do motor e do freio!

Garanta que as medidas de prevencéo e os dispositivos de protec¢éo corres-
pondem as regulamentac¢des aplicaveis (por ex. EN 60204 ou EN 50178).

Medidas de prevenc¢édo requeridas :Ligacdo da unidade a terra

Dispositivos de proteccdo requeridos:Dispositivos de proteccéo contra sobrecorren-
tes

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

Tome as medidas adequadas para garantir que o motor ndo entra em funciona-
mento involuntario quando o controlador for ligado.

As medidas adequadas séo:

— Com MCF/MCV/MCS4_A: Ligue o terminal X10:9 /CONTROLADOR INIBIDO' ao
DGND.
— Com MCH4_A: Desligue a régua de terminais electrénicos X11.

Desligue aunidade da alimentac&o antes de remover atampa de protecc¢éo. Po-
dem estar presentes tensdes perigoasa até 10 minutos apos ter desligado a ali-
mentacgao.

Com a tampa de proteccédo removida a unidade possui um indice de proteccéo IP
00. Estéo presentes tensdes perigosas em todos os sub-sistemas, excepto no de
controlo electronico. A unidade deve estar fechada quando em operacao.

Quando a unidade € ligada estéo presentes tensfes perigosas nos terminais de
saida, nos cabos e nos terminais do motor. Este facto também se verifica mesmo
gue a unidade esteja inibida e o motor parado.

O facto de o LED de operacdo e os outros elementos de visualizagdo per-
manecerem apagados néo significa que a unidade esteja desligada da alimentacao
e, por isso, esteja sem energia.

As funcdes de seguranca internas da unidade ou o bloqueio mecéanico podem
causar a paragem do motor. A eliminacdo da causa de mau funcionamento ou
um reset podem originar o arranque automético do motor. Se, por razdes de se-
guranca, tal n&o for admissivel para a maquina accionada, a unidade deve ser
desligada da alimentacdo antes de corrigir a falha. Nestes casos, também é proi-
bido activar a funcéo 'Auto reset' (P841).

A saida do controlador s6 pode ser comutada quando o andar de saida estiver
inibido.
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Designacao da unidade, chapa sinalética e fornecimento

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

Exemplo de designacdo da unidade

MOVIDRIVE® compact MCV 41 A 0055-5A3-4-00

\J— Versao 00 = Standard / OT = Tecnologia
Quadrantes 4 = 4Q (com chopper de frenagem)
Tipo de alimentacao 3 =3 fases
Filtro de entrada A =instalado /0 = n&o instalado
Tenséao de alimentacé@o
— oy ! ¢ 5 = 380...500 V. / 2 = 200...240 Vo
L Poténcia do motor 0055 = 5.5 kW
recomendada
— Versao A

— Série e geracao

L Tipo:MCF = modo de controlo de fluxo sem encoder para motores assincronos

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

MCV = modo de controlo de fluxo sem e com encoder para motores assin-
cronos
modos de operacdo VFC e CFC (CFC = “Current Flux Control”)

MCS = modo de controlo de fluxo para motores sincronos com resolver
modos de operacdo SERVO

MCH= modo de controlo de fluxo para motores sincronos ou assincronos
com encoder (Hiperface, sin/cos ou TTL)

05292APT

Exemplo da A chapa sinalética esta fixada na parte lateral da unidade.
chapa sinalética

EN 55011 B

Typ MCF40A0370-503-4-00

Sach. Nr. 8267480 Serien Nr. 03352
EIJRODRIVE
D~-76848 Bruchsal
UMRICHTER
HOVIDRIVE c €
Made in Germany

01318AXX

Figura 1: Chapa sinalética

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

rv: MCF40A0370-503~4-00
SACH.=NR.: 8267480 SERIEN-NR: 03352

01322AXX
Figura 2: Etiqueta de modelo

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

* Ainda, com os tamanhos 4 e 5: Protec¢do contra contacto para os terminais de
poténcia.
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Estrutura da unidade MCF/MCV/MCS4_A

3.2  Estrutura da unidade MCF/MCV/MCS4_A

MCF/MCV/MCS4_A...-5A3 (unidades de 400/500 V): 0015...0040
MCF/MCV/MCS4_A...-2A3 (unidades de 230 V): 0015...0037

Tamanho 1

-
-
-
£
o
-
0.
-
-
R
o

05417AXX

Figura 3: Estrutura da unidade, MOVIDRIVE® compact MCF/MCV/MCS4_A, tamanho 1

NogohrwhpE

8.

9.

10.
11.
12.
13.
14.

15.

16.

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

X4: Ligacéo do andar intermédio -UZ / +UZ e ligagdo de terra PE, separavel

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

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

X3: Ligacao da resisténcia de frenagem R+ (8) / R- (9) e da terra PE, separavel
TERMINAL: Slot para consola DBG11B ou interface série USS21A

V1: LED de funcionamento e LEDs de diagnéstico do PROFIBUS-DP (apenas com MCF/
MCV/IMCS41A)

Parafuso de fixacdo A da unidade de terminais

Aba da unidade de terminais com etiqueta

X10: Régua de terminais electronicos

Parafuso de fixacdo B da unidade de terminais

Parafuso para grampo da blindagem electrénica

Unidade de terminais, removivel

Apenas com MCV/MCS4_A X15: Entrada do encoder do motor (ficha sub D de 9 pinos
fémea)

Apenas com MCV/MCS4_A X14: Saida do simulador de encoder incremental ou entrada
de encoder externo (ficha sub D de 9 pinos macho)

Apenas nos MCF/MCV/MCS41A X30: Ligacdo PROFIBUS-DP (ficha sub D de 9 pinos
fémea)
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Estrutura da unidade MCF/MCV/MCS4_A

Tamanho 2 MCF/MCV/MCS4_A...-5A3 (unidades de 400/500 V): 0055...0110
MCF/MCV/MCS4_A...-2A3 (unidades de 230 V): 0055 / 0075

05418AXX

Figura 4: Estrutura da unidade, MOVIDRIVE® compact MCF/MCV/MCS4_A, tamanho 2

NogohrwhpE

8.

9.

10.
11.
12.
13.
14.

15.

16.

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

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

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

X6: Grampo para ligagdo da blindagem electrénica (néo visivel)

X3: Ligacao da resisténcia de frenagem R+ (8) / R- (9) e da terra PE

TERMINAL: Slot para consola DBG11B ou interface série USS21A

V1: LED de funcionamento e LEDs de diagnéstico do PROFIBUS-DP (apenas com MCF/
MCV/IMCS41A)

Parafuso de fixacdo A da unidade de terminais

Aba da unidade de terminais com etiqueta

X10: Régua de terminais electronicos

Parafuso de fixacdo B da unidade de terminais

Parafuso para grampo da blindagem electrénica

Unidade de terminais, removivel

Apenas com MCV/MCS4_A X15: Entrada do encoder do motor (ficha sub D de 9 pinos
fémea)

Apenas com MCV/MCS4_A X14: Saida do simulador de encoder incremental ou entrada
de encoder externo (ficha sub D de 9 pinos macho)

Apenas nos MCF/MCV/MCS41A X30: Ligacdo PROFIBUS-DP (ficha sub D de 9 pinos
fémea)
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tamanho 3

Estrutura da unidade MCF/MCV/MCS4_A

MCF/MCV/MCS4_A...-503 (unidades de 400/500 V): 0150...0300
MCF/MCV/MCS4_A...-203 (unidades de 230 V): 0110/ 0150

05419AXX
Figura 5: Estrutura da unidade, MOVIDRIVE® compact MCF/MCV/MCS4_A, tamanho 3

LigagOes a terra PE

X1: Ligacao da alimentac@o L1 (1) / L2 (2) / L3 (3)

X4: Ligacao do andar intermédio -UZ / +UZ

LigagOes a terra PE

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

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

TERMINAL: Slot para consola DBG11B ou interface série USS21A

V1: LED de funcionamento e LEDs de diagnéstico do PROFIBUS-DP (apenas com MCF/

MCV/MCS41A)

9. Parafuso de fixagdo A da unidade de terminais

10. X10: Régua de terminais electronica

11. Aba da unidade de terminais com etiqueta

12. Parafuso de fixagdo B da unidade de terminais

13. Parafuso para grampo da blindagem electrénica

14. Unidade de terminais removivel

15. Apenas com MCV/MCS4_A X15: Entrada do encoder do motor (ficha sub D de 9 pinos
fémea)

16. Apenas com MCV/MCS4_A X14: Saida do simulador de encoder incremental ou entrada
de encoder externo (ficha sub D de 9 pinos macho)

17. Apenas nos MCF/MCV/MCS41A X30: Ligagdo PROFIBUS-DP (ficha sub D de 9 pinos

fémea)

ONokwNE
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Estrutura da unidade MCF/MCV/MCS4_A 3

Tamanho 4 MCF/MCV/MCS4_A...-503 (unidades de 400/500 V): 0370 / 0450
MCF/MCV/MCS4_A...-203 (unidades de 230 V): 0220 / 0300

05420AXX

Figura 6: Estrutura da unidade , MOVIDRIVE® compact MCF/MCV/MCS4_A, tamanho 4

ONoGO~wWNE

9.

10.
11.
12.
13.
14.

15.

16.

LigagOes a terra PE

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

X4: Ligacéo do andar intermédio -Uz / +Uy

LigagOes a terra PE

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

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

TERMINAL: Slot para consola DBG11B ou interface série USS21A

V1: LED de funcionamento e LEDs de diagnéstico do PROFIBUS-DP (apenas com MCF/
MCV/MCS41A)

Parafuso de fixagdo A da unidade de terminais

X10: Régua de terminais electrénicos

Parafuso de fixagdo B da unidade de terminais

Parafuso para grampo da blindagem electrénica

Unidade de terminais removivel

Apenas com MCV/MCS4_A X15: Entrada do encoder do motor (ficha sub D de 9 pinos
fémea)

Apenas com MCV/MCS4_A X14: Saida do simulador de encoder incremental ou entrada
de encoder externo (ficha sub D de 9 pinos macho)

Apenas nos MCF/MCV/MCS41A X30: Ligacdo PROFIBUS-DP (ficha sub D de 9 pinos
fémea)
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Tamanho 5

Estrutura da unidade MCF/MCV/MCS4_A

MCF/MCV/MCS4_A...-503 (unidade de 400/500 V): 0550 / 0750

©

10

11
12

05421AXX

Figura 7: Estrutura da unidade, MOVIDRIVE® compact MCF/MCV/MCS4_A, tamanho 5

OGN~ wNE

9.

Ligages a terra PE

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

X4: Ligacgéo do andar intermédio -Uz / +Uz

LigacOes de terra PE

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

X3: Ligacao da resiténcia de frenagem R+ (8) / R- (9)

TERMINAL: Slot para consola DBG11B ou interface série USS21A

V1: LED de funcionamento e LEDs de diagnéstico do PROFIBUS-DP (apenas com MCF/
MCV/MCS41A)

Parafuso de fixagdo A da unidade de terminais

10. X10: Régua de terminais electronicos

11. Parafuso de fixagdo B da unidade de terminais

12. Parafuso para grampo da blindagem electrénica

13. Unidade de terminais removivel

14. Apenas com MCV/MCS4_A X15: Entrada do encoder do motor (ficha sub D de 9 pinos

fémea)

15. Apenas com MCV/MCS4_A X14: Saida do simulador de encoder incremental ou entrada

de encoder externo (ficha sub D de 9 pinos macho)

16. Apenas nos MCF/MCV/MCS41A X30: Ligagdo PROFIBUS-DP (ficha sub D de 9 pinos

fémea)

Instrugbes de Operacdo do MOVIDRI VE® compact MCF/MCV/MCS4_A




Instrucdes de instalacdo para a unidade base

4 Instalacao
4.1 Instrug¢des de instalacdo para a unidade base

E fundamental respeitar a informac&o de seguranca durante a instalagéo!

Binarios de e Utilize apenas elementos de ligagao genuinos. Tenha em atencdo os binarios de
aperto aperto permitidos para os terminais de poténcia do MOVIDRIVE®.

— Tamanho 1 > 0.6 Nm (5.3 Ib.in)

— Tamanho 2 > 1.5 Nm (13.3 Ib.in)

— Tamanho 3 > 3.5 Nm (31 Ib.in)

— Tamanhos 4e5 > 14 Nm (124 Ib.in)

Nm (Ib.in)! @

02475AXX
Figura 8: Tenha em atencgéo os binarios de aperto

Espacamento ¢ Deixe 100 mm (4 in) de folga no topo e na base para um 6ptimo arrefecimento.
minimo e posicéo N&o é necessario espacamento lateral; as unidades podem ser alinhadas lado a
de montagem lado. Com os tamanhos 4 e 5, ndo instale nenhum componente que seja sensivel a

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

100 mm
(4in)

2

100 mm
(4in)

v

02474AXX
Figura 9: Espagamento minimo e posicdo de instalagdo das unidades
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Instrucdes de instalacao para a unidade base

Condutas de
cabos separadas

Fusiveis de
entrada e disjun-
tores diferenciais

Contactores do
sistema de ali-
mentacédo e do
freio

Mais do que qua-
tro unidades

Ligacdo a terra
PE (- EN 50178)

Sistemas IT

Seccdes rectas

Cargas admis-
siveis

Passe os cabos de poténcia e os cabos de sinal em condutas de cabos separa-
das.

Instale os fusiveis de entrada no inicio dos condutores do sistema de alimen-
tacéo antes da jungdo do bus de alimentacéo (-~ Esquema de ligag6es para a uni-
dade base, seccao de poténcia e freio).

N&o é permitido usar um disjuntor diferencial como Unico dispositivo de pro-
teccdo. Durante o funcionamento normal do controlador podem surgir correntes de
fuga para a terra > 3.5 mA. Utilize apenas disjuntores diferenciais universais sen-
siveis a correntes .

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

Com mais de quatro unidades alimentadas pelo mesmo contactor do sistemade
alimentacao, este deve ser dimensionado de acordo com a corrente total: Insira
uma indutancia de entrada trifasica no circuito para limitar a corrente de pico.

Com condutores de alimentacéo < 10 mm? (AWG 8): Utilize um segundo condu-
tor de terra PE com secc¢ao recta igual a dos condutores de alimentagdo em
paralelo a terra de proteccdo através de terminais separados ou use uma terra de
proteccdo em cobre com a secc¢ao recta de 10 mm? (AWG 8).

Com condutores de alimentacéo = 10 mm? (AWG 8): Utilize uma terra de pro-
teccdo em cobre com a seccdo recta dos condutores de alimentacéo.

A SEW recomenda a utilizacdo de monitores de fuga para a terra com processo
de medicdo por pulsos codificados em sistemas de alimentagcdo sem o ponto es-
trela (neutro) ligado a terra (Sistemas IT). Isto evita erros na monitoriza¢éo das fu-
gas para a terra devidas a capacidade para a terra do controlador.

Condutores de alimentacéo: Secc¢do recta em conformidade com a corrente
nominal de entrada lgistema Para a carga nominal.

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

Cabos de sinal:
MCF/MCV/MCS: Um condutor 0.20...2.5 mm? (AWG24...12)
Dois condutores 0.20...1 mm? (AWG24...17)

Ligue apenas cargas 6hmicas/inductivas (motores). Nunca ligue cargas capaci-
tivas!

02476AXX

Figura 10: Ligue apenas cargas ohmicas/inductivas; ndo ligue cargas capacitivas
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Instrucdes de instalacdo para a unidade base

Ligacéo de
resisténcias de
frenagem

Operacédo das
resisténcias de
frenagem

Entradas binarias
/saidas binarias

Blindagem e
ligagdo a terra

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

Proteja a resisténcia de frenagem com um relé bi-metalico / relé térmico de so-
brecarga (- Esquema de liga¢des da unidade base, sec¢do de poténcia e freio).
Ajuste a corrente de funcionamento de acordo com a informacéo técnica da re-
sisténcia de frenagem.

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

As superficies das resisténcias de frenagem ficam muito quentes quando as re-
sisténcias de frenagem dissipam a poténcia Py. Seleccione uma posi¢do de in-
stalacdo adequada. Regra geral, as resisténcias de frenagem sdo montadas na
parte de cima do quadro eléctrico.

Instale as resisténcias de frenagem do tipo plano em conjunto com as pro-
teccBes contra contacto apropriadas.

As entradas binérias sao isoladas electricamente com opto-acopladores.

As saidas binarias sdo a prova de curto-circuito, no entanto, ndo sdo imunes a
interferéncias de tenséo (excepc¢éo: saida em relé DOJ1). Tensdes externas po-
dem causar danos irreparaveis nas saidas binarias.

Use apenas cabos de controlo blindados.

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

TR
SRR
NN
LN
2R

R
2

8
25

00755BXX

Figura 11: Exemplo correcto da ligagdo da blindagem com grampo metalico (grampo de

blindagem) ou com bucim metalico

A blindagem também pode ser obtida passando os condutores pelo interior de
condutas metalicas ou tubos metalicos ligados a terra. Nesta situagéo, os ca-
bos de poténcia e os cabos de controlo devem ser passados separadamente.

Garanta uma ligacéo a terra compativel com altas frequéncias para o controla-
dor e em todas as unidades adicionais (com uma ampla area de contacto metal/
metal entre a caixa da unidade e a terra, p.ex. um painel sem pintura do quadro eléc-
trico).

Instrugbes de Operac¢do do MOVIDRIVE® compact MCF/MCV/MCS4_A

15



4 Instrucdes de instalacao para a unidade base

Filtro de entrada .

Os tamanhos 1 e 2 sdo fornecidos com um filtro de entrada como standard. Este
filtro de entrada garante que o valor limite classe A é mantido do lado da alimen-
tacdo. Use um filtro de entrada NF...-... como op¢ao para manter o limite classe B.

A opcéo de filtro de entrada NF...-... € necessaria para os tamanhos 3 a 5 para
manter os limites classes A e B.

Instale o filtro de entrada préximo do controlador, mas fora do espagco minimo
para arrefecimento.

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

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

N&o sao escpecificados limites EMC paraaemissao de interferéncias em siste-
mas de alimentacdo sem o ponto estrela (neutro) ligado a terra (sistemas IT).
Nos sitemas IT a eficicia dos filtros de entrada é muito limitada.

Emisséo de inter- A SEW recomenda as seguintes medidas EMC do lado do motor para garantir os
feréncias limites das classes A e B:

Anel de ferrite .
HD...

Cabo do motor

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

Instale o anel de ferrite préximo do controlador, mas fora do espa¢o minimo para
arrefecimento.

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

EURODRIVE

MOVIDRIVE Anel de ferrite HD...

Ligagado ao motor

03973APT

Figura 12: Ligagdo do anel de ferrite HD...
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Instrucdes de instalacéo para a interface PROFIBUS-DP (MC_41A) 4

4.2 Instrug¢bes de instalagdo para a interface PROFIBUS-DP (MC_41A)

Atribuic&o dos A liigacéo a rede PROFIBUS é feita utilizando uma ficha sub D de 9 pinos de acordo
pinos com IEC 61158. A ligacdo em T deve ser feita usando uma ficha com a correspondente
configuracao.
Conector Sub-D Cabos de sinal de
de 9 pinos pares torgidos
&
RxD/TxD-P 3 "
RxD/TxD-N 8 [
. CNTR-P 4] =
DGND (M5V) 5 Ligacéo condutora entre a caixa do
VP (P5V/100mA)| 6 conector e a blindagem do cabo.
DGND (M5V) 9

X30:

02893APT
Figura 13: Atribui¢do da ficha sub D de 9 pinos de acordo com IEC 61158

Como regra, o controlador MOVIDRIVE® compact é ligado ao sistema PROFIBUS uti-
lizando um cabo blindado de pares tor¢idos. Tenha em atencado a taxa de transmisséo
maxima suportada quando seleccionar o conector do bus.

O cabo de dois condutores é ligado ao conector PROFIBUS usando o pino 3 (RxD/TxD-
P) e o pino 8 (RxD/TxD-N). A comunicacgéo é feita por estes dois contactos. Os sinais
RS-485, RxD/TxD-P e RxD/TxD-N, devem ser ligados ao mesmo contacto em todas as
estacBes PROFIBUS. De outro modo, as comunicagdes através do bus ndo funciona-
rao.

A interface PROFIBUS envia um sinal de controlo TTL através do pino 4 (CNTR-P) para
um repetidor ou um adaptador FO (referéncia = pino 9).

Blindagem e dis- A interface PROFIBUS suporta a tecnologia de transmissdo RS-485 e necessita de um
tribuicdo dos cabo do tipo A de acordo com IEC 61158 especificado como meio fisico para o PROFI-
cabos de bus BUS. Este cabo deve ser blindado e com dois condutores de par torcidos.

O cabo de bus correctamente blindado elimina todas as interferéncias parasitas que po-
dem ocorrer em ambientes industriais. As medidas seguintes permitem que seja con-
seguida a melhor blindagem possivel:

» Aperte manualmente os parafusos de fixagdo das fichas, dos médulos e dos condu-
tores da ligagdo equipotencial até o dedo apertar.

» Utilize apenas conectores metélicos ou metalizados.
» Ligue a blindagem no conector sobre uma area de contacto grande.
» Aplique a blindagem do cabo de bus em ambas as extremidades.

* NA&o passe os cabos de sinal e de bus em paralelo com os cabos de poténcia (ali-
mentacdo do motor); utilize conductas de cabos separados.

« Em ambientes industriais, utilize apenas esteiras metalicas com ligacéo a terra.

» Encaminhe os cabos de sinal e a ligacdo equipotencial associada juntos e com es-
pacamento minimo.

» Evite a utilizacdo de fichas de ligacao para prolongar os cabos de bus.
» Distribua os cabos de bus proximo das superficies de ligagdo a terra disponiveis.

Na eventualidade de flutuac8es no potencial da terra, uma corrente de compensacao
pode fluir ao longo da blindagem que esta ligada em ambas as extremidades e o poten-
cial ligado a terra (PE). Neste caso, faca o aprovisionamento adequado para a ligacédo
equipotencial de acordo com os regulamentos relevantes do VDE.

Instrugbes de Operac¢do do MOVIDRIVE® compact MCF/MCV/MCS4_A 17
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Terminacé&o do
bus

Instrucdes de instalacao para a interface PROFIBUS-DP (MC_41A)

Se o controlador MOVIDRIVE® compact estiver localizado no principio ou no fim de um
segmento PROFIBUS, geralmente a ligagdo a rede nao é feita pela utilizagdo da ligagédo
T-bus com um cabo de entrada e de saida PROFIBUS. Em sua substitui¢cao, a ligagédo
é directa com apenas um cabo PROFIBUS. De modo a prevenir falhas no sistema de
bus devido a reflexdes, etc., 0 segmento PROFIBUS deve ser terminado utilizando re-
sisténcias de terminagdo do bus na primeira e na Ultima estacéo.

N&o € necessario utilizar uma ficha sub D com resisténcia de terminagdo integrada
porque as resisténcia de terminagéo do bus no controlador podem ser ligadas (micro-
interruptores abaixo da unidade de terminais —» Sec. "Remoc¢édo da unidade de termi-
nais" na pagina 27).

—
10

«[ I | |TerRmiNacAo| PROFIBUS-DP « | | [verminacio PROFIBUS-DP
Terminacéao do bus Terminacéo do bus

-0 | |RoNe OFF| - OFF L] | RoNneOFF N

02894APT
Figura 14: Activagdo da terminagdo do bus utilizando micro-interruptores com MCF/MCV/MCS41A

Ambos os micro-interruptores (TERMINACAO 1 e 2) devem ser comutados!

A terminacéo do bus é implementada para um cabo do tipo A de acordo com IEC 61158.

Na&o ligue as resisténcias de terminacéo no controlador se estiver a utilizar fichas sub D
com resisténcias de terminacao do bus!
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Instrucdes de instalacéo para a interface PROFIBUS-DP (MC_41A)

Defini¢do do O endereco da estacdo PROFIBUS ¢ definido utilizando os micro-interruptores 4...10
endereco da (valéncia 26...20) debaixo da unidade de terminais (- Sec. "Remocao da unidade de
estacéo terminais" na pagina 27). O MOVIDRIVE® compact suporta uma gama de enderecos
de 0...125.
Valor ON T
+> ON
D ] 20 —» Valor : 1x0 =0
o ] o1 —» Valor : 2x0 =0
o 1 22 —» Valor : 4x1 =4 Definicio de
~I 23 —» Valor : 8x0 =0 fabrica:
] ot > Valor:  16x0 =0 | ndereeo=t
o[ ] 25 +—» Valor : 32x0 =0
<~ ] 06 —» Valor : 64x0 =0
o[ ] nc > Desligado, posicdo OFF

02895APT
Figura 15: Definicdo do enderegco PROFIBUS com MCF/MCV/MCS41A

O endereco PROFIBUS s6 pode ser definido utilizando os micro-interruptores quando
a unidade de terminais for removida, ou seja, o enderec¢o ndo pode ser alterado durante
a operacao. A alteracao toma efeito quando o controlador vectorial é ligado (sistema de
alimentacdo + 24 V OFF/ON). O controlador vectorial mostra o endereco actual no
parametro do monitor de bus de campo P092 "Endereco de bus de campo"” (visualizado
com DBG11B ou MOVI-TOOLS/SHELL).

Por exemplo: Definicdo do endereco 17

Valor ON
]

< ON
D ° 1 20 —»> Valor : 1x1 = 1)
o[ ] 21 —» Valor : 2x0 =0
o ] 22 —» Valor : 4x0 = 0| Exemplo:
~I 23 > Valor : 8x0 =0 Q#L:js;reegg 17
o 1 o4 —» Valor : 16x1 =16
o[ ] 25 +—+» Valor : 32x0 =0
<] 26 —» Valor : 64x0 = 0OJ
off ] nc » Desligado, posicdo OFF
]
03003APT

Figura 16: Definicdo do enderego 17

Instrugbes de Operac¢do do MOVIDRIVE® compact MCF/MCV/MCS4_A
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Instalagdo em conformidade UL

4.3 Instalagcdo em conformidade UL

Unidades de 400/
500 v

Unidades 230 V

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

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

— Para o MOVIDRIVE® compact MC_4_A0015...0300 gama de temperatura 60/
75°C

— Para o MOVIDRIVE® compact MC_4_A0370...0750 gama de temperatura 75/
90°C

Os binarios de aperto permitidos para os terminais de poténcia do MOVIDRIVE®

compact sdo:

— Tamanho 1 - 0.6 Nm (5.3 Ib.in)
— Tamanho 2 - 1.5 Nm (13.3 |b.in)
— Tamanho 3 - 3.5 Nm (31 Ib.in)
— Tamanhos4e5 - 14 Nm (124 Ib.in)

Os controladores vectoriais MOVIDRIVE® compact sdo apropriados para funcio-
nar em sistemas de alimentacdo com o ponto estrela (Neutro) ligado a terra
(Sistemas TN e TT) que possam fornecer uma corrente maxima de acordo com as
seguintes tabelas e que possuam uma tensdo maxima de 240 Vp para o MOVI-
DRIVE® compact MC_4_A...2_3 (unidades 230 V) e 500 Vca para 0 MOVIDRIVE®
compact MC_4_A...-5_3 (unidades 400/500 V). Os dados de desempenho dos

fusiveis ndo devem exceder os valores fornecidos nas tabelas.

MOVIDRIVE® compact | Corrente de alimen- Tensao de alimen- Fusiveis
MC_4_A..5 3 tagcdo maxima tacdo maxima

0015/0022/0030/0040 10000 Acp 500 Vca 30A/600V
0055/0075/0110 10000 Aca 500 Vca 30A/600V
0150/0220 5000 Aca 500 Vca 175 A/ 600V
0300 5000 Aca 500 Vca 225 A/ 600V
0370/0450 10000 Aca 500 Vca 350 A/ 600V
0550/0750 10000 Acp 500 Vca 500 A /600 V
MOVIDRIVE® compact | Corrente de alimen- Tensao de alimen- Fusiveis
MC_4_A..2_3 tacdo maxima tacdo maxima

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

» Use apenas unidades testadas com tensé&o de saida limitada (Vs = 30 V) €
com corrente de saida limitada (I < 8 A) como fonte de alimentacgéo externa de

24 Ve

A certificagdo UL né&o é aplicada no funcionamento em sistemas de alimentagao

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

4.4  Grampo de blindagem de poténcia

Para tamanho 1

Para tamanho 2

O grampo de blindagem de poténcia é fornecido juntamente com o MOVIDRIVE® com-
pacttamanho 1. Instale este grampo de blindagem com os parafusos de fixacdo da uni-
dade.

02012BXX
Figura 17: Grampo de blindagem de poténcia para o MOVIDRIVE® compact tamanho 1

1. Grampo de blindagem
2. Ligacéo a terra PE (Q)

O grampo de blindagem de poténcia com 2 parafusos de fixac&o é fornecido juntamente
com o MOVIDRIVE® compact tamanho 2. Instale este grampo de blindagem de potén-
cia com os dois parafusos de fixacdo em X6.

4iU 5 81w . &l oIR8

01469BXX
Figura 18: Grampo de blindagem de poténcia para o MOVIDRIVE® compact tamanho 2

1. Grampo de blindagem
2. Ligacéo a terra PE ()

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

Instrugbes de Operac¢do do MOVIDRIVE® compact MCF/MCV/MCS4_A
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4.5

Proteccdo contra contacto

Protecgdo contra contacto

Juntamente com o MOVIDRIVE® compact tamanhos 4 e 5 sdo fornecidas duas pro-
teccdes contra contacto e oito parafusos de fixag&o. Instale a proteccéo nas duas tam-
pas da capa para a sec¢éo de terminais de poténcia.

01470BXX
Figura 19: Protecg¢do contra contacto para o MOVIDRIVE® compact tamanhos 4 e 5

Com a protecc¢éo instalada, as unidades MOVIDRIVE® compacttamanhos 4 e 5 obtém
o indice de proteccao IP10, e sem a proteccdo obtém o indice de protecc¢éo IP0OO.
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Esquema de liga¢cdes da unidade base

4.6

Esquema de ligagbes da unidade base

Ligaco da seccédo de poténcia e do freio

L1
L2
L3
PE-*-—-—¢—-—-|-—--———————-—-—-— —-—-
Lo m m mﬁ 1/F12/F13 :
| | |
JT— Terra de proteccéo (blindagem) i i K11 i
i i | (AC-3) i
BEEEETE |
Uac Uac Uac ; Opcéo NF...Filtrode entrada i
I L1 L2' L3 Ligacdodo 1
L circuito intermédiol
F14/F15 F14/F15 F14/F15
] [ ] D D D L1 L2 L3 -U +U PE
X1: X4:
K11 K11 K11 5 A
(AC-3) (AC-3) (AC-3) Seccao de poténcia
X2: X3:
u v W +R -R PE
DBQQ DBQOY DBOQ
r -
DGND K12 K12 !
(AC-3) (AC-3) |
DGND DGND :
L I b
i branco i branco @‘Ih | afecta
BG g@ BG (2 vérmelho sw._ !l | K11
Conector do freio™| BGE I BGE Z |
CM (DY) 5 azul B azul 1
E
CT/CV/DT/DV/D: CT/CV/DT/DV/D:
5(1) desligar simultaneo dos desligar no No gaso doF16 acltuar, K11deve
PEL ¢ circuitos CA e CC no circuito CA abrire aentrada Didd "/Controla-

CM71...112: desligar simultaneo nos circuitos CA e CC

dorinibido" deve receberumsinal
“0”.Nao separe o circuito daresisténcia!

05149APT
Figura 20: Esquema de ligagOes, seccdo de poténcia e freio
* Nos tamanhos 1 e 2, ndo existe ligacdo de terra PE proxima dos terminais de alimentagdo. Nesta situagéo, uti-
lize o terminal de terra PE proximo da ligagao do circuito intermédio.
*x Importante: E fundamental respeitar a sequéncia das ligacdes. Uma ligacéo incorrecta podera causar danos

irreparaveis no freio.

Rectificador do
freio no quadro

eléctrico

A ligacéo do rectificador do freio exige um cabo de alimentagéo separado. Ndo é
permitido usar a alimentacdo do motor!

Desligue sempre o freio nos lados CC e CA nas seguintes condigdes:

— todas as aplicacdes de elevagéo de cargas,

— accionamentos que requerem uma rapida reacc¢ao do freio e

— nos modos de operacdo CFC e SERVO.

Quando instalar o rectificador do freio no quadro eléctrico, passe os cabos de ligagao
entre o rectificador e o freio separados dos outros cabos de alimentacdo. A instalagédo

junta com outros cabos s6 é permitida se os cabos de poténcia forem blindados.
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Esquema de ligacdes da unidade base

MCF/MCV/MCS4_A: Ligac8o da unidade de controlo

©]
B
]

Opcéao
Consola

- -10V...+10V
Unidade de controlo X10: i 11—1 0(4)...20mA
0. 10V* +10V —»{ REF1 | 1 =+ U= + -
+-10V %: Al | 2 §”@T ™
4. 20mA A2 | 4 % g ‘
Busdesistemaalto <« SCi11 | 5 Ho %  Controlo de
n2(0...10V)/Semfuncdo* -«— A|21 6 ;1“1! alto nivel
Busdesistemabaixo - SC12 | 7 P
Potencial de ref. para sinais analégicos |—| AGND | 8 — & Eiﬂgﬁga
/Controladorinibido <— DIO® | 9 —
Horéario/parado* <-— DI@1 |10 —
Anti-horério/parado* -«—— DI@2 |11 } Saidas

n11/n21* -«— DIG4 |13

n12/n22* -«— DIQ5 |14

Referéncia X10:DIQ@...DI®5 ——— DCOM** |15~
Saida+24V —#» V024 |16| |

Potencial de ref. para sinais binarios F—{ DGND |17}

Habilitado/Paragem rapida* <-— DI@3 |12 - < binarias

Referéncia das
saidas binarias

.OPQé'O Relé de contacto comum DO@1-C |18 lr
interface ;:' Pronto para o%eragéo* S?”]—>DO®2/AO1 19 3
série = ontacto| | funcéo ; i
s normalmente aberto . DO@1-NO 20 |
L E Contacto [Freio— DBQQ |21 AN }
w normalmente fechado DO@1-NC|22 i\ i : : 1 kyo
~ Potencial de ref. para sinais binarios — DGND |23 i (AC-3)
I Entrada+24V <-—| VI24 |24 — )= =
Simulagao P ! oa v
de encoder . e T
incremental X14: Resisténcia de ON |OFF* e
ou entrada apenas com terminagdodobus | M| S12 | i ||, Definica "
P n fabr
do encoder Mcv/MCSs Selecgao: sinal | <> sinal v+ | [l | S11 1 = 1 efinigdo de fabrica
externo [
ON|OFF P .
:II: 1 { | | ™ Ligar DCOM com
. </Cmm| 2 | | DGND, seas entradas
Entrada d cO g/ _MM| 3 | | bindrias funcionarem
nivada vo X15: gL g M 4 | com24Vpgapartir
encoder apenas com SRS 5 | || devooal
do motor L &8 S {11 deVvO24!
MCV/MCS grco M 6
26 %E,] T . | AGND (Potencial de
& of% S .11 = referéncia 10V para
=—mmi 10 || sinaisanalégicos)
, —] B }L DGND (Potencial de
Ligacao ;(ggr"las com L e 4\‘ | |7 referéncia24 V
PROFIBUS-DP S0 < - R para sinais binarios)
MCF/MCV/MCS41A 29 DE—— i
£ § ! |_| Condutor de protecgéo
G35 <o 1= aterra (blindado)

03828AEN

Figura 21: Esquema de ligagbes da unidade de controlo MCF/MCV/MCS4_A

24

¢ MCF/MCV/MCS41A (com PROFIBUS-DP): A SEW recomenda sempre a alimentacéo destas
unidade com 24 V¢ no terminal X10:24 (VI124). Esta fonte de alimentagéo externa de 24 V¢
deve ser capaz de fornecer uma poténcia continua 50W e uma poténcia maxima (1 s) de
100W.

¢ Aentrada analégica Al21 (X10:6) pode ser utilizada como uma entrada de tensdo de 10 V ou
como uma entrada TF/TH. Alteracdo através do parametro P120.

¢ Os micro-interruptores S11, S12 e 1...10 s6 podem ser acedidos quando a unidade de termi-
nais for removida (- Sec. "Remocéo da unidade de terminais" na pagina 27).

¢ A funcdo dos micro-interruptores 1...10 é explicada nas Secs. "Terminacdo do Bus" e
"Definicdo do enderec¢o da estacdo" na pagina 18 e na pagina 19.

¢ Alinha TF/TH deve ser blindada ou colocada a uma distancia de pelo menos 0.2 m (8 in) dos
cabos de poténcia (por ex. cabos do motor ou do freio). A linha TF/TH deve ser blindada sepa-
radamente se forem utilizados cabos hibridos para o motor e para a ligagdo TF/TH.
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Esquema de liga¢cdes da unidade base

MCF/MCV/MCS4_A: Descrigdo funcional dos terminais da unidade base

Terminal Funcéo
X1:1/2/3  |L1/L2/L3 Ligagéo da alimentacéo
X2:4/5/6  |UINVIW Ligagdo do motor
X3:8/9 +R/-R Ligacéo das resisténcias de frenagem
X4: +Uz/-Uz Ligacéo do circuito intermédio
X10:1 REF1 +10 V (max. 3 mA) para potenciometro de referéncia
X10:2/4  |Al11/12 Entrada de referéncia nl (entrada diferencial ou com potencial de ref. AGND), tipo de sinal -~ P11_/S11
X10:3 REF2 -10 V (méx. 3 mA) para potenciémetro de referéncia
X10:5/7 SC11/SC12 |Bus do sistema (SBus) alto/baixo
X10:6 Al21 Ou entrada de referéncia n2 (0...10 V) ou entrada TF/TH, ajuste - P120
X10:8 AGND Potencial de referéncia para sinais analégicos (REF1, REF2, Al..)
X10:9 [9][%]%] Entrada binéria 1, defini¢éo fixa "/Controlador inibido" * As entradas binérias séo isoladas electri-
X10:10 DIg1 Entrada binaria 2, definicao de fabrica "horéario/parado” camente por optoacopladores.
X10:11 DI@2 Entrada binéria 3, defini¢cdo de fabrica "anti-horario/parado” ¢ Opgoes de seleccdo para entradas
X10:12 DIg3 Entrada binaria 4, definicdo de fabrica "Habilitado/paragem binarias 2 a 6 (DIZ1...DI5) » Menu de
X10:13 DI@4 rapida" parametros P60_
X10:14 DI@5 Entrada binéaria 5, defini¢éo de fabrica "n11/n12"
Entrada binéria 6, definicdo de fabrica "n12/n22"
X10:15 DCOM Referéncia para entradas binarias DI@J a DI&5 (X10:9 to X10:14)
« Ligacao de entradas binarias com alimentacao externa +24 V: DCOM (X10:15) deve ser ligada ao poten-
cial de referéncia da alimentacéo externa.
— Sem ligagcdo DCOM-DGND (X10:15-X10:17) - Entradas binarias isoladas
— Com ligacdo DCOM-DGND (X10:15-X10:17) - Entradas binérias néo isoladas
« Ligacdo das entradas binarias com a fonte interna de +24 V de VO24 (X10:16) - Ligacao requerida
DCOM-DGND.
X10:18 DO@1-C Contacto comum da saida binaria 1, definicdo de fabrica: "Pronto”
X10:19 DO@2/A01 |Saida binéria 2, definicdo de fabrica: /Sem fungao", carga max. 50 mA (a prova de curto-circuito)
pode ser também utilizada como saida analégica AO1 (ndo com MCF41A), comutador com P621 e P642
X10:20 DO@1-NO |Saida binaria por contacto normalmente aberto 1, carga méax. admissivel dos contactos do relé: 30 Voc € 0.8 A
X10:21 DB@@ Saida binaria 0, com defini¢do fixa "/Freio", carga méax. 150 mA (a prova de curto-circuito)
X10:22 DO@1-NC |[Saida binéria por contacto NF 1
Seleccgao das opcdes para as saidas binarias 1 e 2 (DO@1 e DO@?2) - Menl de parametros P62_
Né&o aplique tensdes externas as saidas binarias DB@J (X10:21) e DO@2/A01 (X10:19)!
X10:23 DGND Potencial de referéncia para sinais binarios
X10:24 Vi24 Entrada de alimentagdo +24 V (tensdo de backup, diagnéstico quando a alimentagéo esta desligada)
X14:1 Entrada do |Sinal do canal A (K1) Os encoders seguintes sao permitidos para serem ligados como encoders
X14:2 encoder Sinal do canal B (K2) externos:
X14:3 externo ou |Sinal do canal C (KO) » sensor5V TTL com tensdo de alimentagdo de 24 V¢ do tipo ES1R,
X14:4 saida de Comutador ES2R ou EVIR
X14:5 simulacd@o |Potencial de referéncia DGND * sensor5V TTL com tensdo de alimentagéo de 5 V¢ do tipo ESIT,
X14:6 do encoder |Sinal do canal A (K1) ES2T ou EVIT atavés da opcdo DWI11A
éij; incremental 2:2:: gg 222:: %E%)) Se X14: for usado como sal’d_a de simulacado de encoder incremental, o
X14-9 124V (méx. 180 mA) comutador (X14:4) deve ser ligado com DGND (X14:5).
Entrada do |[MCV4_A: MCS4_A: Os encoders seguintes sao permitidos para
X15:1 encoder do |Sinal do canal A (K1) sen+ (S2) serem ligados:
X15:2 motor Sinal do canal B (K2) cos+ (S1) Com MCV4_A:
X15:3 Sinal do canal C (K0) Ref.+ (R1) « encoder sen/cos do tipo ES1S, ES2S ou
X15:4 N.C. N.C. EV1S
X15:5 Potencial de referéncia DGND REF1 (+10 V para TF/TH) |+ sensor5V TTL com tenséo de alimentagédo
X15:6 Sinal do canal A (K1) sen- (S4) 24 V¢ do tipo ES1R, ES2R ou EVIR
X15:7 Sinal do canal B (K2) cos- (S3) e sensor 5V TTL com tensé&o de alimentagao
X15:8 Sinal do canal C (KO) Ref.- (R2) 5 V¢ do tipo ESIT, ES2T ou EVIT através
X15:9 +24 V (max. 180 mA) Al21 (ligacdo TF/TH) da opgdo DWI11A
« sensor 5V HTL com tenséo de alimentagéo
24 V¢ do tipo ES1C, ES2C ou EV1C
Com MCS4_A:
» resolver de 2-pélos, 7 Ve rms. / 7 kHz
X30: MCF/MCV/MCS41A: Ligagdo PROFIBUS-DP, conector sub D de 9 pinos, atribuicdo dos pinos - péagina 17
1...10 Micro-interruptores para ajustes do PROFIBUS -, pagina 18
S11: Modo de comutacdo sinal | (0(4)...20 mA) o sinal V (-10 V...0...10 V, 0...10 V), defini¢éo de fabrica:sinal V
S12: Comutacéo do sistema de resisténcias de terminagéo do bus para on ou off, definicdo de farica: desligado
TERMINAL Slot para as opgdes consola DBG11B ou porta série USS21A (RS-232 e RS-485)

Importante com MCS4_A: Se um TF/TH esté ligado a X15:5 e a X15:9 entdo ndo é
permitida a ligacdo TF/TH ao X10:1 e ao X10:6! O terminal X10:6 ndo esta habilitado
para ser utilizado neste caso, nem mesmo com uma entrada de tensao de 10 V.
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Esquema de liga¢cdes da unidade base

Saida analdgica
AO1

Com MCF40A e MCV/MCS40/41A, a saida binaria DO@2 (X10:19) pode ser também
utilizada como uma saida analodgica 0(4)...20 mA AOL. A alteracao é feita através da
utilizacdo dos parametros P621 "Saida binaria DO@2" e P642 "Modo de operacéo

AO1".

Funcéo de X10:19

P621 'Saida binaria DO02'

P642 'Modo de operagdo AO1'

Saida binaria DO@2

# Ajustado para SEM FUNCAO

Ajustado para OFF

Saida analégica AO1

Ajustado para SEM FUNCAO

# Ajustado para OFF

# Ajustado para SEM FUNCAO

# Ajustado para OFF

SEM FUNCAO

Ajustado para SEM FUNCAO

Ajustado para OFF

MCVA41A: Atribuic&o dos terminais electronicos e painel etiquetado
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®
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Figura 22: Terminais electronicos e painel etiquetado, exemplo de MCV41A
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Remocdao da unidade de terminais

4.7 Remoc¢do da unidade de terminais

Em primeiro lugar, desligue o sistema de alimentacéo e a fonte de 24 V¢, e s6 depois
retire a unidade de terminais.

Pode retirar completamente a unidade de terminais por inteiro da unidade de controlo
de modo a facilitar a instalagédo dos cabos de controlo. Tera de remover a unidade de
terminais de modo a ajustar os micro-interruptores para PROFIBUS (1...10), INTER-
BUS (S1...S6), o comutador de sinal n1 (S11) e resisténcia de terminacdo SBus (S12).
Para isso proceda do seguinte modo:

1. Abra a aba da unidade de terminais.

2. Desaparafuse os parafusos de fixacdo A e B; sé@o parafusos cativos e ndo podem
cair.

3. Remova a unidade de terminais da unidade de controlo.

B

03045AXX
Figura 23: Remocgéo da unidade de terminais, por exemplo com MCV41A

Siga as instrucdes por ordem inversa para instalar a unidade de terminais.
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Seleccéo daresisténcias de frenagem, indutancias e filtros

4.8 Selecgdo da resisténcias de frenagem, induténcias e filtros
Unidades de 400/500 V, tamanhos 1 e 2

MOVIDRIVE® compact MC_4_A...-5A3 0015 ‘ 0022 ‘ 0030 \ 0040 | 0055 \ 0075 ‘ 0110
Tamanho 1 2
Resisténcia de frena- | Corrente de funciona- | Referéncia
gem mento
BW100-005 Ir = 0.8 Agms 826 269 1
BW100-006 Ir = 1.8 ARus 8217017
BW168 IF = 2.5 Armis 820 604 X
BW268 IF = 3.4 Agms 8207151
BW147 I = 3.5 ARuis 8207135
BW247 IF = 4.9 ARmis 8207143
BW347 IF = 7.8 Agms 820 798 4
BW039-012 e =4.2 ArRms 821689 4
BWO039-026 I =7.8 ARus 821690 8
BWO039-050 I =11 Agums 821691 6
Induténcias de entrada Referéncia
ND020-013 Tlgistema = 20 Aca 8260125
NDO045-013 Zlsistema = 45 Aca 826 013 3
Filtros de entrada Referéncia
NF009-503 827 412 6
NF014-503 827 116 X B
NF018-503 Vmax = 550 Vea 827 4134 B
NF035-503 827 128 3
Anéis de ferrite Diametro interno Referéncia
HDO01 d =50 mm (1.97 in) 8133255 Para cabos de seccéo 1.5...16 mm? (AWG 16...6)
HDO002 d =23 mm (0.91in) 813557 6 Para cabos de seccdo < 1.5 mm?2 (AWG 16)
HDO003 d =88 mm (4.46 in) 813558 4 Para cabos de seccao > 16 mm?2 (AWG 6)
Filtros de saida (apenas no modo VFC) Referéncia
HF015-503 826 030 3
HF022-503 826 031 1 B
HF030-503 826 032 X B
HF040-503 826 311 6 B
HF055-503 826 312 4 B
HF075-503 826 313 2 B
HF023-403 825784 1 B A
HF033-403 825 785 X B
A Para operagcdo nominal (100 %)
B Para carga de binario variavel no modo VFC (125 %)
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Seleccéao da resisténcias de frenagem, indutancias e filtros

Unidades de 400/500 V, tamanhos 3 a 5

MOVIDRIVE® compact MC_4_A...-503 0150 ‘ 0220 ‘ 0300 | 0370 | 0450 | 0550 | 0750
Tamanho S 4 ®
Resisténcia de frena- | Corrente de funciona- | Referéncia
gem mento
BW018-015 Ir = 4.0 Aguis 821684 3 c C
BWO018-035 Ir =8.1 Agms 8216851 C ©
BWO018-075 I =14 ARus 821 686 X C C
BW915 I = 28 Arums 821260 0
BWO012-025 Ir=6.1 Agms 8216800
BW012-050 IF =12 Aruis 8216819
BWO012-100 I =22 Arms 8216827
BW106 I =38 Arms 821 050 0
BW206 IF = 42 Aruis 8210519
Induténcia de entrada Referéncia
ND045-013 Tlgistema = 45 Aca 826 013 3
ND085-013 Tlgistema = 85 Aca 826014 1 B
ND1503 Tlgistema = 150 Aca 825548 2 B
Filtros de entrada Referéncia
NF035-503 827 128 3
NF048-503 8271178 B
NF063-503 827 4142 B A
NF085-503 Vmax = 550 Vea 827 4150 B
NF115-503 827 416 9 B
NF150-503 827 4177 B
Anéis de ferrite Diametro interno Referéncia
HDO01 d =50 mm (1.97 in) 8133255 Para cabos de secgéo 1.5...16 mm?2 (AWG 16...6)
HDO003 d =88 mm (4.46in) 813558 4 Para cabos de seccédo > 16 mm? (AWG 6)
Filtros de saida (apenas no modo VFC) Referéncia
HF033-403 825 785 X B/D|A/D
HF047-403 825786 8 B A
HF450-503 826 948 3 B E D D
A Para operagdo nominal (100 %)
B Para carga de binario variavel no modo VFC (125 %)
C Ligue duas resisténcias de frenagem em paralelo e ajuste para o dobro a corrente de funcionamento em F16 (2 x Ig)
D Ligue dois filtros de saida em paralelo
E Para operacdo nominal (100 %): Um filtro de saida
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Seleccéo daresisténcias de frenagem, indutancias e filtros

Unidades de 230 V, tamanhos 1 a 4

MOVIDRIVE® compact MC_4_A...-2_3 0015 ‘ 0022 ‘ 0037 | 0055 | 0075 | 0110 | 0150 | 0220 | 0300
Tamanho 1 2 S 4
frenagem | clonamento | Referencia
BWO039-003 I =2.0 Agms 821687 8
BW039-006 I =3.2 Arms 821 688 6
BWO039-012 IF=4.2 ARus 821689 4
BW039-026 I =7.8 Agms 821690 8
BW027-006 I =2.5ARrms 8224226
BW027-012 Ir = 4.4 Aguis 822 423 4
BWO018-015 I =4.0 AgRms 821684 3 C Cc c ©
BWO018-035 I =8.1 Arms 8216851 C C C ©
BW018-075 I =14 Aguis 821 686 X C C C C
BW915 Ir =28 Arms 8212600 C Cc c ©
BW012-025 Ir =10 Arms 8216800
BWO012-050 | Ig =19 Arus 8216819
BW012-100 Ir =27 ARms 8216827
BW106 Ir =38 Arms 8210500 C ©
BW206 I = 42 Aruis 8210519 C C
Induténcias de entrada Referéncias
ND020-013 Slsistema = 20 Aca | 826 0125 A
ND045-013 Tlgistema = 45 Aca | 826 013 3 B
ND085-013 Zlsistema = 85 Aca | 826014 1 B A
ND1503 Tlgistema=150 Aca | 825 548 2 B
Filtros de entrada Referéncia
NF009-503 8274126
NF014-503 827 116 X B
NF018-503 8274134 B
NF035-503 827128 3
NFoagsos | e T%0VeA Pz A
NF063-503 8274142 B
NF085-503 8274150 A
NF115-503 827 416 9 B
Anéis de ferrite Diametro interno | Referéncia
HDOO1 ((jlggci)nn)wm 8133255 I(DAaVr\?Gcitéc.)ch)ie secgdo 1.5...16 mm?
HDO002 ?Ozais;n?m 813557 6 E&alvr\?eceité())s de secgdo < 1.5 mm?
HDO003 ?4125?nr;1m 813558 4 (Ppc:ivr\?Gcsgt))os de seccéo > 16 mm?
A Para operagdo nominal (100 %)
B Para carga de binario variavel em modo VFC (125 %)
C Ligue duas resisténcias de frenagem em paralelo e ajuste para o dobro a corrente de funcionamento em F16 (2 x Ig)
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Instalacéo do bus do sistema (SBus)

4.9 Instalagcdo do bus do sistema (SBus)

Unidade de Controlo Unidade de Controlo Unidade de Controlo
X10: | X10: | X10: |

1 1 1

2 2 2

3 3 3

Busdosistema 4 Bus dosistema 4 Bus dosistema 4

AItoH SC11 | 5— Alto ™ SC11 | 5 Alto<_> SC11 | 51—
. 6 . 6 . 6
Busdosistema L Bus do sistema . Busdosistema L
Baixo ~=sci2 | 7 Baixo<_> sC12[ 71 | Baixo<_> S¢2 | 7

Potencial de
referéncia

terminacao do
Bus do Sistema

Potencial de
referéncia
Resisténcia de ON |OFF
terminagéo do S 12
Bus do Sistema

Potencial de
referéncia

terminagéo do
Bus do Sistema

@ @

02411APT

Figura 24: Ligacdo do bus do sistema MOVIDRIVE® compact MCF/MCV/MCS4_A

Especificacdo do -
cabo

Contacto de .
blindagem

Comprimento do .
cabo

Resisténcia de .
terminacéo

Use um cabo em cobre de 2 condutores torcidos com blindagem (cabo de transmis-
séo de dados com blindagem em entrancado de cobre). O cabo deve possuir as
seguintes especificacdes:

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

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

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

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

— 125 kbps - 320 m (1056 ft)
— 250 kbps - 160 m (528 ft)
— 500 kbps - 80 m (264 ft)

— 1000 kbps - 40 m (132 ft)

Ligue a resisténcia de terminagéo do bus (S12 = ON) no inicio e no fim da ligagao
do bus do sistema. Desligue a resisténcia de terminagdo nas unidades intermédias
(S12 = OFF).

N&o é admissivel existir qualquer desvio de potencial entre as unidades que estao
ligadas pelo mesmo SBus. Tome as medidas adequadas para evitar diferencas de
potencial, p.ex. ligando os terminais de terra com um condutor separado. Para uma
ligacdo equipotencial, ndo utilize a blindagem do cabo SBus!
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4 Ligac&o da opgéo USS21A (RS-232 e RS-485)

4.10 Ligag&o da opgdo USS21A (RS-232 e RS-485)
Referéncia da USS21A: 822 914 7

Ligacdo RS-232 » Use um cabo de interface blindado standard com atribuicdo de liga¢éo 1:1 para ligar
ao interface RS-232.

USS21A O r-- -4« () | PCCOM14
'] & GND (massa)_________ s [ |
1 \ 'I \ 50
L TxD L 11890 [
\ ! \ ! o ©
\\.zl _________ R _XP_________\\/I o
P max. 5 m (16.5 ft) O
Conector Sub-D 9 pinos (macho) Conector Sub-D 9 pinos (fémea)

02399APT
Figura 25: Cabo de ligacdo USS21A-PC (atribuicdo de ligagdo 1:1)

Ligacdo RS-485 Por favor, respeite as seguintes intru¢cées de ligacao:

» Use um cabo em cobre de 2 condutores torcidos com blindagem (cabo de transmis-
sdo de dados com blindagem em entrancado de cobre). O cabo deve possuir as
seguintes especificacdes:

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

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

» Ligue a blindagem, em ambas as extremidades, ao grampo de blindagem electroni-
ca do controlador e garanta que a area de contacto da blindagem é grande. Ligue
também as extremidades da blindagem a DGND.

USS21A USS21A

00997CXX
Figura 26: Interface RS-485 da USS21A

Standard EIA O interface RS-485 da USS21A respeita o standard EIA:
» Velocidade de transmissdo méx. 9600 bps
* Max. 32 participantes (cada unidade com USS21A conta por 2 participantes)
* Max. comprimento total do cabo 200 m (660 ft)
» Instalacéo fixa da resisténcia de terminag¢éo dinamica
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Ligacdo do encoder do motor e do encoder externo 4

4.11 Ligag&o do encoder do motor e do encoder externo

Notas de insta-
lacdo gerais

Contacto da
blindagem

No controlador

No encoder

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

» Comprimento max. do cabo (controlador-encoder): 100 m (330 ft) com uma capac-
itAncia por unidade de comprimento < 120 nF/km (193 nF/mile).

» Seccdao recta dos condutores 0.20...0.5 mm? (AWG 24...20)
» Se cortar os condutores do cabo do encoder: Isole os terminais do condutor.

» Use cabos blindados com pares torcidos de condutores isolados e efectue a ligagédo
da blindagem através de uma area grande nas duas extremidades:

— no bucim do cabo na entrada do encoder ou na ficha do encoder
— na entrada do controlador através da caixa da ficha sub D e no grampo de blind-
agem electrénico do controlador

» Use fichas encoder e ficha sub D com caixas metalicas.
» Passe o cabo do encoder separadamente dos cabos de poténcia.

» Encoder com bucim: Tenha em atencéo o didmetro permitido do cabo do encoder
para um funcionamento correcto do bucim.

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

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

01939BXX
Figura 27: Ligue a blindagem na ficha sub D

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

01948AXX
Figura 28: Ligue a blindagem no bucim do cabo do encoder
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4 Ligacao do encoder do motor e do encoder externo

Cabos pré-fabri- « A SEW dispde de cabos pré-fabricados para ligacdo de encoders. E recomendada
cados a utilizacdo destes cabos pré-fabricados.

» As cores dos condutores especificadas nas figuras de ligacdes estdo em conformi-
dade com IEC 757 e correspondem as cores dos condutores usadas nos cabos pré-

fabricados da SEW.
Encoder do Os seguintes encoders do motor foram aprovados para liagacdo a X15: das unidades
motor MOVIDRIVE® compact.
« MCV4_A

— Encoders de alta resolu¢do sen/cos com sinal de tenséo de 1 Vpp
— Encoders TTL com niveis de sinal para RS-422
— Encoders HTL

* MCS4_A
— Resolver de 2 polos, 7 Vca rms. / 7 kHz

05232AXX
Figura 29: Encoders SEW com ligagdo por ficha ou por terminais

Tens&o de alimen-  Os encoders com alimentac&o de 12...24 V¢ (max. 180 mA) s&o ligados directamente
tacdo a X15:. Estes encoders séo alimentados pelo controlador.

Os encoders com alimentacéo a 5 V¢ devem ser ligados através do opcional "Tens&o
de alimentacdo de 5 V para encoder tipo DWI11A" (Referéncia 822 759 4).
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Ligacdo do encoder do motor e do encoder externo

Encoders sen/ Os encoders de alta resolucéo sen/cos ES1S, ES2S ou EV1S séo recomendados para

cos operagcdo com o MOVIDRIVE® compact MCV4_A. Encoders sen/cos estdo, também,
aprovados para liagacao ao MOVIDRIVE® compact MCH4_A. Ligue o encoder sen/cos
COmo se segue:

Ligacdo ao

MCV4_A
- max. 100 m (330 ft)

ES1S/ES2S/EV1S S
ESIR/ES2R/EVIR A (K1) YE 1
X (1) GN 6
2
O 3
8
9
5
4
03021AXX

Figura 30: Ligacdo do encoder sen/cos ao MCV4_A como encoder do motor

Corte o condutor violeta (VT) do cabo na extremidade do encoder.
Referéncias dos cabos pré-fabricados:

» Parainstalagéo fixa: 198 829 8
» Parainstalacdo moével: 198 828 X

Instrugbes de Operac¢do do MOVIDRIVE® compact MCF/MCV/MCS4_A
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Ligac&o do encoder do motor e do encoder externo

Encoders TTL

Tensao de alimen-
tacdo 12...24 V¢

Tens&o de alimen-
tagcdo 5 Ve

Ligacdo ao
MCV4_A

Os encoders TTL da SEW estéo disponiveis com tensé&o de alimentacéo de 12...24 V¢
e com tenséo de alimentacéo de 5 V.

Ligue os encoders TTL ES1R, ES2R ou EV1S & alimentag&o de 12...24 V¢ da mesma
forma que os encoders de alta resolugéo sen/cos.

Os encoders TTL ES1T, ES2T ou EV1T com tenséo de alimentagdo de 5 V¢ devem
ser ligados através do opcional "Tensédo de alimentacdo de 5 V para encoder tipo
DWI11A" (Referéncia 822 759 4). O cabo do sensor também devera ser ligado por for-
ma a corrigir a tensdo de alimentacdo do encoder. Ligue estes encoders como se se-
gue:

max. 5 m (16.5 ft)

R N N S S B 4
A OO 0W NN

A OO 0 W NN
0
=
e
X1: MOVIDRIVE

B (k2) °

UB K1 K2 KoRTRzRo | C (KO) EK
A B C/ ¢ [KoCY

X2: Encoder

U © 0 W NN O -

N
*

03023AXX
Figura 31: Ligagdo de encoders TTL através da DWI11A ao MCV4_A como um encoder do motor

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

Referéncias dos cabos pré-fabricados:
« MOVIDRIVE® compact MCV4_A, X15: - DWI11A X1:MOVIDRIVE
— Apenas para instalacdo fixa: 814 344 7

 Encoder ES1T/ES2T / EV1T - DWI11A X2:Encoder

— Para instalacao fixa: 198 829 8
— Para instalagdo movel: 198 828 X
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Encoders HTL Se estiver a usar um encoder HTL ES1C, ES2C ou EVI1C, néo deve ligar os canais
(apenas no negados A (K1), B (K2) e C (K0).
MCV4_A) » max. 100 m (330 ft) N
ES1C/ES2C/EVIC o "
A (K1) YE— L
A (KT) : / IN.C.B
————————\ B(K2) GN “ “ - 2
©OS000CY\ 5 k3 P
BK2) - NCT
C (ko) EY- —— 3
UBDKlKZKOIﬁl 52}(70 C(K_O) ,;‘N.C.S
UBOA B CA B C UB WH ! ‘,\ v",’ 9
pB = 5
. N.C.4
® ®

03022AXX
Figura 32: Ligagdo de encoders HTL ao MCV4_A como um encoder do motor

Referéncias dos cabos pré-fabricados:
» Parainstalagéo fixa: 1989324
» Parainstalagdo moével: 198 931 6
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Resolvers (ape-
nas no MCS4_A)

DS56, CM71...112
com conector de
ligacao

DS56, DY71...112
com caixa de ter-
minais

Dependendo do tipo do motor e da configuracdo do motor, a ligacdo do resolver pode
ser feita por um conector de ligagédo ou por caixa de terminais.

As ligacdes do resolver estéo localizadas num conector de ligacao.
Conector de ligacdo DS56, CM: Intercontec, tipo ASTA021NNOO 10 000 5 000

RH1M y max. 100 m (330 ft)
YPK
C2GY/ Y
3RD;
" 4BU
5YE!
~ _6GN

9 BN
10 WH:

OO O = NN oo w

TF/TH/KTY-

BK

05524AXX
Figura 33: Ligagdo do resolver DS56 e dos motores CM com conector de ligacdo

Referéncias dos cabos pré-fabricados:

e Parainstalacéao fixa: 199 487 5

» Parainstalagao movel: 199 3194
Referéncias das extensdes de cabos pré-fabricados:
» Parainstalacéao fixa: 1995421

» Parainstalagdo movel: 199541 3

As ligacdes do resolver dentro da caixa de terminais séo estabelecidas numa régua de
terminais Phoenix de 10 pinos.

RH1M max. 100 m (330 ft)

¢
L

Ref.+
Ref.-
COS+
COSs-

2GY !/
3RD!
4BU;
SIN+ 2 YE:
6 GN3

SIN- T
TF/TH/KTY- 9 BN':
WH‘.V

TETH/KTY+ 12
VT

OO o = NN 0w

[o]=[~]o]o]~]e]~]]

BK

—_
o

05525AXX
Figura 34: Ligacdo do resolver e dos motores DS DY com caixa de terminais

Corte o condutor violeta (VT) do cabo na extremidade do encoder.
Referéncias dos cabos pré-fabricados:

» Parainstalagédo fixa: 199 589 8
» Parainstalacdo movel: 199 590 1

Instrugbes de Operacdo do MOVIDRIVE® compact MCF/MCV/MCS4_A




Ligacdo do encoder do motor e do encoder externo

DY71...112 com As ligacdes do resolver estéo localizadas num conector de ligacao.

;:pne::tor de Conector de ligagdo DY71...112:Framatome Souriou, tipo GN-DMS2-12S
igacdo

RH1M max. 100 m (330 ft)

TF/TH/KTY-
TF/TH/KTY+

10BN :

OO O = NN oo w

05526AXX
Figura 35: Ligacdo do resolver dos motores DY com conector de ligagdo

Corte o condutor violeta (VT) do cabo na extremidade do encoder.
Referéncias dos cabos pré-fabricados:

» Parainstalagéo fixa: 198 827 1
» Parainstalagdo moével: 198 812 3
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Encoders exter-
nos

Tens&o de alimen-
tacédo

Encoders 5V TTL

Tensao de alimen-
tacdo de 24V ¢

Os seguintes encoders do motor podem ser ligados a X14: das uni-dades MOVIDRIVE®
compact.

« MCVIMCS4_A
— Encoders 5 V TTL com niveis de sinal RS-422

Os encoders com 12/24 V¢ de alimentacdo (max. 180 mA) séo ligados directamente
a X14.. Estes encoders sdo alimentados pelo controlador.

Encoders com 5 V¢ de alimentagdo devem ser ligados através da opcéo "Tensdo de
alimentacdo 5 V para encoder tipo DWI11A" (Referéncia 822 759 4).

Os encoders 5V TTL da SEW estéo disponiveis com tenséo de alimentagéo de 24 V¢
e com tenséo de alimentagéo de 5 Vc.

Ligacdo ao MCV/MCS4_A:

max. 100 m (330 ft)

®
ESIR/ES2R/EVIR ¢ MOVIDRIVE

L

A (K1) YE
& o GN

Y

X14:

OOQOOOOO

UB 0K1 K2 KO K1 K2 KO

A OO 0W NN R

03776AXX
Figura 36: Ligagdo de encoders TTL ao MCV/MCS4_A como um encoder externo

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

Referéncias dos cabos pré-fabricados:

* Apenas instalagéo fixa: 815 354 X

Ligacdo ao MCH4_A:

max. 100 m (330 ft)

ES1S/ES2S/EV1S e -
ESIR/ES2R/EVIR A (K1) A L1
A (KI) 9
B(K2) —— — 2

——— — — — —_ ' ' ' '
SISISISISISISIS RW=E (%) ; ‘: :' 110
0 |lcko)—— 3
UB K1 K2 KO KL K2 C (K0) ‘x : ! 711
UBOA B CAB UB . : +15
0 ~ 8
® ®

05220AXX
Figura 37: Ligacdo de encoders TTL ao MCH4_A como um encoder externo
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Tensdo de alimen-  Os encoders 5V TTL ES1T, ES2T ou EV1T com tenséo de alimentacdo de 5 V¢ de-
tacdo 5 Ve vem ser ligados através do opcional "Tensao de alimentacdo de 5 V para encoder tipo
DWI11A" (Referéncia 822 759 4). O cabo do sensor também devera ser ligado por for-

ma a corrigir a tensdo de alimentag¢&o do encoder.

Liagacdo ao MCV/MCS4_A:

max. 5 m (16.5 ft)

MOVIDRIVE”
X14:

=

A (K1)

A (K1)

B (K2)

B (K2)

C (K0)

C (K0)

A OO 0WNDNO B

UB OK1K2 KO C (K0) PK

UBOA B C T (ko) &Y

terno

X1: MOVIDRIVE

X2: Encoder

03777AXX
Figura 38: Ligacado de encoders TTL através da DWI11A ao MCV/MCS4_A como um encoder ex-

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

Referéncias dos cabos pré-fabricados:
* Encoder ES1T /ES2T / EV1T - DWI11A X2:Encoder

— Para instalacao fixa: 198 829 8
— Para instalacao mével: 198 828 X
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Ligac&o do encoder do motor e do encoder externo

Simulacgéo de Também podera usar X14: como saida de simulagdo de encoder incremental. Para tal,

encoder incre- devera ligar o 'comutador' (X14:4 no MCV/MCS4_A, X14:7 no MCH4_A) com DGND

mental (X14:5 no MCV/MCS4_A, X14:8 no MCH4_A). X14: fornecera os sinais de encoder in-
cremental com nivel de sinal compativel RS-422 (5 V TTL). O namero de pulsos sera o
mesmo que:

« Com MCV4_A em X15: Entrada de encoder do motor
e Com MCS4_A 1024 pulsos/revolucéo

Liagacdo ao MCV/
MCS4_A

MOVIDRIVE®
» max. 100 m (330 ft) . X14-

L 1

A (K1) YE
A (KT) SN—
| B2 RD ‘:

| B2 B~
PK

===
=8, .E|

- :

f 1 C (KO) |
($e BEERIPEt) C (0) &X
UB v

o BN oi
Umschaltung VT T

A OO 0WNDNO B

03818AXX
Figura 39: Ligac&o da simulacdo de encoder incremental ao MCV/MCS4_A

Referéncias dos cabos pré-fabricados:
* Apenas instalacao fixa: 815 354 X
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Ligacdo mestre/ Ligacdo X14-X14 (= ligacdo mestre/escravo) de duas unidades MOVIDRIVE® compact.
escravo

MCV/MCS4_A
Master Slave
MOVIDRIVE" MOVIDRIVE®
X14: 1« max. 100 m (330 ft) » X14:
——, h
2 — 2
7 7
3 — 3
8 — 8
9 —+ 9
5 T — 5
a0 LA
&) @

05036AXX
Figura 40: Ligacdo X14-X14 ao MCV/MCS4_A

Referéncias dos cabos pré-fabricados:
e Apenas instalacao fixa: 8153558

As fichas sub D nas termina¢des do cabo estdo marcadas com "MASTER" e "SLAVE".
Assegure-se de que liga a ficha marcada "MASTER" a X14: da unidade mestre e a ficha
marcada "SLAVE" a X14: da unidade escravo.

Instrugbes de Operac¢do do MOVIDRIVE® compact MCF/MCV/MCS4_A
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5 Colocacdo em funcionamento
5.1 Instrugbes gerais de colocagdo em funcionamento

Exigéncias

Modo de opera-
¢do VFC sem
controlo de
velocidade

Combinacbes
controlador/
motor

Unidades de 400/
500 v

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

O planeamento correcto do projecto do accionamento € um pré-requisito para uma
colocacdo em funcionamento com sucesso. Reportar ao manual de sistema MOVI-
DRIVE® compact para instrucdes detalhadas de planeamento de projecto e para ex-
planagéo dos parametros (capitulos 4 e 5).

Os controladores vectoriais MOVIDRIVE® compact séo parametrizados de fabrica para
operagdo com o motor SEW (MC_4_A...-5_3: 4 polos e tensdo nominal 3 x 400 Va /
50 Hz ou MC_4_A...-2_3: 4 pdlos e tensdo nominal 3 x 230 V, / 60 Hz) para o qual
foram ajustados para o correcto nivel de poténcia. O motor pode ser ligado e o accio-
namento posto em funcionamento imediatamente de acordo com a Sec. "Colocacéo do
motor em funcionamento” (- pagina 55).

As seguintes tabelas indicam que combinac¢des controlador/motor séo aplicadas.

®

ou MOV A em oo VFC Motor SEW
0015-5A3-4 DT90L4
0022-5A3-4 DV100M4
0030-5A3-4 DV100L4
0040-5A3-4 DV112M4
0055-5A3-4 DV13254
0075-5A3-4 DV132M4
0110-5A3-4 DV160M4
0150-503-4 DV160L4
0220-503-4 DV180L4
0300-503-4 DVv200L4
0370-503-4 DV22554
0450-503-4 DV225M4
0550-503-4 D250M4
0750-503-4 D280S4
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Unidades de 230 VV

®

ou MOVA A em Moo VEC Motor SEW
0015-2A3-4 DT90L4
0022-2A3-4 DV100M4
0037-2A3-4 Dv100L4
0055-2A3-4 DV132S4
0075-2A3-4 DV132M4
0110-203-4 DVv160M4
0150-203-4 DVv180M4
0220-203-4 DV180L4
0300-203-4 DVv22554

As fungdes de colocacdo em funcionamento descritas nesta sec¢do para ajuste do con-
trolador sdo usadas para adaptagdo ao motor utilizado e as condi¢des de funciona-
mento especificadas. E fundamental efectuar a colocacdo em funcionamento tal como
€ descrito nesta seccao para os modos de operacdo VFC com controlo de velocidade,
para todos os modos de operagdo CFC e para os modos de operagdo SERVO.

Aplicagbes com
elevacéo

Os controladores vectoriais MOVIDRIVE® compact ndo devem ser utilizados como dis-
positivo de seguranca em aplicacdes com elevacao.

Para garantir a seguranca, deverao ser utilizados sistemas de monitoriza¢do ou dispo-
sitivos mecénicos de seguranca que previnam a possibilidade de acidente ou dano nos

equipamentos.

Instrugbes de Operac¢do do MOVIDRIVE® compact MCF/MCV/MCS4_A
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5.2

O,

Trabalho preliminar e recursos

Verifique a instalacéo.

Tome as medidas adequadas para evitar o arranque involuntario do motor. Além dis-
so, devem ser tomadas medidas de precaucéo adicionais, dependendo da aplicagéo
para evitar acidentes com pessoas ou equipamento.

As medidas adequadas sao:

— Com MCF/MCV/MCS4_A: Ligue o terminal X10:9 /CONTROLADOR INIBIDO' a
DGND.

Para a colocacédo em funcionamento com a consola DBG11B:
Ligue a consola DBG11B ao slot de op¢cbes TERMINAL.
Para a colocacédo em funcionamento com PC e MOVITOOLS:

Ligue a opgéo USS21A ao slot de op¢cdes TERMINAL e utilize um cabo de interface
(RS-232) para ligagdo ao PC. O MOVIDRIVE® e o PC devem estar desligados da
alimentacé@o quando efectuar este procedimento, caso contrario podem ser obtidos
estados nao definidos. Entéo ligue as duas unidades. Instale 0 MOVITOOLS no PC
caso ndo o tenha feito anteriormente. Inicie o programa.

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

Se estiver a usar a consola DBG11B , a mensagem seguinte surgira no visor aproxi-
madamente durante 13 s:

SELFTEST
MOVl DRI VE

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

A colocagdo em funcionamento altera automaticamente os valores de um grupo de
pardmetros. A descricdo do pardmetro P700 "Modos de operacdo" explica que
pardmetros sdo alterados por este passo. Reporte-se ao manual de sistema do MOV-
IDRIVE® compact, Sec. 4 "Parametros"”, para a descricdo dos parametros.
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5.3 Colocagdo em funcionamento com a consola DBG11B

Informagéo geral A colocacdo em funcionamento com a consola DBG11B apenas € possivel com
MCF e MCV/MCH nos modos de operagdo VFC. A colocacdo em funcionamento nos
modos de operagdo CFC e SERVO apenas € possivel com o programa MOVITOOLS.

Informacéao Para uma colocacdo em funcionamento com sucesso € necessaria a seguinte infor-
necessaria macao:

» Tipo de motor (motor SEW ou motor ndo SEW)
* Informag&o do motor

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

» Tensdéo de alimentacao

A seguinte informacao também é necesséria para a colocacdo em funcionamento do
controlador de velocidade:

* Tipo de encoder incremental
» Tipo de sinal do encoder e resolugcéo do encoder incremental:

) Parametros de colocagd@o em funcionamento
Tipo de encoder SEW )
Tipo de encoder Resolucéo do encoder
ES1S, ES2S, EV1 ENCODER SENO 1024
R o SR 1 SENSOR INCREM. TTL 1024
ES1C, ES2C, EV1C SENSOR INCREM. HTL 1024

1) Ossensores 5V TTL ES1T, ES2T e EV1T devem ser ligados através da opgdo DWI11A (- Sec. Insta-
lacéo).

* Informag&o do motor

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

» Rigidez do sistema de controlo em malha fechada (definicdo de fabrica = 1; pode ser
utilizado como valor inicial na maioria das aplicacdes)

Se o0 accionamento tender a oscilar - ajuste para <1
Se o tempo de estabelecimento for demasiado longo - ajuste para>1
Gama de ajuste para a maioria das aplicacfes: 0.70...1...1.40

* Momento de inércia [10'4kgm2] da carga (redutor + equipamento accionado) referido
ao veio do motor. Se 0 momento de inércia da carga ndo poder ser determinado -
utilize 1 a 20 vezes o valor do momento de inércia do motor.

» Tempo requerido para a rampa mais curta.

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

» Active a monitorizacdo do encoder (P504 = 'ON') apds completar a colocagdo em
funcionamento. Entéo, a funcdo e a tenséo de alimentacédo do encoder serdo moni-
torizadas.

Importante: A monitorizacdo do encoder ndo € uma funcéo de seguranca!

Instrugbes de Operac¢do do MOVIDRIVE® compact MCF/MCV/MCS4_A 47




5

48

I
(‘G Colocacgédo em funcionamento com a consola DBG11B

Funcgébes de colo-
cacdo em funcio-
namento com
DBG11B

Mudanca do
idioma na con-
sola DBG11B

Descricdo detalhada da consola — Sec. "Indicadores de operacao™:

~ e - em x ;
simultaneo Comeca a colocagao em funcionamento.
Comando de menu seguinte ou aumento do valor em
tecla 1 D
modo de edicao.
Comando de menu anterior ou diminui¢édo do valor em
ﬂ]] [[[l tecla . modo de edi¢éo
G]0]0) PR .
0, tecla - Baixa um nive no menu ou activa o modo de edicao no
comando de mend.
tecla Sobe um nivel no menu ou desactiva o modo de edi-
- ¢do no comando de mend.
01406AXX tecla Q Cancela a colocagdo em funcionamento e regressa a
indicac&o principal.
tecla E Cancela a colocagéo em funcionamento e regressa a
indicac&o principal.
* Aindicagéo principal da consola esta em Alemao. §$&R0E1RSPERRE 0o A
« Pressione atecla | duas vezes para visualizar o grupo de 8.. CGERAETE-
parametros 8... FUNKTI ONEN
* Pressione atecla - duas vezes e a tecla t+ uma vez para vi- 801  GERWAN
sualizar o parametro 801 "Idioma". Pressione a tecla — para LANGUAGE

activar o modo de edi¢&o. Pressione a tecla | ou 1t para selec-
cionar o idioma desejado e, a seguir, pressione a tecla — para

sair do modo de edicao.

« Pressione a tecla Q para regressar a indicacao principal.
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Estrutura do
menu de colo-
cacdo em funcio-
namento

IPOS VARIAVEIS <-

CONTR. INIBIDO
COR. : 0 A
[<le[-]
simultaneamente
A
COLOC. FUNCION. -> &

PREPARADO PARA

COLOC. FUNCION.
ca.3s
v
C00* CONJ. PARAM.1
COLOC. FUNCION.
M
v
coL* VFC1 =] plCO1* _ VEC1
MODO OPERACAO 1 < (] MODO OPERACAO 1
M
Cc02* DV112M4
TIPO MOTOR 1
M
Cc03* 400 Vv
TENSAO NOM. MOTOR I
M
c04x 50 HZ
FREQ. NOM. MOTOR 1
T
v[ ]
Cc05* 400 Vv
TENSAO REDE 1
T
v[]
835% SEM RESPOSTA
RESP. SINAL TF
(7
A
Co6* NAO =] [coex _ NAO
CALCULO CALCULO
1,14
co6* _ SIM
CALCULO
co8* _ NAO
SALVAR
(M) [
co8* _ SIM
SALVAR
v
COPTIANDO
DADOS
A
CONTR. INIBIDO _[9] co8* )
COR. : o Al [f SALVAR
02400APT

Figura 41: Estrutura do ment de colocagcdo em funcionamento
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Procedimento de
colocagcdo em
funcionamento

50

10.

. Sinal "0" no terminal DI "/CONTROLADOR INIBIDO".

. Activar o menu de colocagdo em funcionamento pressionando

as teclas — e - simultineamente na consola DBG11B.

. Pressione a tecla — para comecar a colocagao em funciona-

mento. A primeira janela do menu aparece. Os comandos de
menu sdo identificados com um * na 42 posi¢cdo. Comandos de
menu que sé aparecem no menu de colocacdo em funciona-
mento comegam com um "C", os outros comandos de menu
possuem um numero da lista de parametros (pagina 58). Pres-
sione a tecla t para passar ao préximo menu de comandos
guando tiver acabado o menu de comando.

. Seleccione um conjunto de parametros, p.ex. conjunto de

parametrosl.

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

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

de 2 ou 4 polos, seleccione o motor da lista. No caso de ser um
motor ndo-SEW ou um motor SEW com mais de 4 pdlos, esco-
Iha "MOTOR NAO-SEW" na lista de selec¢des.

. Observe a chapa sinalética do motor e introduza a tensao no-

minal para o tipo de ligacdo seleccionada.

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

Ligagdo .~ - Introduza 400 V.

Ligacdo A, ponto de transi¢cdo a 50 Hz - Introduza 230 V.
Ligacdo A, ponto de transi¢do a 87 Hz - Introduza também
230V, contudo apos a colocacdo em funcionamento, ajuste
primeiro o pardmetro P302 "VELOCIDADE MAXIMA 1" para o
valor correspondente a 87 Hz e ent&o inicie o accionamento.

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

. Introduza a frequéncia nominal especificada na chapa sinalé-

tica.
Exemplo: 230A/400 A\ 50 Hz
Introduza 50 Hz nas ligagGes .\ e A.

COM MOTORES SEW

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

pélos e ndo necessitam de ser introduzidos.

COM MOTORES NAO-SEW

. Introduza os seguintes dados da chapa sinalética do motor:

« Cor. nom. do motor, atencéo ao tipo de ligacéo (A ou A).
* Poténcia nominal do motor

« Factor de poténcia cos ¢

* Velocidade nominal do motor

Introduza a tensdo nominal do sistema de alimentacao

CONTROL. | NI BI DO
CORRENTE: 0 A

COLOC. FUNCI ON. —
| POS_VARI AVEI S

PREPARADO PARA
COLOCAGAO FUNCI ON.

C00*CONJ. PARAM 1
COLOCAGAO

Co1* VFC1
MODO OPERACAO 1

Co2*
TI PO MOTCR 1

Dv1i12wa4

Q02* MOTOR NAO SEW
TI PO MOTOR 1

03* 400 V
TENSAO NOM  MOTOR 1

004* 50 M
FREQ NOM MOTCR 1

Q05* _ 400 V
TENSAO REDE 1
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Colocacédo em funcionamento com a consola DBG11B (‘6 5

11. Se ndo estiver ligado TF/TH - Ajuste "SEM RESPOSTA". 835* SEM RESPOSTA
Ajuste a resposta a falha adequada se TF/TH estiver ligado. RESP. SINAL TF

12. Inicie os célculos da colocagdo em funcionamento, seleccio- Q06* NAO
nando "SIM". CALCULO

COM MOTORES SEW
13. O calculo é efectuado.

COM MOTORES NAO-SEW

13. O calculo com motores ndo-SEW necessita de um procedi-

mento de calibragéo:

* Quando pedido, fornega um sinal "1" no terminal DIZ@ "/
CONTROL. INIBIDO".

e Fornega um sinal a "0" no terminal DIZJ "/CONTROL. INI-
BIDO" apés a calibracéo ter terminado.

e Os parametros do motor sdo estimados, caso ndo seja pos-
sivel calibrar (fornecer energia) o motor.

14. O comando do menu "SALVAR" surge automaticamente. A c08* _NAO
consola permanece em modo de edico. SALVAR

15. Ajuste "SALVAR" para "SIM". A informag&o (parametros do COPI ANDO
motor) é copiada para a memoria ndo volatil do MOVIDRIVE®. DADCS. . .

16. Fica completa a coloca¢do em funcionamento. Pressione a CONTROL. | NI BI DO
tecla E ou Q para sair do menu de colocacdo em funciona- CORRENTE: 0 A

mento. A indicacado principal aparece no visor.

« Copie o conjunto de parametros do MOVIDRIVE® para a consola DBG11B apos ter
completado a colocacdo em funcionamento (P807 'MDX - DBG'). Desta forma, €
possivel usar a consola DBG11B para transferir o conjunto de parametros para ou-
tras unidades MOVIDRIVE® (P 806 'DBG — MDX)).

» Introduza quaisquer outros parametros que sejam diferentes das definicbes de fabri-
ca na lista de pardmetros (- pagina 58).

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

* Tenha em atencéo a informacéo da Sec. "Colocacdo do motor em funcionamento”
(- pagina 55) para efectuar o arranque do motor.

e Comuma ligacdo A e um ponto de transicdo 87 Hz — Ajuste o parametro P302/312
"Velocidade méaxima 1/2" para o valor correspondente a 87 Hz.
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Colocacéo em Primeiro executa-se a colocagdo em funcionamento sem o controlador de velocidade.
funcionamento
do cor_7trolad0r de Importante: Defina o modo VFC-n-CONTROL. Q01* VFC-n-CTRL.
velocidade MODO OPERAGAO 1
Estrutura Estrutura do menu de colocacao em funcionamento do controlador de velocidade:
CO9* _ NAO
COL.FUNC.N-CTLR?
(M '[i]
C00* n-CTLR P CcCo9~* - SIM
COLOC. FUNCION. COL.FUNC.N-CTLR?
T
o
Cl5* INCREM. TTL
TIPO ENCODER
(M
A
Ci G~ 1024 cont
PULSOS ENCODER
T
o'
CHA COM
FREIO
+
iy
cl18* 1
RIGIDEZ
1
o
c19* SEM
VENTILADOR Z
T
iy
c20* 209.5
INERCIA DA CARGA
T
o
c21x 0 s
MENOR RAMPA
(M
_ =] .
Cco6* NAO PCo6+ _ NAo
CALCULO < CALCULO
[«]
(M '[i]
Co6* __ SIM
CALCULO
cog* _ NAO
SALVAR
(M 'M
cCo8* _ SIM
SALVAR
CONTR. INIBIDO |, [El cog+ _ NAo|, COPIANDO
COR. : 0 2 7 q SALVAR X DADOS ...
03025APT

Figura 42: Estrutura da colocagdo em funcionamento do controlador de velocidade
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Colocacédo em funcionamento com a consola DBG11B (‘G

Procedimento de
colocacdo em
funcionamento

1. Pressione "SIM" para iniciar a colocagdo em funcionamento do controlador de velocidade.
Todos os momentos de inércia devem ser introduzidos na unidade [10'4 kgmz].

2. Pressione a tecla 1 para entrar no novo item do mend.
3. Introduza o tipo de encoder correcto.
4. Introduza o valor correcto da resolu¢do do encoder.

COM MOTORES SEW
5. Indique se o0 motor possui freio.

6. Defina a rigidez do sistema de controlo em malha fechada.
7. Indique se o motor possui ventilador de inércia (ventilador Z).

COM MOTORES NAO-SEW
5. Introduza o0 momento de inércia do motor.

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

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

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

9. Introduza o tempo de rampa mais curto.

10. Inicie o calculo de colocagdo em funcionamento do controlador de velocidade, seleccionan-
do "SIM".

11. O comando de menl "SALVAR" surge automaticamente. Defina "SALVAR" para "SIM". A
informac&o é copiada para a meméria nao volatil do MOVIDRIVE®.

12. O comando de menu "SALVAR" surge de novo. Pressione a tecla E ou Q para sair do menu
de colocagdo em funcionamento. A informacgéo principal aparece.

» Copie o conjunto de pardmetros do MOVIDRIVE® para a consola DBG11B apos ter-
minar a colocacéo em funcionamento (P807 "MDX - DBG"). Assim, é possivel uti-
lizar a consola DBG11B para transferir o conjunto de parametros para outras uni-
dades MOVIDRIVE® (P 806 "DBG — MDX").

» Introduza qualquer outro parametro diferente da definicdo de fabrica na lista de
parametros (- pagina 58).

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

» Para a colocacdo do motor em funcionamento, tenha em atencéo a informacédo da
Sec. "Colocagdo do motor em funcionamento" (- pagina 55).

« Com ligacdo A e ponto de transiccdo a 87 Hz - Ajuste o parametro P302/312 "Ve-
locidade maxima 1/2" para o valor correspondente a 87 Hz.

» Active a monitoriza¢@o dos sensores TTL, encoders sen/cos e encoders Hiperface
(P504="ON"). A monitorizacdo do encoder ndo é uma funcéo de seguranca.
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(‘G Colocacéo em funcionamento com PC e MOVITOOLS

5.4

Informacgé&o geral

Inicio da coloca-
¢8o em funciona-
mento

Colocacgdo em funcionamento com PC e MOVITOOLS

O terminal DIZ@ "/CONTROL.INIBIDO" deve estar com um sinal "0"!
Inicie o programa MOVITOOLS.

Defina o idioma.

Seleccione a porta do PC (PC COM) a qual estéa ligado o controlador.
Seleccione <Update> para visualizar o controlador ligado.

;T MAMAGER MOVITOOLS® SEW EURODDRIVE GmbH &t Co  Version 2.70 == E
Lanquage PC Interface Connected Irverbers Connech to:
i
™ Deutsch Hone DEeTiee [ Addi] Signature [coM] | &« l!;_i_,l‘;cg‘alnserte]r
o MOYBOAO05S-A4 3 o 1 rrto-eer
&+ Englsh & COM 1
 Eranoss ~ COMZ ™ Irwerten \With Address;
 COM 3 | 3
 COM4
Mo lrvedes
" COME [OFFLINE)
[iptinn
Rrwazr fnr Pnjeet Fodder
|d:\pmglamm\mﬂ\movlool;‘lprqeet?\puim 1% Hrowzs,.. |
Device Type Execute Program
. Paramctersd Programming Spocial
€ Movamii Diagrioss PG DIOQEaNms
T Movilrac 07
Shill I Conmgale | Cab I
 blonalinee
a5 S | LOGODive | isc |
© Wis Scnpe I Azepmrhler | LIF ¢ Configueatne I
Cloge All Took: |
05407AEN

Figura 43: Janela da colocacdo em funcionamento do MOVITOOLS

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

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

Seleccione o tipo de motor: assincrono ou sincrono.

Seleccione o conjunto de parametros. Em motores controlados em velocidade, o
controlo de velocidade pode ser seleccionado em separado quando é repetida a
colocagdo em funcionamento. (apenas possivel com o conjunto de parametros 1).

Defina 0 modo de operacéo.

Seleccione o motor SEW ou o motor ndo-SEW. Os motores SEW de 2 ou 4 pélos
podem ser seleccionados nos modos de operagdo VFC. Apenas os motores da
SEW de 4 pdlos podem ser seleccionados nos modos de operacdo CFC e SERVO.
Os motores SEW com diferentes niimeros de pdélos devem ser ajustados como mo-
tores ndo-SEW.

Introduza a informagé&o do tipo de motor e, se usar controlo de velocidade, introduza
também a informacédo do controlador de velocidade.

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

Salve o conjunto de parametros. O conjunto de parametros pode ser transferido para
outras unidades MOVIDRIVE®.

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

Tenha em atencéo a informacédo da Sec. "Colocacdo do motor em funcionamento”
(- pagina 55) para o arranque do motor.
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Especificacdo da
referéncia analo-
gica

Colocacgédo do motor em funcionamento

I
Colocacédo do motor em funcionamento (‘Cj

A tabela seguinte mostra que sinais devem estar presentes nos terminais All e
DIg@...DIg3 quando é seleccionada a referéncia (P100) "UNIPOL/REF. FIX.", de modo

a operar o accionamento com a entrada de referéncia analogica.

Alll 0][%]0] DIg1 DIg2 DIg3
Funcéo Entrada anal6gica | /Controlador ini- S. Horéario/ S. Anti-horério/ | Habilitado/Paragem
1 bido PARADO PARADO répida
Controlador inibido X ‘0 X X X
Paragem rapida X 1 X X ‘0’
Habilitado e Parado X 1 ‘0’ ‘0 ‘T
S. Horério a 50 % Ny, ax 5V 1 T ‘0’ T
S. Horério a Nppax oV 1 T ‘0 T
S. Anti-horério a 50 % N4y 5V 1 ‘0’ ‘1 T
S. Anti-horéario a npyax oV 1 ‘0’ 1 T

O seguinte ciclo de percurso mostra um exemplo em que o motor € iniciado com os terminais DIZ@...DID3 e
as referéncias analdgicas. A saida binaria DBO@ "/Freio" é usada para comutagdo do contactor do freio K12.

Entrada DIO@
/Controlador inibido
IIOII

Entrada DIO1 L

S. Horario/parado

||0||

Entrada DIg2 "1"
S. Anti-horario/
parado "o

Entrada DI@3 »"q»
Habilitado/
Paragem rapida

OII

Saida DBOQ@
/Freio

||0||

10V 1
Entrada
analdgica 5V 1

n1 (Al11) ov

n[rpm],

n
Rotacao me
50%n

n

stan-gté"p 7

: i t11 8. Hor. acel.,
i t11 8. Hor. acel. ‘

t118

Hor. acel.

t11 S. Hor. desacel.

\t118. Hor. desadel.

-50%n -

-N -

Figura 44: Ciclo de percurso com referéncias analdgicas

05033APT

jt1 1 S. Anti-hor. acél.\ 3 /

i/ T13 rampa parada

O motor ndo € energizado no caso de inibicao do controlador (DIZ@ = '0"). Um motor

sem freio permanece a rodar até parar (roda livre).
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Referéncias fixas A tabela seguinte mostra que sinais devem estar presentes nos terminais DIZdJ...DIG5
qguando é seleccionada a referéncia (P100) "UNIPOL/REF. FIX." para operar o acciona-
mento com as entradas de referéncia fixas.

i DIBg DI e (U DIg4 DIg5
Funcéo /Controllador ini- S. Horario/ |S. Anti-horario/ Habllltad’o/.para- n11/n21 n12/n22
bido PARADO PARADO gem rapida
Controlador inibido 0" X X X X X
Paragem rapida 1 X X 0 X X
Habilitado e parado 1 ‘0" 0 1 X X
S. Horério anll 1 1 0 1 1 0
S. Horério anl12 1 1 0 1 ‘0’ 1
S. Anti-horéario an13 1 1 0 1 1 1
S. Anti-horéario anll 1 ‘0 1 1 1 0

O seguinte ciclo de percurso mostra, a titulo de exemplo, como o motor € iniciado com os terminais
DI@@...DID5 e as referéncias fixas internas. A saida bindria X10:3 (DB@J "/Freio") é usada para comutar o
contactor do freio K12.

Entrada DIOQ
/Controlador inibido
ng"

Entrada DI@1

S. Horario/parado
g

||1 no_

Entrada DI@2
S. Anti-horario/

parado "
Entrada DIG3 "1" -
Habilitado/

Paragem rapida,

Entrada DI@4
n11/n21
IIOII
Entrada DI@5
n12/n22
IIOII
Saida DBO@Q
/Freio
IIOII
n [rpm], 1 1 1 1 1 1
B ni3 § | | § t§1S. Hor. a
Rotagcao | | ! t11 S.Hor. acel! ‘ ; ;
ni2 - ; § § | : t11 8. Hor. dessacel.
i t11 S. Hor. acel. | : :
nii ] | : !
O -
-n11 7 \ \ \ \ \ \ \ \ \
-ni2 - t11S. A?nti-hor. a{:el. 113 ra}11pa paragem
_n13 i | | | | | | | | |

05034APT

Figura 45: Ciclo de percurso com referéncias fixas internas

O motor ndo é energizado no caso de inibicdo do controlador (DI = '0"). Um motor
sem freio permanece a rodar até parar (roda livre).
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I
Colocacédo do motor em funcionamento (‘G

O controlador pode ser controlado pela consola DBG11B, usando a funcéo de operagéo
manual. O controlador deve estar no estado "N&o habilitado' para iniciar a operacdo
manual. O estado "N&o habilitado" significa que o DI@J /Controlador inibido = "1" e as
entradas binarias DIZ1 S. Horario/PARADO, DI@2 S. Anti-horario/PARADO e DIZ3 Ha-
bilitado/Paragem rapida = '0', programacéo das entradas de acordo com as definicdes
de fabrica.

A entrada binaria DI@@ /Controlador inibido é também eficaz na operagdo manual. As
outras entradas bindrias séo ineficazes na operagdo manual. A entrada binaria DIZD "/
Controlador inibido" deve possuir um sinal "1" para iniciar a operagdo manual. Em ope-
racdo manual o motor pode também ser parado através de DIZ@ = "0". A direc¢éo de
rotacdo ndo é determinada pelas entradas binarias "S. Horario/parado” ou "S. Anti-
horéario/parado”. Como alternativa, deve seleccionar a direc¢do de rotagédo através da
consola (- Figura 46).

A operacdo manual permanece activa mesmo apés a alimentacao ter sido desligada/
ligada. O controlador permanece, no entanto, inibido. Um comando de mudanca de di-
reccao, usando a tecla - ou —, produz uma habilitacdo e o arranque do motor no sen-
tido de rotacdo seleccionado a ny,i,. A velocidade é aumentada e diminuida, usando as
teclas 1 e |. A variacdo de velocidade é de 150 rpm por segundo.

880 DESLIGADO
OPERACAO MANUAL

Tecla FT iTecIa -

880 _DESLIGADO
OPERACAO MANUAL

Tecla ET iTecIasTou l
Tecla Q _ DIR. DE ROTAGCAO Tecla Q
“Il't  <E>=SAIR R|
Tecla < Tecla —
_ 0%In 0 rpm Tecla — »|  0%In 0 rpm
<Q>=PARAR R Teclae L <Q>=PARAR

Tecla T: aumenta rotacéo
Tecla |: diminui rotagéo

02406APT
Figura 46: Modo manual com a consola DBG11B

Os sinais nas entradas binarias produzem efeito assim que a operacdo manual termi-
nar. A entrada binaria DIZ@ '/Controlador inibido' nao tem que ser comutada de "1" para
"0" e de novo para "1". O motor pode comecar a funcionar de acordo com o0s sinais nas
entradas binarias e nas fontes de referéncia.

Garanta que as entradas binarias DIZ1 S. Horario/PARADO, DI@2 S. Anti-horario/
PARADO e DI@3 Habilitado/Paragem rapida (definicbes de fabrica) recebem um sinal
"0" quando a operagdo manual terminar.

Instrugbes de Operac¢do do MOVIDRIVE® compact MCF/MCV/MCS4_A

5

57



5 (‘8 Lista de parametros completa

5.6 Listade pard@metros completa

Os parametros do menu resumido estéo identificados com "/" (= visualizados na consola DBG11B).

Par. |Nome ‘Gama de valores Par. Nome ‘Gama de valores
VISUALIZAR VALORES 07_ Dados da unidade

00_ Valores do processo 070 Tipo de unidade

000 Rotagéo -5000...0...5000 rpm 071 Corrente nominal da unidade
001/ |Usuéario 1/min [Texto] 076 Firmware da unidade basica
002 Frequéncia 0...400 Hz 077 Fungbes tecnolbgicas

003 |Posicao actual 0..2%%1inc 08_  |Meméria de irregularidades
004 Corrente de saida 0...200 % Iy 080/ |lrregularidade t-0

005 Corrente activa -200...0...200 % Iy 081 Irregularidade t-1

006/ |Utilizag&o motor 1 0...200 % 082 Irregularidade t-2

007 Utilizacdo motor 2 0...200 % 083 Irregularidade t-3

008 Tens&o circuito intermédio  |0...1000 V 09_ Diagnéstico de bus

009 Corrente de saida A 090 Configuracéo PD

01_ Visualizar estado 091 Tipo de bus de campo

010 Estado do controlador 092 gzxcaacrjfptc:ansmlssao de bus
011 Estado de operagao 093 Endereco de bus de campo
012 Estado de irregularidade 094 Valor de referéncia PO1

013 Conj. de parametros activo |1/2 095 Valor de referéncia PO2
014 Temperatura do dissipador  |-20...0...100 °C 096 Valor de referéncia PO3

015 Horas de operacéo 0...25000 h 097 Valor actual P11

016 gﬁ;“po de operagdo (habilita- |, 55400 1y 098 |Valor actualPI2

017 Consumo energia kWh 099 Valor actual PI3

02_ Valores de referéncia analégica

020 Entrada analégica All -10...0...10 V

021 Entrada analégica Al2 -10...0..10 V

022 Limite externo de corrente 0...100 %

03_ Entradas binarias da unidade basica

030 Entrada binaria DIJQJ /CONTROL.INIBIDO

031 Entrada binaria DIg1

032 Entrada binaria DIg2

033 Entrada binaria DIZ3

034 Entrada binaria DIg4

035 Entrada binaria DIZ5

036/ |Estado das entradas binarias da unidade basica

05_ Saidas binarias da unidade basica

050 Saida binaria DB@J /FREIO

051 Saida binaria DO@1

052 Saida binaria DO@2

053/ |Estado das saidas binéarias da unidade basica
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el holuls S:?nailgda%%:ité\ebrica Qregzque rel NS S:g]nailgdé%ijigs;‘?brica er;gzque
Par. Variavel Conjunto de parame-
Conj. parametros 1 tros 2
1__ |VALORES DE REFERENCIA / RAMPAS
10_ |[Seleccéo dos valores de referéncia
100/ %fgr?c?;s valores de |\ poL/REF. FIXA
101 Sg;}%‘fg‘odos sinais de | repMINALS
11_ |Entrada anal6gica All
110 |Factor All -10...-0.1/0.1...1...10
111 |Offset All -500...0...500 mV
112 [Modo de operacéo All |Ref. N-MAX
113 |Offset de tensdo Al1  |-10...0...10 V
114 |Offset de rotacdo Al1l |-5000...0...5000 rpm
115 Fjltrq do valor de refe- O...5_...100 ms 0 = Filtro
réncia desligado
12_ |Entrada analégica Al2
120 |Modo de operacéo Al2 |SEM FUNCAO
13_ |Rampas 1 14 _|Rampas 2
130/ |t11 ACEL. HOR. 0...2...2000 s 140 (t21 ACEL. HOR. 0...2...2000 s
131/ |t11 DESACEL. HOR. |0...2...2000 s 141 |t21 DESACEL. HOR. |0...2...2000 s
132/ |t11 ACEL. ANTI-HOR. |0...2...2000 s 142 |t21 ACEL. ANTI-HOR. |0...2...2000 s
133/ |t11 DESAC ANTI-HOR |0...2...2000 s 143 |t21 DESAC ANTI-HOR|0...2...2000 s
134/ |t12 ACEL=DESACEL |0...2...2000 s 144 |t22 ACEL=DESACEL |0...2...2000 s
135 |t12 suavizagdo-S 0...3 145 |t22 suavizag&o-S 0...3
136/ | t13 paragem rapida |0...2...20 s 146 |t23 paragem rapida 0..2..20s
137/ |t14 rampa emergéncia |0...2...20 s 147 (t24 rampa emergéncia |0...2...20 s
15 |Potenciémetro motorizado (conjunto parametros 1 e 2)
150 |t3 rampa ACEL 0.2...20..50 s
151 |t3rampa DESACEL |0.2...20...50 s
152 [Sabvatlimovalorde ;6Ap0 / DESLIGADO
16_ |Valores de referéncia fixos 1 17_|Valores de referéncia fixos 2
160/ |n11 val. ref. fixo ;22100...0...150...5000 170 [n21 val. ref. fixo ;S%OO...O...150...5000
161/ |n12 val. ref. fixo ;2&00“'0"'750"'5000 171 |n22 val. ref. fixo ;2&00"'0"'750"'5000
162/ |n13 val. ref. fixo ;2&00"'0"'1500"'5000 172 |n23 val. ref. fixo ;S%OO...O...1500...5000
2__ |PARAMETROS DE CONTROLO
20_ |Controlo de rotagdo (apenas conjunto de pardmetros 1)
200 Soilrlpc?la'zior velocidade 01.2..32
201 dcggzt;?;?a%%rtimpo 0...10...300 ms
202 |Ganho acel. avango |0...32
203 |Filtro accel. avango 0...100 ms
204 gg‘[gtgggj"or acual g 32 ms
205 |Carga avanco 0...150 %
206 |TemPodeamostragem |y g~ /0.5 ms =1
207 |Carga avanco VFC 0...150 %
21_ |Controlador de retengao
210 |Ganho P cont.retengéo|0.1...2...32 |
22_ |Contr. de oper. sincrona (apenas conj. de parametros 1)
228 |Filtro avanco (DRS) ‘O...lOO ms | Apenas com MOVITOOLS. N&o visivel na consola DBG11B.

Instrugbes de Operac¢do do MOVIDRIVE® compact MCF/MCV/MCS4_A

5

59



5

60

I
(‘6 Lista de parametros completa

FEL | N g:?n?gdéi)%gsf?brica :ﬁgrﬁque rel N g:?nailgdé%%gsf?brica :regrique
Par. Variavel Conjunto de parame-
Conj. parametros 1 tros 2

3 |PARAMETROS DO MOTOR

30_ |Limites 1 31_|Limites 2

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

301/ |Rotagdo minima 1 0...60...5500 rpm 311 |Rotag&do minima 2 0...60...5500 rpm

302/ |Rotagdo méaxima 1 0...1500...5500 rpm 312 |Rotagdo maxima 2 0...1500...5500 rpm

303/ |Limite de corrente 1 |0...150 %ly 313 |Limite de corrente 2 |0...150 %Iy

304 |Limite de torque 0...150 %

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

320/ |Ajuste automético 1 LIGADO / DESLIGADO 330 |Ajuste automético 2 |SIM / OFF

321 |Boost 1 0...100 % 331 |Boost 2 0...100 %

322 |Compensacdo IxR1 |0...100 % 332 |Compensacéo IXR 2 |0...100 %

323 gg;“g%% dle pre-magneé- 15 01..2s 333 Eg}%‘(’) %e pre-magneé- 15 01..2s

324 |ComPEnsagio escor- g0 rpm 334 |Compensagio escor- |o_s0 rpm

34_ |Protecgdo motor

340 |Protec¢do motor 1 LIGADO / DESLIGADO 342 |Protecgdo motor 2 LIGADO / DESLIGADO

341 |Tipo refrigeracéo 1 \L/Eg;})L 'Azggg A/I\D/AENTI' 343 |Tipo refrigeracéo 2 \L/AE(EI,{:I)_ "A__‘ggg AB/ENTI'

35_ |Sentido de rotagdo do motor

350 (’;"e“?;ggg adrecdo || IGADO / DESLIGADO 351 (’;"e“?cig‘ég D direcdo || IGADO / DESLIGADO

360 |Coloc. funcionamento |SIM / NAO ?g%lfss/giapéc:_rll_i!vel com a consola DBG11B, ndo com MOVI-

4__ |SINAIS DE REFERENCIA

40_ |Sinal de referéncia de rotagéo

400 |Referéncia de rotagdo |0...1500...5000 rpm

401 |Histerese 0...100...500 rpm

402 |Tempo de resposta 0..1.9s

403 |Sinal ="1" se: N < Npes/ N> Npgs

41_ |Sinal de janela de rotacéo

410 |Centro da janela 0...1500...5000 rpm

411 |Largura da janela 0...5000 rpm

412 |Tempo de resposta 0..1.9s

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

42_ |Ref de velocidade/ comp. valor actual.

420 |Histerese 1...100...300 rpm

421 |Tempo de resposta 0..1.9s

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

43_ |Sinal da referéncia de corrente

430 |valor ce referénciade 1o 100..150 9% Iy

431 |Histerese 0..5..30 % Iy

432 |Tempo de resposta 0..1.9s

433 |Sinal ="1" se: I <lpgf /1> gt

44 |Sinal Iméx

440 |Histerese 0..5..50 % Iy

441 |Tempo de resposta 0..1..9s

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

par. |Nome Gama_l d_e ajust’e . Apébs Par NEmE Ganja} d~e ajust}a . Apoés
Definicdo de fabrica |arranque Definicdo de fabrica |arranque
Par. Variavel Conjunto de parame-
Conj. parametros 1 tros 2
5 |FUNGCOES DE MONITORIZAGCAO
50_ |Monitorizacao de rotagéo
s DESL / MODO MOTOR S DESL / MODO MOTOR
500 [Montorizagdode |/ MODO REGENERAT. / 502 Monitorizagdo de ) \ODO REGENERAT./
¢ MODO MOT.& REGEN. ¢ MODO MOT.& REGEN.
501 |Tempo de atraso 1 0..1..10s 503 |Tempo de atraso 2 0..1..10s
504 |Monit. do encoder LIGADO / DESLIGADO
52_ |Monitorizagédo darede
Tempo de resposta de
520 alim. DESL. 0..5s
521 Resposta de alim. CONTROL. INIBIDO
DESL. PARAGEM EMERG.
6__ |PROGRAMACAO DOS TERMINAIS
60_ |Entradas binarias da unidade basica
- Com definicao fixa:
- Entrada binaria DI@Q JCONTROL. INIBIDO
600 |Entrada binaria DI@1 |HORARIO/PARADO Podem ser programadas as seguintes fungdes: SEM FUNCAO -
_ A HABILITADO/PAR.RAPIDA +« HORARIO/PARADO <« ANTI-
s ANTI-HORARIO/ p
601 |Entrada binaria DI&2 |5n 5 po HORARIO/PARADO + n11(n13) » n21(n23) * n12(n13) * n22(n23)
* REF. FIX PT SW.OV. « COMUT. PARAM ¢« COMUT. RAMPAS -
602 |Entrada binaria DIg3 | ABILITADO/PARA- POT. MOTOR ACEL. + POT. MOTOR DESAC. + /IRREG. EXT. »
GEM RAPIDA RESET + /CONTRL. RETENGCAO + FIM CURS. HOR. * /FIM
603 |Entrada binaria DIZ4 |n11/n21 CURS. ANTI-HOR. « ENTRADA IPOS « CAM REF- INICIA
REFERENCIA « ROTACAO LIVRE DO ESCRAVO - REF
604 |Entrada binaria DI@5 [n12/n22 RETENGCAO ¢ ALIM.LIG. « DRS AJUSTE ZERO PT. « DRS INICIO
ESCRAVO ¢ DRS TEACH IN « DRS MESTRE PARADO
62_ |Saidas binarias da unidade basica As seguintes funcBes podem ser programadas: SEM FUNCAO « /
- Saida binaria DB@@ com definigéo fixa: /IFREIO IRREGULARIDADE ¢« PRONTO « ESTAG. SAIDA LIG.e CAMPO
- — GIRAT. LIG. « FREIO DESBLOQUEADO+ FREIO APLICADO-
620 |Saida binaria DOG1 |PRONTO MOTOR PARADO + CONJ. PARAMETROS» REF. ROTAGAO- JA-
NELA ROTACAO ¢ SP/COMP.NOM./ACTUA - REF.CORRENTE -
. SINAL Iméax  /UTILIZ.MOTOR 1 ¢ /UTILIZ.MOTOR 2 « DRS PRE-
621 |Saida binaria DO@2 |SEM FUNCAO AVISO « /DRS ERRO ATRASO « DRS ESCRAVO NA POSICAO -
IPOS NA POSICAO « REFERENCIA IPOSe SAIDA IPOS » /
IRREG. IPOS
64_ |Saidas analdgicas | ‘ |
640 |[Saida analégica AO1 |ROTACAO ACTUAL As seguintes fungbes podem ser programadas: SEM FUNCAO -«
; / FREQUENCIA ACTUAL « CORRENTE SAIDA* CORRENTE
x DESL./-10...+10V ACTIVA « UTILIZAGAO UNIDADE « SAIDA IPOS « TORQUE
642 |Modo operacédo AO1 0. 20mA / 4. 20mA RELATIVO
7__ |FUNCOES DE CONTROLO
70_ |Modos de operacao
VFC 1
VFC 1 & GRUPO _
VFC 1 & ELEVACAO
VFC 1 & FRENAG. CC
VFC 1 &FLY.START
VFC-n-CONTROLO VFC 2
VFC-n-CTRL&GRUPO VFC 2 & GRUPO
700 [Modo de operagcdo 1l |VFC-n-CTRL.&ELEV. 701 |Modo de operacdo 2 |VFC 2 & ELEVACAO
VFC-n-CTRL& IPOS VFC 2 & FREIO CC
CFC VFC 2 &FLY.START
CFC & M-CONTROLO
CFC & IPOS
SERVO
SERVO & M-CTRL.
SERVO&IPOS
71_ |Corrente de aquecimento
710 Corrente de aqueci- 0...50 9% Iy 711 Corrente de aqueci- 0...50 % |y

mento 1

mento 2
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(‘G Lista de parametros completa

Par. |Nome Gama_l d_e ajust’e . Apos Par NGLE Ganja} d~e ajus{e . Apés
Definicdo de fabrica |arranque Definicdo de fabrica |arranque
Par. Variavel Conjunto de parame-
Conj. parametros 1 tros 2
72_ |Funcéo ref. paragem
720 |Funcéo ref. paragem 1 |LIGADO / DESLIGADO 723 |Funcéo ref. paragem 2 |LIGADO / DESLIGADO
721 |Ref. paragem 1 0...30...500 rpm 724 |Ref. paragem 2 0...30...500 rpm
722 |Offset partida 1 0...30...500 rpm 725 |Offset partida 2 0...30...500 rpm
73_ |Funcéao freio
730 |Fungéo freio 1 LIGADO / DESLIGADO 733 |Fungéo freio 2 ON/ OFF
731 |Tempo desbl. freiol 0..2s 734 |Tempo desbl. freio2 |0..2's
732 Tempo de actuagéo do 0.02 25 735 Tempo de actuagéo do 0.02 25
freio 1 freio 2
74_ |Salto de rotagéo
740 |Centro de salto 1 0...1500...5000 rpm 742 |Centro de salto 2 0...1500...5000 rpm
741 |Largura de salto 1 0...300 rpm 743 |Largura de salto 2 0...300 rpm
75_ |Funcé&o Mestre-Escravo
MESTRE ESCR. DESL.
VELOCIDADE (RS-485)
VELOCIDADE (SBus)
VELOCIDADE (485+
Valor de referéncia SBus) BINARIO (RS-
750 escravo 485) BINARIO (SBus)
BINARIO (485+SBus)
DIST. CARGA (RS-485)
/ DIST. CARGA (SBus)
DIST. CARGA
S(485+SBus)
Factor valor de refe-
51 |rancia escravo -10..0...1..10
8 |FUNCOES DA UNIDADE
80_ |Configuracao
802/ |Ajuste de fabrica SIM / NAO
go3/ |Blogueio de LIGADO / DESLIGADO
parametros
NAO
. - MEMORIA IRREG.
804 |Reset info. estatistica MEDIDOR KWH _
HORAS OPERACAO
800/ |Menu resumido LIGADO / DESLIGADO
801/ |ldioma DE/EN/FR Estes parametros s6 estéo disponiveis com a consola DBG11B,
806 |Copiar DBG - MDX SIM / NAO ndo existem no MOVITOOLS!
807 |Copiar MDX - DBG SIM / NAO
81_ |Comunicacéo série
810 |Endereco RS485 0...99
811 |End. grupo RS-485 100...199
812 |Timeout RS485 exced. |0...650 s
813 |Endereco SBus 0...63
814 |End. grupo SBus 0...63
815 |Timeout SBus exced. |0...0.1...650 s
816 Taxa de transmissdo |125/250/500 / 1000
SBus kbaud
817 |ID Sincronizagéo SBus|0...1023
818 |ID Sincronizacdo CAN |0...1...2047
Timeout de bus de
819 campo excedido 0...0.5...650 s
82_ |Operacgéo do freio
g2/ |OPeragéo 4 LIGADO / DESLIGADO go1 |Operacao 4 LIGADO / DESLIGADO

guadrantes 1

guadrantes 2
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Lista de parametros completa (‘%

FEL | N g:?neilgdéi)?ejsfté%rica ;\regrique rel N g:g]nailgdé%%lejsfgabrica ;\rr:grique
Par. Variavel Conjunto de parame-
Conj. parametros 1 tros 2

83_ |Resposta airregularidades

830 ﬁqesggsif‘EXT. PAR.EMERG./IRREG.

ga1 |Resposiad TIMEOUT Ipar. RAPIDA/AVISO
Resposta

832 CARGA MOTOR PAR EMERG/IRREC. As seguintes respostas a falhas podem ser programadas: SEM

833 |nCies oxcedido | |PAR- RAPIDA/AVISO IRREG, » PAR.EMERG/IRREG, - PAR RAPID/IRREG »

aas |Resposta AR EMERG./IRREG PAR.IMED./AVISO » PAR.EMERG/AVISO * PAR.RAPIDA/AVISO
DRS IRREG. LAG ’ ' ’

835/ |Ro°Posta SINAL SEM RESPOSTA

836 ggigfﬁi‘;}i’\(ﬂfom PAR.EMERG./IRREG.

84_ |Resposta ao reset

840/ |Reset manual SIM / NAO

841 |Reset automatico LIGADO / DESLIGADO

842 |Tempo de religamento [1...3...30 s

85_ |Factor p/ valor actual de rotacéo

850 |Factor numerador 1...65535

851 |Factor denominador |1...65535

852 |Dimens&o usuario lrpm S6 pode ser ajustado através do MOVITOOLS

86_ |Modulacéo

860 |Frequéncia PWM 1 4/8/16 kHz 861 |Frequéncia PWM 2 4/8/16 kHz

862 |PWM fixo 1 LIGADO / DESLIGADO 863 |PWM fixo 2 LIGADO / DESLIGADO

864 |Frequéncia PWM CFC |4/8/16 kHz

87_ |Descricdo dos dados de processo

870 |Descr. referéncia PO1 |PALAVRA CTRL. 1

871 |Descr. referéncia PO2 |ROTACAO

872 |Descr. referéncia PO3 |SEM FUNCAO

873 |Descr. valor actual PI1 |[PALAVRA ESTADO 1

874 |Descr. valor actual P12 |ROTACAO

875 |Descr. valor actual P13 |CORRENTE DE SAIDA

876 |Habilita dados PO LIGADO / DESLIGADO

877 |Config. PD DeviceNet |0...3...5

88_ |Operacdo manual

880 |Operac¢do manual LIGADO / DESLIGADO
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(‘G Lista de parametros completa

FEL | N g:?nailgdéi?ejsf?brica :ﬁgrﬁque rel N g:?nailgdé%%gsf?brica :regrique

Par. Variavel Conjunto de parame-

Conj. parametros 1 tros 2
9 |PARAMETROS IPOS
90 _ |Referenciamento IPOS
900 |Offset referéncia 281 .0..2%% 1 inc
901 |Rotacgéo referéncial |0...200...5000 rpm
902 |Rotacgéo referéncia2 |0...50...5000 rpm
003 Egﬁtge referencia- 0.7
91_ |IPOS parametros de deslocamento
910 |Ganho controlador X |0.1...0.5...32
911 |Rampa posicdo 1 0..1..20s
912 |Rampa posigao 2 0..1..20s
913 |Rotacéo horéaria 0...1500...5000 rpm
914 |Rotacdo anti-horaria |0...1500...5000 rpm
915 |Pré- controlo rotagdo |199.99...0...100...199.9

9%

916 Tpoderampa |oEChA I RAMPABUS
92_ |IPOS-Monitorizacéo
920 |Fim curso SW HOR. [-2%1...0...2%%-1 inc
921 |Fim curso SW A-HOR. [-2%1...0...2%1-1 inc
922 |Janela posicao 0...50...32767 inc
923 |Janela atraso 0..2%%-1inc
93_ |IPOS-Func8es especiais
930 |Override LIGADO / DESLIGADO
931 |Palavra CTRLtask 1 |INICIA/PARADO Apenas disponivel na DBG11B, ndo no MOVITOOLS/SHELL!
932 |Palavia CTRLtask 2 |INICIA/ PARADO Parametro visionado, N6 pode ser editado com a DEGILE.
94 |IPOS Variaveis/Encoder
940 |Edigdo variaveis IPOS |LIGADO / DESLIGADO Ejf;gigamg{f:fggfg disponivel com a consola DBG118, ndo
941 |Orgem da posicdo EHSIEASTTSRRNQJQS)

actual ' (X14)

ENC.ABSOLUTO (DIP)

942 |Numerador 1...32767
943 |Denominador 1...32767
944 Z)?tcet?r: Oencoder X1/x2/x4/x8/x16/x32/x64 Apenas no MOVITOOLS. Nao visivel na consola DBG11B.
945 |Tipo Encoder (X14) ETRLFAEEN’ COS/HIP-
946 |Dir. de contagem X14 |NORMAL/INVERTIDO
95 _ |DIP
950 |Tipo de encoder SEM ENCODER
951 |Contagem sensor NORMAL/INVERTIDO
952 |Frequéncia do ciclo 1...200 %
953 |Offset de posicéo -(2%1-1)...0...28%1
954 |Offset do Zero -(2%1-1)...0...2%%1
955 |Escala do encoder X1/x2/x4/x8/x16/x32/x64
96_ |IPOS-Fungdo médulo
960 |Fungao mdédulo 25_?::|/_%JFI§TO/HOR./
961 |Numerador 0..2%1
962 |Denominador 0..2%1
963 |Resolugdo do encoder |0...4096...20000
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Colocacédo em funcionamento do controlador vectorial com PROFI- (‘G 5
BUS-DP (MC_41A) @

Colocacédo em funcionamento do controlador vectorial com PROFIBUS-DP
(MC _41A)

Configuracgéo da
interface PROFI-
BUS-DP

5.7

E necessario que o mestre DP envie uma determinada configuragio DP ao controlador
vectorial para definir o tipo e o nUmero de dados de entrada e saida utilizados para
transmissdo. Fazendo isto, tem a oportunidade de:

e controlar o accionamento através dos dados do processo
» ler e escrever todos os parametros através do canal de parametros.

A figura seguinte mostra em modo esquematico a troca de dados entre o controlador
programavel (mestre DP) e o controlador vectorial MOVIDRIVE® (escravo DP) com os
dados do processo e o canal de pardmetros.

0| —l
| ||t .
Bl 1383 |
|:| 0l
|
\ ﬁl@f ERREEN
SEW
l::> ‘ Canal de parametros ‘Canal dados do processo‘j l::>
<::l ‘ Canal de parametros ‘Canal dados do processog <::l
01065BPT

Figura 47: Comunicagéo através de PROFIBUS-DP

Os controladores vectoriais MOVIDRIVE® compact tornam possivel ter diferentes con-
figuracBes DP para a troca de dados entre o mestre DP e o controlador vectorial. A
tabela seguinte fornege informagé&o adicional acerca de todas as configura¢cdes DP pos-
siveis para a gama de MOVIDRIVE® compact. A coluna "Configuracdo dos dados do
processo" apresenta o0 nome das configuragfes. Estes textos também aparecem como
uma lista de selecc¢do no software de planeamento de projecto para o mestre DP. A co-
luna das configura¢des DP mostra que dados da configuracdo séo enviados para o con-
trolador vectorial quando a ligagdo PROFIBUS-DP é estabelecida.

Configuragdo dos
Dados do pro-
cesso

Configuracao Configuracao DP

dos dados do Significado / informacéo

processo 0 1

1PD Controlo com 1 palavra de dados do processo 2404ec -

2PD Controlo com 2 palavras de dados do processo 241 4ec -

3PD Controlo com 3 palavras de dados do processo 2424ec -

6 PD Controlo com 6 palavras de dados do processo Ogec 24540c

10 PD Controlo com 10 palavras de dados do processo Ogec 249ec
A Controlo com 1 palavra de dados do processo. Ajuste dos

Param +1PD parametros usando o canal de parametros de 8 bytes 243dec 240gec
A Controlo com 2 palavras de dados do processo. Ajuste dos

Param +2 PD parametros usando o canal de parametros de 8 bytes 243dec 241gec
A Controlo com 3 palavras de dados do processo. Ajuste dos

Param +3 PD parametros usando o canal de parametros de 8 bytes 243dec 2424ec
A Controlo com 6 palavras de dados do processo. Ajuste dos

Param +6 PD parametros usando o canal de parametros de 8 bytes 243dec 245dec
A Controlo com 10 palavras de dados do processo. Ajuste

Param + 10 PD dos parametros usando o canal de parametros de 8 bytes 243dec 249gec
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(‘G Colocacgédo em funcionamento do controlador vectorial com PROFI-

@ BUS-DP (MC_41A)

"Configuragdo DP
Configurac&o uni-
versal"

Consisténcia dos
dados

Seleccionando a "Configuracao universal" DP obtém-se dois identificadores DP defini-
dos como "espacos brancos" (por vezes referidos como mddulos DP) com uma entrada
Og4ec- Pode agora, configurar estes dois identificadores individualmente, embora tenha
de cumprir as seguintes condi¢Bes de funcionamento:

Médulo 0 (Identificador DP 0) define o canal de parametros do controlador vecto-
rial:

Comprimento Funcéo
0 Canal de parametros desligado
8 bytes ou 4 palavras Canal de parametros em utilizagao

Médulo 1 (Identificador DP 1) define o canal dos dados do processo do controla-
dor vectorial:

Comprimento Funcéo

2 bytes ou 1 palavra 1 palavra de dados do processo

4 bytes ou 2 palavras 2 palavras de dados do processo
6 bytes ou 3 palavras 3 palavras de dados do processo
12 bytes ou 6 palavras 6 palavras de dados do processo
20 bytes ou 10 palavras 10 palavras de dados do processo

A figura seguinte mostra a estrutura dos dados de configuracdo definidos na EN 50170
(V2). Estes dados de configuragéo sao transferidos para o controlador vectorial quando
o mestre DP comecar a funcionar.

MSB LSB

7/6|5/4(3|2]1]|0

‘ ‘ ‘ ‘ Comprimento dos dados
0000 =1 b%te/palavra
1111 = 16 bytes/palavras

Entradas/saidas

00 = Formatos especiais do identificador
01 = Entrada

10 = Saida

11 = Entrada/saida

Formato
0 = Estrutura do byte
1 = Estrutura da palavra

Consisténcia sobre
0 byte ou palavra
1 comprimento total

00087BPT
Figura 48: Formato do byte identificador Cfg_Dados de acordo com EN 50170 (V2)

Por favor, tenha em atengdo para MCF/MCV/MCS41A (n&o se aplica a MCH41A):

A codificacé@o dos "Formatos especiais do identificador" ndo é permitida! Utilize apenas
a "Consisténcia através do comprimento total" para transmissao de dados!

Os dados consistentes s@o os dados que tém de ser transmitidos entre o controlador
programavel e o controlador vectorial como um bloco e ndo devem ser transmitidos em
separado uns dos outros.

A consisténcia dos dados é muito importante para a transmisséo de valores de posi¢éo
transmitidos ou para tarefas completas de posicionamento. Os dados podem néo ser
transmitidos consistentemente devido a ciclos de programa do controlador programavel
diferentes, o que pode levar a transmissao de valores indefinidos para o controlador
vectorial.

No caso do PROFIBUS-DP, a comunicagéo dos dados ocorre sempre entre o controla-
dor programavel e o controlador vectorial usando a "Consisténcia de dados através do
comprimento total”.
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Colocacédo em funcionamento do controlador vectorial com PROFI- (‘6

Diagndstico
externo

Recomendacéo

Nota para os siste-
mas mestres
Simatic S7

Numero de iden-
tidade

BUS-DP (MC_41A) @

Para o MOVIDRIVE® compact, é possivel activar a geragdo automéatica de alarmes di-
agnosticos externos através do PROFIBUS-DP durante o planeamento de projecto no
mestre DP. Se esta funcao for activada, o MOVIDRIVE® compact envia um sinal de di-
agndstico externo ao mestre DP cada vez que ocorre uma avaria. E entdo necessario
programar algoritmos correspondentes no programa do sistema mestre DP para avaliar
a informacdéo diagnéstica. Estes algoritmos podem ser por vezes muito complexos.

Basicamente, ndo é necessério activar a funcéo diagndstico externo porque o MOVI-
DRIVE® compact transmite o estado actual do accionamento na palavra de estado 1
durante cada ciclo PROFIBUS-DP.

Os alarmes diagnésticos podem ser provocados pelo sistema PROFIBUS-DP no
mestre DP em qualquer momento, mesmo quando a geragéo do sinal diagndstico ex-
terno esta inactiva. Isto significa que os blocos de funcionamento correspondentes (por
ex. OB84 para S7-400 ou OB82 para S7-300) devem ser sempre gerados no controla-
dor.

Para mais informacéo, por favor recorra ao ficheiro Readme incluido no ficheiro GSD.

Cada mestre DP e cada escravo DP devem ter o seu nimero de identidade individual
que € atribuido pela organizacao do utilizador do PROFIBUS. Este numero identifica
inequivocamente a unidade ligada. Quando o mestre PROFIBUS-DP inicia o funciona-
mento, compara os numeros de identidade dos escravos DP com os nameros de iden-
tidade que o utilizador incorporou no planeamento de projecto. A transferéncia de da-
dos do utilizador nédo esta activa até que o mestre DP se certifique que os enderegos
da estacéo ligada e o tipo de unidades (niUmeros de identidade) correspondem aos da-
dos do planeamento de projecto. Em consequéncia, este processo fornece um grau ele-
vado de proteccédo contra erros de planeamento de projecto.

O numero de identidade é definido como um namero de 16 bits sem sinal. A organiza-
¢ao do utilizador do PROFIBUS definiu os seguintes nimeros de identidade para a série
de controladores vectoriais MOVIDRIVE® compact.

«  MOVIDRIVE® compact MCF/MCV/MCS41A —~ 6002pey (245784¢c)
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(‘G Colocacgédo em funcionamento do controlador vectorial com PROFI-

@ BUS-DP (MC_41A)

Controlo através
de PROFIBUS-DP

Exemplo de con-
trolo para Simatic
S5

Exemplo do pro-
grama STEP5

O controlador vectorial é controlado através do canal de dados do processo, o qual tem
uma, duas ou trés palavras E/S de comprimento. Estas palavras de dados do processo
séo reproduzidas na area de E/S ou na area periférica do controlador, por exemplo
guando um controlador légico programavel é usado como mestre DP. Em consequén-
cia, podem ser enderecados na forma usual (ver a figura seguinte).

PW160
PW158
PW156

PW154
PW152 —
PW150 i
PW148 & | —

Canal q:e parametros ‘ PO1 ‘ PO2 ‘ PO3 'j‘>—ggg—

Dados de saida

do PLC
PW160 |«
PW158 |«
PW156 |«
PW154
PW152
PW150
PW148

Area de enderecos %‘ ‘Canal qe parémetros ‘ P ‘ PI2 ‘ PI3 U @ﬁ
|

Dados de entrada

02906APT
Figura 49: Atribuicdo da area E/S de um PLC

Enquanto os dados de entrada do processo (valores actuais) forem lidos, por ex. utili-
zando os comandos de carga com o Simatic S5, é possivel enviar os dados de saida
do processo (referéncias) utilizando comandos de transferéncia. Comecando pela Fig-
ura 49, o exemplo mostra a sintaxe para o processamento dos dados de entrada do pro-
cesso e dos dados de saida do processo do controlador vectorial MOVIDRIVE®. O
ajuste de fabrica para o canal de dados do processo é especificado na observacao.

Neste exemplo, o planeamento de projecto para o MOVIDRIVE® tem uma configuracao
de dados do processo de "3 PD" nos enderecos de entrada PW156...161 e nos en-
derecos de saida PW156...161. Neste caso, 0 acesso consistente ocorre na sequéncia
"em primeiro lugar o ultimo byte".

No Simatic S5, a consisténcia dos dados € determinada principalmente pelo tipo de
CPU. Por favor tenha em atengdo os manuais para a CPU ou para o médulo do mestre
DP da Simatic S5 para uma informacdo sobre a programacdo correcta com consistén-
cia dos dados.

/ILeitura consistente dos valores actuais

L...PW 160 /ICarregamento PI3 (sem func¢ao)

L..PW 158 /[Carregamento PI2 (valor da rotag&o actual)

L...PW 156 /ICarregamento PI1 (palavra de estado 1)

//IReferéncias de saida consistentes

L..KHO

T PW 160 /I[Escreve Opey em PO3 (sem fungéo)

L KF +1500

T...PW 158 //[Escreve 15004, em PO2 (valor da rotagéo = 300 rpm)
L KH 0006

T...PW 156 /I[Escreve 60, em POL1 (palavra de controlo = habilitada)
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O controlador vectorial € controlado utilizando o Simatic S7 de acordo com a configu-
racdo de dados do processo seleccionada ou utilizando directamente os controlos de
carga e de transferéncia ou através das funcBes especiais do sistema, SFC 14
DPRD_DAT e SFC15 DPWR_DAT.

Em principio com S7, os comprimentos dos dados de 3 ou mais bytes tém de ser trans-
feridos como 4 bytes utilizando as fungbes do sistema SFC14 e SFC15. Aplica-se a
seguinte tabela:

Configuracao dos dados do Acesso do programa

processo

1PD Comandos de carga / transferéncia

2PD Comandos de carga / transferéncia

3PD Funcdes do sistema SFC14/15 (comprimento 6 bytes)
6 PD Funcdes do sistema SFC14/15 (comprimento 12 bytes)
10 PD Func¢des do sistema SFC14/15 (comprimento 20 bytes)

Canal de parametros: Fun¢bes do sistema SFC14/15 (comprim. 8 bytes)

Parametros +1 PD Dados do processo: Comandos de carga / transferéncia

Canal de parametros: Fungbes do sistema SFC14/15 (comprim. 8 bytes)

Parametros +2 PD Dados do processo: Comandos de carga / transferéncia

Canal de parametros: Fungbes do sistema SFC14/15 (comprim. 8 bytes)

Parametros +3 PD Dados do processo: Funcdes do sistema SFC14/15 (comprim. 6 bytes)

Canal de parametros: Fung6es do sistema SFC14/15 (comprim. 8 bytes)

Parametros +6 PD Dados do processo: Fungdes do sistema SFC14/15 (comprim. 12 bytes)

Canal de parametros: Fung6es do sistema SFC14/15 (comprim. 8 bytes)

Parametros +10 PD Dados do processo: Fun¢des do sistema SFC14/15 (comprim. 20 bytes)

Neste exemplo, o planeamento de projecto do MOVIDRIVE® compact tem a configu-
racéo de dados de processo de "3 PD" nos enderecos de entrada PIW576... e nos en-
derecos de saida POW576 . Um bloco de dados DB3 é criado com cerca de 50 palavras
de dados.

Quando o SFC14 é chamado, os dados de entrada do processo sdo copiados para o
bloco de dados DB3, palavras de dados de 0, 2 e 4. Quando o SFC15 é chamado apés
o programa de controlo ter sido processado, os dados de saida do processo sao copia-
dos a partir de palavras de dados de 20, 22 e 24 no endereco de saida POW 576 .

No caso do parametro RECORD, tenha em atencéo o comprimento da informacéo em
bytes . Este valor deve corresponder ao comprimento configurado.

Por favor, recorra a ajuda em "online" para o STEP7, para informacéo adicional sobre
as funcdes de sistema.
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/IComeco de um programa de processamento ciclico em OB1

BEGIN

NETWORK

TITLE = Copia dados PI do controlador vectorial para DB3, palavra 0/2/4

CALL SFC...14 (DPRD_DAT) //IL&é o escravo DP guardado
LADDR...:= W#16#240 /lEndereco de entrada 576
RET_VAL:= MW 30 /IResultado na palavra de flag 30

RECORD := P#DB3.DBX 0.0 BYTE 6 //Ponteiro

NETWORK

TITLE = Programa PLC com aplicacéo do accionamento

/I Programa PLC utiliza os dados do processo do DB3 para
/I controlar o accionamento

L DB3.DBW 0 /[Carregamento PI1 (palavra de estadol)
L..DB3.DBW 2 /[Carregamento PI2 (valor da rotac&o actual)
L..DB3.DBW 4 /ICarregamento PI3 (sem func¢ao)
L W#16#0006
T...DB3.DBW 20 /[Escreve 6hex em POL1 (palvra de controlo = habilitada)
L...1500
T DB3.DBW 22 /[Escreve 1500dec em PO2 (rotagao de referéncia = 300 rpm)
L W#16#0000
T..DB3.DBW 24 /[Escreve Ohex to PO3 (sem func¢ao)
/IFim do programa de processamento ciclico em OB1
NETWORK
TITLE = Copia dados PO a partir de DB3, palavra 20/22/24 para o controlador vectorial
CALL SFC...15 (DPWR_DAT) /[Escreve no registo escravo DP
LADDR...:= W#16#240 /lEndereco de saida 576 = 240hex
RECORD := P#DB3.DBX 20.0 BYTE 6 //Ponteiro para DB/DW
RET_VAL:= MW 32 /IResultado na palavra de flag 32

Consulte, por favor, o manual do Protocolo da unidade Bus de Campo (disponivel na
SEW) para informac¢édo mais detalhada e exemplos de aplicacdo para o controlo através
do canal de dados do processo, em particular no que diz respeito a codificacéo das pa-
lavra de controlo e de estado.
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Ajuste dos paré-
metros através
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Estrutura do canal
de parametros
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Com o PROFIBUS-DP, os parametros do accionamento sdo acedidos através do canal
de pardmetros do MOVILINK®. Isto oferece um servigo extra de parametros além dos
servicos convencionais de LEITURA e de ESCRITA.

A fim de ajustar os parametros das unidades periféricas através do sistema de bus de
campo, o qual ndo fornece uma camada de aplicacdo, é necessario recrear as funcées
€ 0S servicos mais importantes, tais como a LEITURA e a ESCRITA. Para fazer isto
com o0 PROFIBUS-DP, defina um objecto dos dados do processo de parametros (PPO).
Este PPO é transmitido ciclicamente. Além do canal dos dados do processo, contém
um canal de parametros para a troca de valores de parametros aciclicos (- Figura 50).

e
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l::> ‘ ‘ Qangl de pqrémetrgs ‘Can‘al dados do Procz‘esso‘j l::>
\’lrl \’lrl \’lrl \’lrl \’lrl - R

<::| ‘ . Canal de parametros ‘Canfal dados do procgssog <::l

01065BPT

Figura 50: Objecto de dados do processo e pardmetros para o PROFIBUS-DP

A estrutura do canal dos parametros é mostrada a seguir. No inicio, € composta por um
byte de controlo, por uma palavra de indice, por um byte reservado e por quatro bytes
de dados.

Byte O Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7
‘ Controlo ‘ Reservado ‘ indice alto |indice baixo | Dados MSB| Dados ‘ Dados ‘ Dados LSB ]
indice do parametro 4 bytes de dados
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Administracdo do
canal de pardme-
tros

Enderecamento do
indice

A sequéncia completa de definicdo de parametros é coordenada com o "Byte 0: Admi-
nistracdo". Este byte é utilizado para fornecer os parametros importantes de servico,
tais como o identificador de servico, comprimento dos dados, versdo e estado de
servico executado. Os bits 0, 1, 2 e 3 contém o identificador de servigo. Estes bits de-
finem qual o servigo executado. O bit 4 e o bit 5 especifica o0 comprimento dos dados
em bytes para o servigo de escrita. Devera ajustar para 4 bytes para todos os controla-
dores vectoriais SEW.

Byte 0: Administracéo
MSB LSB
Bit| 7 |65 [a|3][2]1] 0|

Identificador de servico:
0000 = Sem servigo

0001 = Escreve parametro
0010 = Lé parametro

0011 = Escreve o parametro temporario
0100 = Lé o minimo

0101 = Lé o maximo

0110 = L& por defeito
0111 =Lé a escala

1000 = Lé os atributos
1001 = Lé a EEPROM

Comprimento dos dados:
00 =1 byte

01 =2 bytes

10 = 3 bytes

11 = 4 byte (deve ser usado!)

bit handshake:
Deve ser alterado em cada nova transmis-
sdo ciclica.

Bit de estado:

0 = Nenhum erro durante a execugao do
servico

1 = Erro durante a execugao do servigo

O bit 6 é utilizado como um reconhecimento entre o controlador e o controlador vecto-
rial. Provoca a execuc¢do do servico transferido no controlador vectorial. Em particular
no PROFIBUS-DP, o canal de parametros é transmitido ciclicamente com os dados do
processo. Por esta razéo, a execucao do servico no controlador vectorial deve ser pro-
vocada pelo controlo de bordo utilizando o bit 6 handshake. Para permitir isto, o valor
deste bit é alterado para que cada servico novo seja executado (comutador). O contro-
lador vectorial utiliza o bit handshake para sinalizar se o servi¢o foi ou ndo executado.
O servico foi executado assim que o bit handshake recebido no controlo corresponder
ao que foi enviado. O bit de estado 7 indica se foi possivel realizar o servico correcta-
mente ou se existiram erros.

O "Byte 2: indice alto" e "Byte 3: indice baixo" determina o parametro que deve ser lido
ou escrito através do sistema de bus de campo. Os parametros do controlador vectorial
séo enderegados com um indice uniforme, independente da ligacéo do sistema de bus
de campo. O byte 1 deve ser visualizado como reservado e deve ser sempre ajustado
a 0x00.
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Gama de dados Os dados sao localizados desde o byte 4 até ao byte 7 do canal de parametros. Isto
significa que até 4 bytes de dados podem ser transferidos por servigo. Os dados sao
sempre incorporados com justificacéo a direita, isto €, o byte 7 contém o byte de dados
menos significativos (dados-LSB) e o byte 4, o byte de dados mais significativo (dados-

MSB).
Byte O Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7
Adminis- | Reservado | indice alto |indice baixo | Dados MSB Dados Dados Dados LSB
tracéo
Byte mais | Byte menos | Byte mais |Byte menos
significativo | significativo | significativo | significativo
1 1 2 2
Palavra mais significativa | Palavra menos significa-
tiva
Palavra dupla
Desempenho O bit de estado no byte de administracéo € ajustado para sinalizar que o servigo foi exe-
incorrecto do cutado incorrectamente. O servigo foi executado pelo controlador vectorial se o bit
servico handshake recebido for o mesmo que foi enviado como bit handshake. Se o bit de es-

tado sinalizar um erro, o codigo de erro é introduzido na gama de dados da mensagem
de parametros. Os bytes 4...7 reenviam um codigo de retorno num formato estruturado
(- Sec. "Cddigos de retorno para ajuste de parametros" na pagina 74).

Byte O Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7
. L L . |Caodigo adi-

Adminis- | poservado | indice alto |indice baixo| C'2SS€ de | Codigo de |Codigo adi-| ™ ;o

tracao erro erro cional alto baixo

l

Bit de estado = 1: Desempenho incorrecto do servigo
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Cddigos de
retorno para
ajuste de
parémetros

Classe de erro

Cddigo de erro

No caso de um ajuste incorrecto de parametros, o controlador vectorial reenvia varios
codigos de retorno ao mestre que ajustou os parametros. Estes codigos fornecem in-
formacao detalhada sobre a causa do erro. Todos estes cadigos de retorno sao estru-
turados de acordo com EN 50170. O sistema distingue os seguinte elementos:

» Classe de erro
e Cdadigo de erro
» Cadigo adicional

Estes cddigos de retorno aplicam-se a todas as interfaces de comunicacédo do MOVI-
DRIVE®.

O elemento de classe de erro classifica mais precisamente o tipo de erro. O MOVI-
DRIVE® compact suporta as seguintes classes de erro de acordo com EN 50170 (V2):

Classe (hex) Nome Significado

1 estado vfd Erro de estado da unidade de bus de campo virtual
2 referéncia de aplicagao Erro na aplicagdo de programas

3 definicéo Erro de definicdo

4 recurso Erro de recurso

5 servico Erro quando executa um servigo

6 acesso Erro de acesso

7 ov Erro na lista de objectos

8 outros Outros erros (ver cédigo adicional)

A classe de erro é gerada pelo software de comunicagdes da interface de bus de campo
se ocorrer um erro na comunicacao. Esta indicagdo ndo se aplica a classe de erro 8,
"Outros erros". Os codigos de retorno enviados pelo sistema do controlador vectorial
estdo todos na classe de erro 8, "Outros erros". O erro pode ser indentificado mais pre-
cisamente utilizando o elemento de cédigo adicional.

O elemento de codigo de erro identifica a causa do erro dentro da classe de erro. E
produzido pelo software de comunicagdes da interface de bus de campo no caso de um
erro na comunicacéo....Apenas o codigo de erro 0 (Outros cédigos de erro) é definido
para a classe de erro 8, "Outros erros". Neste caso, a identificac@o detalhada é feita
pela utilizagdo do cédigo adicional.
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O cédigo adicional contém os cédigos de retorno especificos do comportamento SEW
com ajustes de pardmetros incorrectos do controlador vectorial. Eles sdo reenviados ao
mestre na classe de erro 8, "Outros erros". A tabela seguinte mostra todos os codigos
possiveis para o cédigo adicional.

Classe de erro: 8 = "Outros erros"

Cddigo adicio- | Codigo adicio- | Significado

nal alto (hex) nal baixo (hex)

00 00 Sem falha

00 10 indice de parametros invélido

00 11 Funcgéo/parametro nao implementado

00 12 Apenas acesso de leitura

00 13 Blogueio do parametro esté activo

00 14 Ajuste de fabrica activo

00 15 Valor para o parametro demasiado grande

00 16 Valor para o parametro demasiado pequeno

00 17 Carta opcional necessaria para esta funcéo/parametro em falta

00 18 Erro no software de sistema

00 19 Acesso de parametros apenas através da interface de processo RS-
485 em X13

00 1A Acesso de parametros apenas através da interface de diagnostico
RS-485

00 1B O parametro tem protecgao de acesso

00 1C Controlador inibido necessario

00 1D Valor proibido para o parametro

00 1E Ajuste de fabrica activado

00 1F O parémetro nao foi guardado na EEPROM

00 20 (0] g)arémetro ndo pode ser modificado com o andar de saida habili-
tado

As falhas nos ajustes dos parametros que ndo podem ser identificadas automatica-
mente por aplicacdo da camada do sistema de bus de campo ou pelo software do siste-
ma do controlador vectorial sdo tratadas como casos especiais. Isto refere-se as
seguintes fa-lhas possiveis:

» Caodificacéo incorrecta de servigo através do canal de parametros
» Especificacao incorrecta do comprimento através do canal de parametros
» Erro de comunicac¢ao interno

Um cédigo néo definido foi especificado na administracéo ou no byte reservado durante
0 ajuste de parametros através do canal de parametros. A tabela seguinte mostra o co-
digo de retorno para este caso especial.

Cadigo (dec) Significado
Classe de erro: 5 Servico
Cédigo de erro: 5 Parametro ilegal
Cadigo adicional alto: 0 -
Cédigo adicional baixo: 0 -

Correccéo da falha:
Verifique os bytes 0 e 1 no canal de parametros.
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Especificacdo

incorrecta do com-
primento no canal

de parédmetros

Erro de comuni-
cacdo interna

Um comprimento de dados diferente de 4 bytes de dados foi especificado num servi¢co
de escrita durante o ajuste de parametros através do canal de parametros. A tabela
seguinte indica o cédigo de retorno.

Cddigo (dec) Significado

Classe de erro: 6 Acesso

Cadigo de erro: Tipo de conflito

Cédigo adicional alto:

8
0 -
0 -

Cadigo adicional baixo:

Correcc¢do da falha:

Verifique o bit 4 e o bit 5 para o comprimento de dados no byte de administragdo do
pardmetro do canal de paradmetros.

O cdbdigo de retorno indicado na tabela seguinte é reenviado se um erro de comunica-
¢ao ocorrer dentro do sistema. O servigo de pardmetros pedido pode nao ter sido exe-
cutado e deve ser repetido. Se estes erros ocorrerem novamente, é necessario desligar
o controlador vectorial completamente e liga-lo novamente para este ser reinicializado.

Cddigo (dec) Significado

Classe de erro: 6 Acesso

Falha no hardware

Cédigo de erro: 2
0 -
0

Cédigo adicional alto:

Cadigo adicional baixo:

Correccéo da falha:

Repita o servi¢co de pardmetros. Desligue o controlador vectorial se 0s erros tornarem
a ocorrer (alimentagdo + ext. 24 V) e ligue-o novamente. Contacte os Servigos da
SEW para aconselhamento se estes erros ocorrerem continuamente.
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A fim de executar um servi¢o de LEITURA através do canal de parametros, o bit hand-
shake ndo deve ser alterado até que todo o canal de parametros tenha sido preparado
de acordo com o servigo. Isto porque a transferéncia ciclica ocorre no canal de
pardmetros. Como resultado, respeite a seguinte sequéncia de modo a ler um
parametro:

1. Introduza o indice do parametro para ser lido no byte 2 (indice alto) e no byte 3
(indice baixo).

2. Introduza o identificador de servico para o servico de leitura no byte de adminis-
tracao (byte 0).
3. Transfira o servigo de leitura para o controlador vectorial alterando o bit handshake.

Visto que é um servico de leitura, os bytes de dados enviados (bytes 4...7) e 0 compri-
mento dos dados (no byte de administracao) sao ignorados e consequentemente nao
necessitam de ser ajustados.

O controlador processa agora o servico de leitura e reenvia a confirmacdo de servico
através da alteracéo do bit handshake.
Byte 0: Administragéo
7 6 5 4 3 2 1
lofJor| x| x]of[o]o]| 1]

‘ Identificador de servigo:
0001 = Leitura

Comprimento de dados:
N&o é relevante para o servigo de LEITURA

Bit handshake:
Deve ser alterado para cada servi¢o novo.

Bit de estado:

0 = Nenhum erro durante a execugéo de
servico

1 = Erro durante a execugao de servigo

X = Na&o é relevante
0/1 = Valor do bit é alterado

O comprimento dos dados nao é relevante; apenas o identificador de servi¢o para o ser-
vigo de LEITURA devera ser introduzido. Este servi¢co € activado no controlador vecto-
rial quando o bit handshake for alterado. Por exemplo, serd possivel activar o servico
de leitura com o cédico do byte de administragéo 01je, OU 41pey-
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Escrita de um
parédmetro com
PROFIBUS-DP
(Escrita)

A fim de executar um servigo de ESCRITA através do canal de parametros, o bit hand-
shake ndo deve ser alterado até que todo o canal de parametros tenha sido preparado
de acordo com o servigo. Isto porque a transferéncia ciclica ocorre no canal de
pardmetros. Como resultado, respeite a seguinte sequéncia de modo a ler um
parametro:

1. Introduza o indice do parametro para ser escrito no byte 2 (indice alto) e no byte 3
(indice baixo).

2. Introduza os dados para serem escritos nos bytes 4...7.

3. Introduza o identificador de servico para o servico de leitura no byte de adminis-
tracdo (byte 0).

4. Transfira o servico de escrita para o controlador vectorial alterando o bit handshake.

O controlador vectorial processa agora o servi¢o de escrita e reenvia a confirmacéo de
servigo através da alteracao do bit handshake.
Byte 0: Administragéo
7 6 5 4 3 2 1 0
lofJor| 1| 1]of[o]1] o]

Identificador de servico:
010 = Escrita

Reservado

Comprimento de dados:
11 = 4 bytes

Bit handshake:
Deve ser alterado para cada servi¢o novo.

Bit de estado:

0 = Nenhum erro durante a execugéo de
servico

1 = Erro durante a execugao de servigo

0/1 = Valor do bit é alterado

O comprimento dos dados é de 4 bytes para todos os parametros nos controladores
vectoriais SEW. Este servi¢o é transferido para o controlador vectorial quando o bit
handshake for alterado. Como resultado, um servico de escrita nos controladores vec-
toriais SEW tém sempre um cadigo do bit de administragéo de 32p,gy OU 72} 6.
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Procedimento
para progra-
macéo com
PROFIBUS-DP

Formato dos
pardmetros de
dados

Tomando o exemplo do servico de ESCRITA, é pretendido representar um processo de
ajuste de parametros entre o controlador e o controlador vectorial através de PROFI-
BUS-DP (- Figura 51). Para simplificar a sequéncia, a Figura 51 apenas mostra o byte
de administracdo do canal de parametros.

O canal de parametros é apenas recebido e reenviado pelo controlador vectorial en-
guanto o controlador prepara o canal de parametros para o servigo de escrita. O servico
nao é activado até que o bit handshake bit seja alterado (neste exemplo, quando muda
de 0 para 1). O controlador vectorial interpreta agora o canal de parametros e processa
o servigco de escrita; contudo, continua a responder a todas as mensagens com o bit
handshake = 0. A confirmacgé&o de que o servico foi executado ocorre quando o bit hand-
shake no telegrama de resposta é alterado. O controlador detecta agora que o bit hand-
shake recebido é mais uma vez o mesmo que foi enviado. Pode agora preparar outro
procedimento de ajuste do parametro.

Sistema automatico de alto nivel Controlador vectorial

RS-485 (Escravo)
~100110010] —p
Preparacéo do canal L
de ajuste de parame- 4——/‘ 00110010 |
tros para o servico de 00110010 ' O canal de ajuste de
ESCRITA. \‘ ‘ : parametros é recebido,
100110010 | masnéo ¢é avaliado.
O bit handshake é co- . .
mutado e o servigo é . .
transferido para o con- ° °
trolador vectorial. —01110010]| .
4100110010 e _ |
i O servigo de es-
——101110010] —p crita & processado.
4100110010
: O servigo de escrita &
. executado. O bit
: handshake é comutado.
Reconhecimento do .
servico recebido, dado 101110010 | —p
que os bits handshake ; S
enviados e recebidos 4/
sdo iguais. ——01110010] - P O canal de para
: parametros
. .~ erecebido, mas ndo e
. H 01110010 | i avaliado.

00152BPT
Figura 51: Procedimento de ajuste de parametros

Quando os parametros séo ajustados através da interface de bus de campo € utilizada
a mesma codificacao de dados que é usada quando se utiliza a interface série RS-485
ou o bus de sistema.

Os formatos dos dados e as gamas de valores para 0s parametros individuais podem
ser encontrados no manual "Comunicagéo série do MOVIDRIVE®", o qual pode ser pe-
dido a SEW.
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> < Visualizacao da operacdo MC_40A (sem bus de campo)

6 Operacéo e Assisténcia
6.1 Visualizacdo da operacdo MC_40A (sem bus de campo)
O estado de operagéo do MOVIDRIVE® compact MC_40A é visualizado no LED V1.

o JC I JC JC

o |

05428AXX
Figura 52: Indicador de operacédo do MOVIDRIVE® compact MC_40A

1. LED de operacéo V1 (tricolor: verde/vermelho/amarelo)

LED de operacdo  Os estados de operacéo do MOVIDRIVE® compact MC_40A sao visualizados através

V1 do LED tricolor V1 (verde/vermelho/amarelo).
Cor Estado de operacéao Descricao
_ OFF Sem tensao Sem tensao de allmenta(;ao e sem tenséao

de alimentacdo externa de 24 V¢ .
Controlador inibido ou A unidade esta pronta mas o controlador

Amarelo |Luz constante

néo habilitado inibido (DIZ@ = "0") ou ndo habilitado.
Verde Luz constante Habilitado Motor estéa alimentado.
Erro do sistema que con- | O erro conduz a que a unidade seja desli-
Vermelho |Luz constante .
duz a um bloqueio gada.
Defini¢do de fabrica em progresso ou alim.
Amarelo |A piscar Unidade nédo est4 pronta | externa 24 V¢ sem tenséo de alimen-
tacéo.

Modo de funcionamento VFC &
Arranque em funciona- | ARRANQUE EM FUNCIONAMENTO esta

Verde A piscar mento em progresso definido e o control. vect. ligado a um
motor em rotacao.

A piscar ) )
Verdelver- 055 verde /05 s ver- Interruptor de fim-de-curso | Interruptor de fim-de-curso alcangado no
melho rﬁelho ’ alcancado estado de operagédo "habilitado” .

A piscar ) )
Amarelo/ 0.5 amarelo / 0.5 s Interruptor de fim-de-curso | Interruptor de fim-de-curso alcangado no
vermelho | ' alcancado estado de operagédo "Controlador inibido".

vermelho

A piscar Erro de sistema que con- |Falha no estado de operagéo "habilitado” o
Verde/ver- ! e " . . =

Verde - verde - ver- duz a visualizacdo ou ao |qual é apenas visualizado e ndo conduz ao
melho : ;

melho - vermelho estado de espera desligamento da unidade.

A piscar Erro de sistema que con- |Falha no estado de operacao "Controlador
Amarelo/ L A LS - * ) ~
vermelho Amarelo - amarelo - | duz a visualizagédo ou ao | inibido" o qual é apenas V|sua||zaqo e ndo

vermelho - vermelho estado de espera conduz ao desligamento da unidade.
Verde/ 0.75 s verde / Habilitagdo sem efeito, o controlador vecto-

Timeout activo

amarelo |0.75 s amarelo rial espera por uma mensagem valida.
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6.2 Visualizagdo da operacdo MC_41A (PROFIBUS-DP)

LED de operacéo
V1

PROFIBUS-DP
LEDs

Os LEDs seguintes estéo no MOVIDRIVE® compact MC_41A para visualizar os seus
estados de operacéo.

| [WRN (WSS

o 2 5

[ ]

02902AXX
Figura 53: Indicadores de operagdo do MOVIDRIVE® compact MC_41A

1. LED de operacao V1 (tricolor: verde/vermelho/amarelo)
2. LED PROFIBUS-DP "RUN" (verde)
3. LED PROFIBUS-DP "BUS-FAULT" (vermelho)

Os estados de operacgéo do MOVIDRIVE® compact MC_41A sao visualizados através
do LED tricolor V1 (verde/vermelho/amarelo).

Cor Estado de operacao Descricao

Sem tenséo de alimentagao e sem tenséo ali-
mentacéo externa de 24 Vc.

Unidade esta pronta mas o controlador ini-
bido activa (DIZ@ = '0") ou n&o habilitado.

Motor esta alimentado.

- OFF Sem tenséo

Controlador inibido ou
sem habilitagado

Habilitado

Erro do sistema que con-
duz a um bloqueio

Amarelo [Luz constante

Verde Luz constante

O erro conduz a que a unidade seja desli-
gada.

Defini¢do de fabrica em progresso ou alim.
externa 24 V¢ sem tenséo de alimentagéo.

Modo de funcionamento VFC & ARRANQUE

Vermelho [Luz constante

Amarelo |A piscar Unidade n&o esté pronta

Arranque em funciona-

Verde A piscar EM FUNCIONAMENTO esta definido e o
mento em progresso control. vect. ligado a um motor em rotacao.

l\:]eor/rcéer-_ églsss/z;de /05 s ver- Interruptor de fim-de- Interruptor de fim-de-curso alcangado no

melho rﬁelho ' curso alcancado estado de operagédo "habilitado” .

Amarelo/ |A piscar 0.5 s ama-
Vermelho |relo /0.5 s vermelho

Interruptor de fim-de-
curso alcangado

Interruptor de fim-de-curso alcang¢ado no
estado de operagao "Controlador inibido".

Erro de sistema que con-
duz a visualizagdo ou ao
estado de espera

Falha no estado de operagéo "habilitado" o
qual é apenas visualizado e ndo conduz ao
desligamento da unidade.

Verde/ Piscar Verde - verde -
vermelho [Vermelho - vermelho

Piscar Amarelo - Erro de sistema que con-| Falha no estado de operag&o "Controlador

Amarel X s L . : . =
arelo/ amarelo - Vermelho - | duz a visualizagdo ou ao | inibido" o qual é apenas visualizado e ndo
Vermelho H .
vermelho estado de espera conduz ao desligamento da unidade.
Verde/ 0.75 s verde / ) ! Habilitacdo sem efeito, o controlador vectorial
Timeout activo £l
amarelo |0.75 s amarelo espera por uma mensagem valida.

O LED "RUN" (verde) indica que a electrénica do bus esta a funcionar. O LED "BUS
FAULT" (vermelho) indica a falha PROFIBUS-DP.

BUS L
RUN FAULT Significado
Ligacédo ao mestre DP falhou, verifique a ligagédo do bus de campo.
ON ON A unidade n&o detecta a taxa de transmisséao, verifique o0s ajuste no mestre DP.
Interrupgao do bus de campo ou mestre DP né&o funciona.
ON OFF A unidade esté a fazer troca de dados com o mestre DP (troca de dados).
A unidade detectou a taxa de transmissao, contudo n&o esta enderegada pelo
mestre DP. Assegure-se de que o ajuste do endereco na unidade (P092) coincide
ON A PISCAR |com o ajuste do endereco no software do planeamento de projecto do mestre DP .
A unidade néo esta configurada no mestre DP ou esta configurada incorrecta-
mente. Verifique a configuracdo, utilize o ficheiro SEW_6002.GSD GSD.
OFF ) Hardware defeituoso na electrénica do bus. Desligue a unidade e volte a ligar.
Contacte o Servico SEW para aconselhamento em caso de re-incidéncia.
A piscar |- O ajuste do endere¢o do PROFIBUS é superior 125. Ajuste o endereco < 125.
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6.3 Consola DBG11B

Visualizacbes

Funcéo de copia
de DBG11B

Né&o existe liga-
¢do entre o con-
trolador vectorial
e aconsola
DBG11B

CONTROL. | NI BI DO

CORRENTE: 0 Visualizado quando X11:1 (DIg@ "/CONTROL.INIBIDO") = "0".

NAO HABI LI TADO

Visualizado quando X11:1 (DIZ@ "/CONTROL.INIBIDO") ="1"e 0
CORRENTE: 0 A

controlador vectorial ndo esta habilitado (HABILITADO/PARA-
GEM RAPIDA" ="0").

ROTACAO 942 rpm

CORRENTE: 551 A Visualizado quando o controlador vectorial esta habilitado.

NOTA XX Mensagem informativa

| RRECULAR DADE XX Indicacéo de falha

A consola DBG11B pode ser usada para copiar 0s jogos de parametros completos de
um MOVIDRIVE® para outro MOVIDRIVE®. Para tal, copie o jogo de parametros para
a consola, usando P807 (MD_ — DBG). Ligue a consola a outra unidade MOVIDRIVE®
e copie o jogo de parametros para o MOVIDRIVE®, usando P806 (DBG - MD_). A con-
sola pode ser removida e colocada durante a operacgéao.

Nem todos os pardmetros sdo copiados com a consola DBG11A. Utilize a nova consola
DBG11B para assegurar que todos os parametros sdo copiados.

Uma das seguintes mensagens de erro pode aparecer se nhenhuma comunicacéo for
estabelecida com o controlador apés o sistema de alimentacdo ou a alimentacéo de 24
V¢ ser ligada e a consola instalada.

ERRO DE COMUNI CAGAO
SEM COMUNI CAGAO

= O erro pode ser do MOVIDRIVE®
SERI E

ERRO ENQUANTO COPI A
PI SCAR ERR. XX

Erro na consola DBG11B

ERRO FATAL!
CODI GO CRC ERRADO

Tente estabelecer a comunicagdo desligando a consola e voltando a liga-la. Se nédo
conseguir estabelecer a ligacéo, envie a unidade & SEW para reparacao ou substituicdo
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Figura 54: Estrutura dos menus

01406AXX

tecla
< ou -

tecla
T oul

tecla Q

tecla E

Seleccéo através do menu
12 nivel do menu level 22 nivel do menu 32 nivel do menu
Menu principal Sub-menu Parametros Modo de edicéo
[M][4]
CONTR. INIBIDO
CORR. : | 0 A
0.. VISUALIZA
VALO$ES
1.. VALORES DE
REFERENC%ASRAMPAS =
3.. PARAMETROS (] [T]“i]
MOTO$ 10. SELECCAO DE
0. Smos REFE?ENCIAS
REFERENCIAS 11. ENT. ANALOG.1
5.. FUN éES (/=10 V) nd
2o PUNG . ' [] (1] 11
MONITORIZACAO 12. ENTRDA
L ANALOGICA AI2 110 1
6.. DEFINICAO i Al FACTOR
TERMINAIS 13. RAMPAS DE
— o éES VELOCIDADE 1 111 0 mv] [=l[111 0 mv
= ¢ ' All OFFSET]| [«] [211 OFFSET
CONT?OLO 14. RAMPAS DE
= VELOCIDADE 2 112 REF. NMAX
8.. FUNCOES DA ' All MODO OPERACEO
UNIDADE 15. POT. MOTOR. I
| 113 0V
9.. PARAMETROS I e e et
1POS 16. REFERENCIAS I
A FIXAS 1 114 0 /M
17. REFERENCIAS —— [A-OFFSET
FIXAS 2 115 1.89 ms
L ] FILTRO REFEREN.
02407APT

Muda o nivel do menu, no 3° nivel (pardmetros) entra (- ) ou sai () do modo de
edicdo. O parametro s6 pode ser alterado no modo de edigcéo. A colocacédo em fun-
cionamento comeca se as teclas — e — forem pressionadas simultaneamente (-
Sec. "Colocacdo em funcionamento").

Selecciona 0 menu de comando, aumenta ou diminui o valor no modo de edi¢do. O
novo valor entra em fung&o quando no modo de edigdo as teclas 1 ou | forem liber-
tadas apos terem sido pressionadas.

Regressa ao menu principal; no modo de coloca¢do em funcionamento, cancela a
colocagédo em funcionamento.

Colocagéo em fun-

. Cancela a colocacao em funcionamento
cionamento: ¢

Mostra a assinatura; a assinatura sé pode ser alterada ou edi-
tada com MOVITOOLS/SHELL e é usada para identificar o
jogo de parametros ou a unidade.

Operagéo normal:

Modo manual: Sai do modo manual

Falha: Chama o parédmetro de Reset P840
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Menu resumido
de DBG11B

1POSPIs®

A consola DBG11B possui um menU de parametros detalhado e um menu resumido de
estrutura clara com os parametros mais frequentemente usados. E possivel comutar
entre os dois menus, usando P800 ("Menu resumido"). Pode ser efectuada a mudanca
em qualquer estado de operagéo. A definigdo por defeito é a do menud resumido activo.
O menu resumido € identificado no visor com "/* ap6és o nimero do parametro. Os
parametros no menu resumido séo identificados pela "/" na lista de parametros.

] | m
VISUALIZ. BASE |ROTACAO: 942 «rp 160/ 150 rpm
CORR. : 2.51 A REF. INTERNA N11
\
‘ 161/ 750 rpm
VISUAL. DE VALORES | 001/ 0 REF. INTERNA NI12
UTILIZADOR [rpm ] ‘
I . 162/ 1500 rpm
006/ o % REF. INTERNA N13
UTIL. MOTOR 1
\

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

048/ 00000000 301/ 0 rpm
ENT. Dil: 01234567 ROTACAO MINTIMA 1

\

053/ 001 302/ 1500 rpm
T.SAIDA Dog@: 012 ROTACAO MAXIMA 1
\ \

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

080/ IRREG.  t- 320/ ON
SEM IREEG. AJUSTE AUTOMAT. 1
REFERENCIAS /| 100/  UNIPOL./FIX FUNQOES DA UNIDADE| 820/ ON

FONTE REFERENCIA MENU RESUMIDO
RAMPAS ‘ ‘ -
130/ 2 s 801/ PORTUGUES
T11 ACEL. CW IDIOMA
\ \

131/ 2 s 802/ NAO
T11 DESACEL. CW DEFINICAO FABRICA
\ \

132/ 2 s 803/ OFF
T11 ACEL. CCW BLOQUEIO PARAMETRO
\ \

133/ 2 s 820/ ON
T1l DESACEL. CCW OPER. 4 QUADR. 1
\ \

134/ 10 s 835/ SEM RESPOSTA

T12 ACEL.=DESACEL RESP. SINAL TF
\ \
136/ 2 s 840/ NAO
RAMP.PAR.RAPID.T13 RESET MANUAL
\
137/ 2 s
RAMPA EMERG. T14
N1 M
LM
02408APT

Figura 55: DBG11B menu resumido

O MOVITOOLS é necessario para programar IPOSPUS® A consola DBG11B apenas
permite a edicdo e alteracdo dos parametros (P9__ ) de IPOSPIUS®,

Quando se faz uma cépia de parametros para a consola DBG11B, o programa IPOS-
Plus® também é armazenado. De igual forma, quando se copia da consola para o MOVI-
DRIVE®, o programa IPOSPUS® também é transferido.

O parametro P931 pode ser utilizado para iniciar e parar o programa IPOSPIUS® 5 partir
da consola DBG11B.
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Mensagens infor-

Mensagens informativas na consola DBG11B (aprox. 2 s de durag&o) ou no MOVI-

mativas TOOLS/SHELL (mensagens que podem ser reconhecidas):
N° | Texto DBG11B/SHELL | Descricéo
1 INDICE ILEGAL indice enderecado através do interface ndo esta disponivel.
» Tentativa de executar uma fungéo ndo implementada.
2 NAO IMPLEMENTADA | * Foi seleccionado um servico de comunicagdo incorrecto.
* Modo manual seleccionado através de interface ndo permitido (p.ex.
bus de campo).
VALOR SO DE . . .
3 LEITURA Tentativa de editar um valor apenas de leitura.
4 PARAMETROS Parametros bloqueados P803 = "LIGADQ". O parametro ndo pode ser
BLOQUEADOS modificado.
5 D[EFINI(;OES DE Tentativa para alterar parametros enquanto a definicdo de fabrica esta
FABRICA EM CURSO | activa.
6 VALOR DEMASIADO Tentativa de introduzir um valor que é superior ao maximo
GRANDE ’
7 VALOR DEMASIADO Tentativa de introduzir um valor que € inferior ao minimo
PEQUENO q :
8 FALTA da CARTA REQ. | A carta opcional requerida para a fungdo seleccionada néo existe.
11 | SO TERMINAL Modo manual deve ser terminado usando TERMINAL (DBG11B ou
USS21A).
12 | SEM ACESSO Recusado o acesso ao parametro seleccionado.
Ajuste o terminal DI@@ "/Controlador inibido" = "0" para a fungéo
13 | CONTR. HABILITADO seleccionada.
14 | VALOR INVALIDO Tentativa de introduzir um valor invalido.
R Ultrapassagem da memdria EEPROM, p.ex. devido a acessos ciclicos de
16 | PARAM. POR SALVAR | escrita. O parametro estd em EEPROM e ndo esta protegido contra per-
das de informagao ap6s DESLIGAR a ALIMENTACAO.
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6.4 Informacgé&o de irregularidades

Meméoria de irre-
gularidades

Respostas a
irregularidades

Desligar imediato

Paragem rapida

Paragem de
emergéncia

Reset

Timeout activo

86

A memdria de irregularidades (P080) armazena as Ultimas cinco mensagens de irregu-
laridades (irregularidades t-0 t-4). A informacéo de irregularidade mais antiga é apaga-
da quando ocorrem mais de cinco irregularidades. A seguinte informacao é armazena-
da quando ocorre uma das seguintes irregularidades: Irregularidade que ocorreu ¢ Es-
tado das entradas/saidas binarias ¢ Estado operacional do controlador « Estado do con-
trolador « Temperatura do dissipador « Velocidade * Corrente de saida « Corrente activa
» Utilizagdo da unidade ¢ Tensdo do andar intermédio « Horas LIGADO ¢ Horas habili-
tado « Jogo de parametros ¢ Utilizagdo do motor.

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

A unidade ndo consegue desacelerar o0 motor; o andar de saida passa a alta impedan-
cia no caso de ocorrer uma irregularidade e o freio € aplicado imediatamente (DBZQ "/
Freio" = "0").

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

O motor é frenado com a rampa de emergéncia t14/t24. Uma vez alcancada a ve-
locidade de paragem (- P300/P310), o freio é activado (DBZJ "/Freio" = "0"). O andar
de saida entra em alta impedancia apés terminar o tempo de reaccéo do freio (P732 /
P735).

A mensagem de irregularidade pode ser eliminada da seguinte forma:
» Desligar e voltar a ligar o sistema de alimentacéo.

Recomendacédo: Aguarde no minimo 10 s antes de ligar de novo o contactor do
sistema K11.

» Reset através dos terminais, isto é, através da entrada binaria, devidamente defini-
da.

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

* Reset manual utilizando a consola DBG11B (pressionando a tecla <E> quando
ocorre uma irregularidade da acesso directo ao pardmetro P840).

» O reset automatico produz até cinco resets da unidade com um tempo ajustavel de
reinicio. Ndo deve ser utilizado quando o arranque automatico possa evidenciar
gualquer risco para pessoas ou danos para 0 equipamento.

Se o controlador estiver a ser controlado através do interface de comunicacdes (bus de
campo, RS-485 ou SBus) e a alimentacéo tiver sido desligada e ligada de novo ou um
reset de irregularidade tiver sido produzido, entédo a habilitacdo permanecera sem efeito
até o controlador receber informacgéo vélida através do interface que estiver a ser mon-
itorizado com timeout.
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6.5 Listadeirregularidades
Um ponto na coluna "P" significa que a resposta é programavel (P83 _ Resposta a irre-
gularidade). A resposta a irregularidade definida em fabrica esta listada na coluna "Re-
sposta”.
Cadigo
:jr(raegu- Nome Resposta |P|Causa possivel Medida a tomar
laridade
Sem
00 irregularidade
e Curto-circuito na saida « Elimine o curto-circuito
Desligar ¢ Motor demasiado potente e Ligue um motor de menor poténcia
01 Sobre-corrente imediato ¢ Andar de saida defeituoso « Contacte o Servigo de Apoio a Clientes
SEW
- . Curto-circuito a t'erra~ e Elimine o curto-circuito a terra
03 Curto-circuito - |Desligar *  nocabo de ligagao + Contacte o Servigo de Apoio a Clientes
aterra imediato e no controlador SEW
* no motor
« Excessiva poténcia regenerativa * Aumente as rampas de desaceleragéo
e Circuito da resisténcia de frenagemem |¢ Verifique o cabo da resisténcia de
aberto frenagem
04 Chopper de Desligar e Circuito da resisténcia de frenagemem |« Verifique a informacgéo técnica da
frenagem imediato curto resisténcia de frenagem
* Resisténcia de frenagem de valor e Aplique um novo MOVIDRIVE®, caso o
excessivo chopper de frenagem esteja avariado
* Anomalia no chopper de frenagem « Verifigue se existe curto-circuito a terra
* Aumente as rampas de desaceleragdo
Sobretensao « Verifique o cabo da resisténcia de
Desligar * Tens&o do andar intermédio muito alta frenagem
07 do andar h ; . . RN o . o es A
intermedio imediato * Também possivel um curto-circuito a terra | V_ern‘lque a informacao técnica da resistén-
cia de frenagem
« Verifique se existe curto-circuito a terra
¢ Reduza acarga
« Controlador de velocidade ou de corrente [+  Aumente o tempo de desaceleragao
(no modo de operagédo VFC sem encoder) (P501 ou P503)
a funcionar no limite de ajuste devidoa |+ Verifique a ligacdo do encoder, troque 0s
Monitorizacio |Desligar sobrecarga mecéanica ou devido a falta de pares A/A e B/B se necessario
08 28G h 9 fase na alimentacéo ou no motor « Verifique a tensdo de alimentagdo do
da rotagdo imediato PO
« Encoder néo ligado correctamente ou encoder
direccao de rotacéo incorrecta « Verifique o limite de corrente
*  Nmax € excedida durante o controlo de * Aumente as rampas caso seja adequado
binario « Verifiqgue o cabo do motor e o0 motor
* Verifique as fases da alimentagéo
09 Colocagdo em |Desligar Colocagdo em funcionamento ainda por efec- |Efectue a coloca¢do em funcionamento
funcionamento |imediato tuar para 0 modo de operacao seleccionado. |apropriada para 0 modo de operacao.
¢« Comando incorrecto detectado durante o Verifique o contgudo da memoria de
funcionamento de programa IPOS. programa € corrlja S€ necessario. -
Paragemde | |+ Condi¢es inadequadas durante a *  Carregue o programa corrijido na memoria
10 IPOS-ILLOP emergéncia execucao de comando de programa.
« A funcgédo ndo esta no controlador vecto- Verifique a sequéncia do programa (-
rial m:_;\nual IPOS) 3
’ e Utilize outra fungéo.
1 Sobre- Paragem de | |Sobrecarga térmica do controlador. Reduza a carga e/ou garanta arrefecimento
temperatura |emergéncia adequado.
13 Fonte do sinal |Desligar A fonte do sinal de controlo ndo esta definida |Defina correctamente a fonte do sinal de
de controlo imediato ou esta incorrectamente definida. controlo (P101).
e Cabo do encoder ou blindagem nao
Desligar ligados correctamente Verifique e garanta uma correcta ligacao do
14 Encoder imedi%to e Curto circuito/circuito aberto no cabo do |encoder e da blidagem, elimine o curto-
encoder circuito ou o circuito aberto.
* Encoder defeituoso
Desligar Verifique a ligagao da alimentacé@o. Contacte o
15 24 V interna imedi?:lto Sem alimentacdo interna de 24 V. Servico de Apoio a Clientes SEW se a irregu-
laridade voltar a ocorrer.
Verifique as ligacOes de terra e as blindagens;
17-24 Falha do Desligar Electrénica do controlador vectorial anémala, |melhore-as se necessario. Contacte o Servigo
sistema imediato possivelmente devido a efeito EMC. de Apoio a Clientes SEW se a irregularidade
voltar a ocorrer.
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< Listadeirregularidades

—
Cédigo
idr(reegu- Nome Resposta |P|Causa possivel Medida a tomar
laridade
Coloque as defini¢Ges de fabrica, efectue um
Paragem N reset e ajuste os parametros de novo.
25 EEPROM rapida Falha no acesso a EEPROM Contacte o Servico de Apoio a Clientes SEW
se a irregularidade voltar a ocorrer.
26 Terminal Paragem de | |Leia o sinal de falha externa através da Elimine a causa de falha especifica; volte a
externo emergéncia entrada programavel. programar o terminal caso seja adequado.
Falta de fins |Paragemde | |° Circuito aberto/falta dos dois fins de curso |*  Verifique as ligag6es dos fins de curso
27 d gem ¢ « Os fins de curso estdo trocados relativa- |*  Troque as liga¢des dos fins de curso
e curso emergéncia ; ~ >
mente ao sentido de rotagdo do motor * Volte a programar os terminais
N&o existe comunica¢do mestre-escravo * Verifique a rotina principal de
28 Timeout do P,ar'agem « |dentro do periodo de tempo configurado para comunicacoes
bus de campo |rapida monitorizacio da resposta * Aumente o timeout do bus de campo
¢ P ' (P819) ou desligue a monitorizacéo
29 Fim de curso |Paragem de | |Atingido o fim de curso no modo de operacédo |+ Verifique a gama de percurso
alcancado emergéncia IPOS. « Corrija o0 programa do utilizador.
Timeout da Desligar e Sobrecarga do motor * Verifiqgue o planeamento de projecto
30 paragem de imedi%to * Rampa de paragem de emergéncia e Aumente a rampa de paragem de
emergéncia pequena emergéncia
: g/l;r:ic;ircggrg]asmdo quente, sensor TF Deixe arrefecer o motor e fagca "RESET" a
S S d 30 ligad ligad irregularidade
31 Sensor TF em : ensor TF do motor ndo ligado ou ligado Verifique as ligagbes entre o
resposta de forma incorrecta ®
) ~ ® 1t x MOVIDRIVE™ e o sensor TF.
* Ligacdo MOVIDRIVE™ e ligagédo TF no Defina P835: "SEM RESPOSTA"
motor interrompida ' '
32 Ultrapassag. |Paragemde | |A violagdo das regras basicas de progra- Verifique o programa de utilizador IPOS e
indice IPOS  |emergéncia macéao produzem a rotura da pilha do sistema.|corrija-o se necessério (- manual IPOS).
33 Fonte da Desligar Fonte de referéncia ndo definida ou definida |Defina a fonte da referéncia correctamente
referéncia imediato incorrectamente (P100).
35 Modo de ope- |Desligar Modo de operagao nao definido ou definido  |Use P700 ou P701 para definir o modo de
racao imediato incorrectamente operacao correcto
Watchdog do |Desligar . ) . .
37 sistema imediato Falha no programa de sistema Contacte o Servigo de Apoio a Clientes SEW.
38 S_oftware de pesh_gar Falha de sistema Contacte o Servi¢o de Apoio a Clientes SEW.
sistema imediato
* Falta cam de referéncia ou ndo comuta Verifique a cam de referéncia
Percurso de  |Desligar « Fins de curso ligados de forma incorrecta Ver!f!que a Ilga_(;§10~dos flns de curso
39 referéncia imediato » Tipo de referéncia de percurso alterada Verifique a definigao do tipo de percurso
durante o percurso de referéncia d_e referéncia e os pardmetros necesséa-
rios para ela
* Verifique a ligag&o do encoder incremental
* Encoder incremental ligado e Aumente as rampas
incorrectamente * Aumente o valor da componente P
¢ Rampas de aceleragdo curtas e Ajuste de novo os parametros do
Desligar « Componente P do controlador de posigdo controlador de velocidade
42 Erro de atraso | 9 . demasiado pequeno * Aumente a tolerancia do erro de atraso
imediato A . o N
« Parametros do controlador de velocidade |+ Verifique o encoder, o motor e as ligacdes
mal definidos das fases da alimentagao
* Valor da tolerancia do erro de atraso muito |« Verifigue se os componentes mecanicos
pequeno se podem mover livremente ou se estao
bloqueados
) R ) Verifique a ligacéo entre o controlador e o PC.
Timeout de Paragem Comunicagao entre o controlador vectorial e o - : .
43 RS-485 répida PC interrompida Contacte o S_ervu;o de Apoio a Clientes SEW,
Se necessario.
* Reduza a poténcia de saida
Utilizacdo da |Desligar Utilizag&o da unidade (valor IXT) excede os | Aumente as rampas
44 ) : : i
unidade imediato 125 % * Use um controlador mais potente caso os
valores especificos ndo sejam atingidos.
e Sem jogo de parametros para EEPROM |¢ Restabeleca as definicdes de fabrica.
Desligar na secgdo de poténcia ou jogo de Contacte o Servico de Apoio a Clientes
45 Inicializagdo | 9 parametros definidos incorrectamente. SEW, caso a falha ndo possa ser
imediato ; .
« Carta opcional sem contacto com o bus eliminada.
interno. * Insira a carta opcional correctamente.
a7 Timeout do P’ar_agem . |Falha durante a comunicagéo atraves do bus Verifique as ligaces do bus do sistema.
bus do sistema|rapida do sistema.
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Lista de irregularidades

N~
— ~

Cédigo
idr(reegu- Nome Resposta |P|Causa possivel Medida a tomar
laridade
Apenas no modo de operacao IPOS: « Verifique a ligagéo série ao controlo
Palavra de Sem « Tentativa de definir um modo automatico externo. .
77 S , « Verifique os valores de escrita do controlo
controlo IPOS |resposta invélido (através de controlo externo). externo
*  Definigdo P916 = RAMPA BUS. « Defina P916 correctamente.
Apenas no modo de operagao IPOS: * Verifiqgue o programa de utilizador
Fim de curso |Sem A posic¢éo desejada progamada esté fora da hd progra :
78 . - « Verifique a posic¢éo do fim de curso por
SW IPOS resposta gama de percurso definida pelo fim de curso software
por software.
Apenas no modo de operagao "elevagao
Xi%lrlr:ente durante a fase de pré-magnetiza- |*  velnidue os dados de comissionamento e
s pre-mag repita a coloca¢do em funcionamento se
¢do ndo é injectada no motor no nivel necessario
81 Condicdo de Desll_gar adequago: . . . « Verifique a ligacédo entre o controlador e o
arranque imediato ¢ Poténcia nominal do motor demasiado motor
ggqclgirtlsfarggflagao a poténcia nominal |, Verifique a secg¢édo recta do cabo do motor
e Seccao recta do cabo do motor € aumente-a se necessario.
demasiado pequena.
Apenas no modo de operagao "elevagao
VFC": « Verifique a ligacado entre o controlador e o
Saida em Desligar « Duas ou todas as fases de saida motor.
82 aberto imedi%to interrompidas. * Verifique os dados de comissionamento e
e Poténcia nominal do motor demasiado repita a colocagdo em funcionamento se
pequena em relagao a poténcia nominal necessario.
do controlador.
Proteccéo do |Paragem de * Reduzaacarga
84 ¢ gemde |, Utilizago do motor demasiado elevada. * Aumente as rampas.
motor emergéncia
e Aumente os tempos de pausa.
P Desligar . A o L
85 Copia imediato Falha durante a copia de parametros. Verifique a ligagcdo entre o controlador e o PC.
Tentativa para carregar o jogo de parametro
87 Funcéo tecno- |Desligar para uma verséo de unidade tecnolégica com |Active os ajustes de fabrica (P802 = SIM) e
I6gica imediato a funcéo tecnoldgica activada numa verséo da |execute um reset.
unidade standard.
Apenas no modo de operagéo "VFC n-
a8 Arranque em |Desligar CTRL": Habilite apenas com a
funcionamento |imediato Velocidade actual > 5000 rpm com o velocidade actual < 5000 rpm.
controlador habilitado.
EEPROM Desligar EIect_ronlca do con;rolador \(ectorlal avariada, _ _ .
94 checksum imediato possivelmente devido a efeito EMC ou a Envie a unidade para reparagéo.
defeito.
Apena_ls no modo de operacdo IPOS: Volte a escrever o programa IPOS de forma a
Falha de Desligar Tentativa de alterar os tempos das rampas e que os tempos das rampas e das velocidades
99 célculo da imediato velqmdac_h_as de percurso quando o controlador de percurso s6 possam ser alteradas quando
rampa IPOS esta habilitado, com uma rampa de o controlador vectorial estiver inibido
posicionamento em seno ou quadratica. '
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6 — < Servico de Assisténcia SEW

6.6 Servigco de Assisténcia SEW

Envio para repa- Por favor, contacte o Servi¢co de Assisténcia SEW, caso ndo possa resolver uma
racéo irregularidade (- "Servico de Apoio a Clientes").

Quando contactar o Servi¢o de Assisténcia SEW, por favor, envie o seu cddigo de as-
sisténcia para possibilitar uma assisténcia mais eficiente.

Por favor, quando enviar uma unidade para reparagcdo forneca a seguinte infor-
macao:

Numero de série (- chapa sinalética)

Designacao da unidade

Tipo standard ou tecnologico

Numero do cédigo de assisténcia

Breve descricdo da aplicacao (aplicacéo, controlo através de terminais ou série)
Motor acoplado (tipo de motor, tenséo do motor, circuito A\ ou A)

Natureza da falha

Circunstancias envolventes

A sua percepc¢édo do sucedido

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

Etiqueta de Todas as unidades MOVIDRIVE® dispdem de etiquetas de assisténcia; uma para a
assisténcia seccao de poténcia e outra para a unidade de controlo. As etiquetas estao localizadas
lateralmente préoximas da chapa sinalética.

g 1] 2| 3| 4| 5| 6] 7| 8| 9|Mcva1A-00—|—

?Sub-montagens / Componentes

lll

H Unidade de controlo

A

—[10]11]10f10[10|==|==|==|--

Secgéao de poténcia

TR TR TETETR L LAY IR IOV L TRT TR |

2| 3] 41 5 |meer

Dados do cadigo de assisténcia :
Identificagéo do tipo

03048BPT

Figura 56: Etiqueta de assisténcia
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Informacéo técnica geral || _If

7
7.1

Informacéo técnica
Informacéo técnica geral

A tabela seguinte lista a informacgé&o técnica aplicavel a todos os controladores vectori-
ais MOVIDRIVE® compact, independentemente do tipo, versdo, tamanho e desempe-

nho.

MOVIDRIVE® compact

Todos os tamanhos

Imunidade a interferéncias

De acordo com EN 61800-3

Emisséo de interferéncias em
instalacdo em conformidade EMC

De acordo com o limite classe B de EN 55011 e EN 55014
De acordo com EN 61800-3

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

Temperatura ambiente Bamb
Perda devido a temperatura
ambiente

Classe climatica

0 °C...+50 °C para Ip = 100 % |y e fpyym = 4 kHz
0 °C...+40 °C para Ip = 125 % Iy e fpyym = 4 kHz
0 °C...+40 °C para Ip = 100 % |y e fpyym = 8 kHz
Reducdo Py: 3.0 % Iy por K até max. 60 °C

EN 60721-3-3, classe 3K3

Temperatura de armazenamentol)f),_

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

Tipo de arrefecimento (DIN 51751)

Ventilag&o forcada
Ventilador com temperatura controlada, ponto inicial de res-
postaem & =45 °C

indice de proteccdoTamanhos 1 a 3
EN 60529 Tamanho 4e5
(NEMA1)

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

Modo de operagédo

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

Altitude da instalagédo

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

1) Em caso de armazenamento prolongado, ligue a alimentac&o durante pelo menos 5 minutos cada 2 anos,

caso contrario o tempo de servi¢o da unidade pode ser encurtado.

Gama de unida-

des MOVIDRIVE®
compact

02531AXX

Figura 57: Gama de unidades MOVIDRI VE® compact
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f MOVIDRIVE® compact MC_4_A...-5 3 (unidades de 400/500 V)

P| Hz

7.2
Tamanhol (unidades de 400/500 V)

MOVIDRIVE® compact MC _4_A...-5_3 (unidades de 400/500 V)

MOVIDRIVE® compact 0015-5A3-4-0_ 0022-5A3-4-0_ |0030-5A3-4-0_ |0040-5A3-4-0_
Tensé&o de alimentagéo Vin 3 %380 Vcp -10 %...3 x 500 Vcp +10 %
Frequéncia de alimentagdo fj, 50 Hz...60 Hz +5 %
Corrente nominal do sistemal)linlOO % [3.6 Aca 5.0 Aca 6.3 Aca 8.6 Aca
(para Vi, = 3 x 400 Vca) 125 % 4.5 Aca 6.2 Aca 7.9 Aca 10.7 Aca
Poténcia nominal de saida® PN 2.8 KVA 3.8 kVA 4.9 kVA 6.6 KVA
(para Vi, = 3 x 400...500 Vcp)
Corrente nominal de saida® In 4.0 Aca 5.5 Aca 7.0 Aca 9.5 Aca
(para Vi, =3 x 400 Vcp)

Limitac&o da corrente Imax

Motor e regenerativa 150 % Iy, duragdo dependendo da capacidade de utilizagéo

Limitac&o da corrente interna

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

Valor minimo daresisténcia Rgwmin |68 Q

de frenagem (operacéo 4Q)

Tens&o de saida Vout max. Vi

Frequéncia PWM fpwM Ajustavel: 4/8/16 kHz (P860 / P861)

Gama de velocidade / resolugéony / Anp

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

Perda de poténcia para Py Pymax

85W

105 W

130 W

180 W

Consumo de ar para arrefecimento

40 m3/h (24 ft3/min)

Peso

2.8 kg (6.16 Ib)

Dimensdes CxAxL

105 x 315 x 155 mm (4.13 x 12.40 x 6.10 in)

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

2) Os dados de desempenho aplicam-se para fpyy = 4 kHz (definicdo de fabrica para os modos de operagdo VFC).

MCF4_A tipo standard (VFC)

0015-5A3-4-00

0022-5A3-4-00

0030-5A3-4-00

0040-5A3-4-00

MCF40A referéncias (sem bus de campo) 826 738 3 826 739 1 826 7405 826 741 3
MCF41A referéncias (com PROFIBUS-DP) 826 8355 826 836 3 826 837 1 826 838 X
MCF4_A tipo tecnolégico (VFC) 0015-5A3-4-0T 0022-5A3-4-0T 0030-5A3-4-0T 0040-5A3-4-0T
MCF40A referéncias (sem bus de campo) 827 426 6 827 427 4 827 428 2 827 4290
MCF41A referéncias (com PROFIBUS-DP) 827 4495 827 4509 8274517 827 4525

|: Carga constante
Poténcia recomendada Pt

1.5 kW (2.0 HP)

2.2 KW (3.0 HP)

3.0 kKW (4.0 HP)

4.0 kW (5.0 HP)

Binario variavel ou carga constante

f sem sobrecarga

Poténcia recomendada Pt

2.2 kW (3.0 HP)

3.0 KW (4.0 HP)

4.0 KW (5.0 HP)

5.5 KW (7.5 HP)

Corrente de saida continua=125% Iy Ip
(para Vi, =3 x 400 Vcp € fpym = 4 kHz)

11.9 Aca

MCV4_A tipo standard (VFC/CFC)

0015-5A3-4-00

0022-5A3-4-00

0030-5A3-4-00

0040-5A3-4-00

MCV40A referéncias (sem bus de campo) 826 908 4 826 909 2 826 910 6 826911 4
MCV41A referéncias (com PROFIBUS-DP) 826 928 9 826 929 7 826 9300 8269319
MCV4_A tipo tecnoldgico (VFC/CFC) 0015-5A3-4-0T 0022-5A3-4-0T 0030-5A3-4-0T 0040-5A3-4-0T
MCV40A referéncias (sem bus de campo) 827 472 X 827 4738 827 474 6 827 4754
MCVA41A referéncias (com PROFIBUS-DP) 827 4959 827 496 7 827 4975 827 498 3
Modo de operagédo VFC Poténcia recomendada do motor - MCF4_A

Modo de operacéo CFC (fpyywy = 8 kHz)

Corrente de saida continua=100% Iy Ip [4.0 Aca 5.5 Aca 7.0 Aca 9.5 Aca

Poténcia recomendada do motor

- Sec. Planeamento

de Projecto, selec¢éo do motor CFC

MCS4_A tipo standard (SERVO)

0015-5A3-4-00

0022-5A3-4-00

0030-5A3-4-00

0040-5A3-4-00

MCS40A referéncias (sem bus de campo) 827 060 0 827 0619 827 062 7 827 063 5
MCSA41A referéncias (com PROFIBUS-DP) 827 0775 827 078 3 8270791 827 080 5
MCS4_A tipo tecnolégico (SERVO) 0015-5A3-4-0T 0022-5A3-4-0T 0030-5A3-4-0T 0040-5A3-4-0T
MCS40A referéncias (sem bus de campo) 8275181 827 519 X 8275203 8275211
MCS41A referéncias (com PROFIBUS-DP) 8275416 827542 4 827 543 2 827544 0
Modo de operagdo SERVO (fpyyy = 8 kHz)

Corrente de saida continua=100% Iy Ip [4.0 Aca 5.5 Aca 7.0 Aca 9.5 Aca

Poténcia recomendada do motor

- Sec. Planeamento de Projecto, selec¢do do motor SERVO
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MOVIDRIVE® compact MC_4_A...-5_3 (unidades de 400/500 V) | | |/
Z
P| Hz
Tamanho 2 (unidades de 400/500 V)
MOVIDRIVE® compact 0055-5A3-4-0_ 0075-5A3-4-0_ 0110-5A3-4-0_

Tensé&o de alimentagéo Vin

3 x 380 Vp -10 %...3 x 500 Vp +10 %

Frequéncia de alimentagdo fj,

50 Hz...60 Hz £5 %

(para Vi, =3 x 400 Vcp)

Corrente nominal do sistemal)linlOO % [11.3 Acp 14.4 Acp 21.6 Acp
(pal’a Vin = 3 X 400 VCA) 125 % 141 ACA 180 ACA 270 ACA
Poténcia nominal de saida® PN 8.7 kVA 11.2 kVA 16.8 kVA
(para Vi, = 3 x 400...500 Vcp)

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

Limitac&o da corrente Imax

Motor e regenerativa 150 % IN, duracdo dependendo da ¢

apacidade de utilizagao

Limitac&o da corrente interna

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

Valor minimo daresisténcia Rgwmin |47 Q 22Q
de frenagem (operagéo 4Q)

Tensdo de saida Vout max. Vi,

Frequéncia PWM fpwM Ajustavel: 4/8/16 kHz (P860 / P861)

Gama de velocidade / resolugdon, / Anu |-5000...0...+5000 rpm / 0.2 rpm através de toda a gama

Perda de poténcia para Py Pymax 220 W ‘290 w |400 w

Consumo de ar para arrefecimento

80 m/h (48 ft3/min)

Peso 5.9 kg (12.98 Ib)
Dimensdes CxAxL MCF/MCVIMCS: 130 x 335 x 207 mm (5.12 x 13.19 x 8.15 in)
MCH: 130 x 335 x 213 mm (5.12 x 13.19 x 8.39 in)

1) As correntes de sistema e de saida devem ser reduzidas de 20 % dos valores nominais para Vj, = 3 x 500 V.
2) Os dados de desempenho aplicam-se para fpyyy = 4 kHz (definicdo de fabrica para modos de operagéo VFC).

MCF4_A tipo standard (VFC)

0055-5A3-4-00

0075-5A3-4-00

0110-5A3-4-00

MCF40A referéncias (sem bus de campo) 826742 1 826 743 X 826 744 8
MCF41A referéncias (com PROFIBUS-DP) 826 839 8 826840 1 826 841 X
MCF4_A tipo tecnolégico (VFC) 0055-5A3-4-0T 0075-5A3-4-0T 0110-5A3-4-0T
MCF40A referéncias (sem bus de campo) 827 4304 827 4312 827 4320
MCF41A referéncias (com PROFIBUS-DP) 827 453 3 8274541 827 455 X

|: Carga constante
Poténcia recomendada Pt

5.5 kW (7.5 HP)

7.5 kW (10 HP)

11 kW (15 HP)

Binario variavel ou carga constante

sem sobrecarga
— Poténciarecomendada Pot

7.5 kW (10 HP)

11 kW (15 HP)

15 kW (20 HP)

Corrente de saida continua=125% Iy Ip
(pal’a Vin =3 x400 VCA e fPWM =4 kHZ)

15.6 Aca

20.0 Aca

30.0 Aca

MCV4_A tipo standard (VFC/CFC)

0055-5A3-4-00

0075-5A3-4-00

0110-5A3-4-00

Poténcia recomendada do motor

MCV40A referéncias (sem bus de campo) 826 912 2 826 9130 8269149
MCVA41A referéncias (com PROFIBUS-DP) 826932 7 826 933 5 826 934 3
MCV4_A tipo tecnolégico (VFC/CFC) 0055-5A3-4-0T 0075-5A3-4-0T 0110-5A3-4-0T
MCV40A referéncias (sem bus de campo) 827 476 2 827 4770 827 478 9
MCVA41A referéncias (com PROFIBUS-DP) 8274991 827 500 9 8275017
Modo de operacédo VFC Poténcia recomendada do motor - MCF4_A

Modo de operagdo CFC (fpyym = 8 kHz)

Corrente de saidacontinua=100% Iy, Ip [12.5Acp 16 Aca 24 Acp

- Sec. Planeamento de projecto, selec¢do do motor CFC

Poténcia recomendada do motor

MCS4_A tipo standard (SERVO) 0055-5A3-4-00 0075-5A3-4-00 0110-5A3-4-00
MCSA40A referéncias (sem bus de campo) 827 064 3 827 065 1 827 066 X
MCSA41A referéncias (com PROFIBUS-DP) 827 081 3 827082 1 827 083 X
MCS4_A tipo tecnoldgico (SERVO) 0055-5A3-4-0T 0075-5A3-4-0T 0110-5A3-4-0T
MCSA40A referéncias (sem bus de campo) 827 522 X 827 523 8 827 524 6
MCSA41A referéncias (com PROFIBUS-DP) 827 5459 827 546 7 827 547 5
Modo de operagéo SERVO (fpyyy = 8 kHz)

Corrente de saida continua=100% Iy Iy [12.5Aca 16 Aca 24 Acp

- Sec. Planeamento de projecto, selec¢do do motor SERVO
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kVA| |n
f MOVIDRIVE® compact MC_4_A...-5 3 (unidades de 400/500 V)

P| Hz

Tamanho 3 (unidades de 400/500 V)

MOVIDRIVE® compact 0150-503-4-0_ 0220-503-4-0_ 0300-503-4-0_
Tensé&o de alimentagéo Vin 3 %380 Vcp -10 %...3 x 500 Vcp +10 %
Frequéncia de alimentagdo fj, 50 Hz...60 Hz +5 %
Corrente nominal do sistemal)linlOO % [28.8 Acp 41.4 Aca 54.0 Acp
(para Vi, = 3 x 400 V) 125 % 36.0 Aca 51.7 Aca 67.5 Aca
Poténcia nominal de saida® PN 22.2 kVA 31.9 kVA 41.6 kVA
(para Vi, = 3 x 400...500 Vcp)
Corrente nominal de saida® In 32 Aca 46 Acp 60 Aca
(para Vi, =3 x 400 Vcp)
Limitagcdo da corrente Imax Motor e regenerativa 150 % IN, duracéo dependendo da capacidade de utilizagao
Limitacdo da corrente interna Imax = 0...150 % pode ser ajustado no menu (P303 / P313)
Valor minimo da resisténcia Rgwmin 15Q 12Q
de frenagem (operagéo 4Q)
Tensdo de saida Vout max. Vi,
Frequéncia PWM fpwM Ajustavel: 4/8/16 kHz (P860 / P861)
Gama de velocidade / resolugdon, / Anu |-5000...0...+5000 rpm / 0.2 rpm através de toda a gama
Perda de poténcia para Py Pymax 550 W ‘750 w |950 w
Consumo de ar para arrefecimento 180 m3/h (108 ft3/min)
Peso 14.3 kg (31.46 Ib)
Dimensdes CxAxL MCF/MCVIMCS: 200 x 465 x 227 mm (7.87 x 18.31 x 8.94 in)

MCH: 200 x 465 x 233 mm (7.87 x 18.31 x 9.17 in)

1) As correntes de sistema e de saida devem ser reduzidas de 20 % dos valores nominais para Vj, = 3 x 500 V.
2) Os dados de desempenho aplicam-se para fpyyy = 4 kHz (definicdo de fabrica para os modos de operagéo VFC).

MCF4_A tipo standard (VFC)

0150-503-4-00

0220-503-4-00

0300-503-4-00

MCF40A referéncias (sem bus de campo) 826 745 6 826 746 4 826 747 2
MCF41A referéncias (com PROFIBUS-DP) 826842 8 826 843 6 826 844 4
MCF4_A tipo tecnolégico (VFC) 0150-503-4-0T 0220-503-4-0T 0300-503-4-0T
MCF40A referéncias (sem bus de campo) 827 4339 827 4347 827 4355
MCF41A referéncias (com PROFIBUS-DP) 827 456 8 827 457 6 827 458 4

|: Carga constante
Poténcia recomendada Pt

15 kW (20 HP)

22 KW (30 HP)

30 kW (40 HP)

Binario variavel ou carga constante

sem sobrecarga
— Poténciarecomendada Pot

22 KW (30 HP)

30 kKW (40 HP)

37 kW (50 HP)

Corrente de saida continua=125% Iy Ip
(pal’a Vin =3 x400 VCA e fPWM =4 kHZ)

40.0 Aca

57.5 Aca

75.0 Aca

MCV4_A tipo standard (VFC/CFC)

0150-503-4-00

0220-503-4-00

0300-503-4-00

MCV40A referéncias (sem bus de campo) 8269157 826 916 5 826 917 3
MCV41A referéncias (com PROFIBUS-DP) 8269351 826 936 X 826 937 8
MCV4_A tipo tecnolégico (VFC/CFC) 0150-503-4-0T 0220-503-4-0T 0300-503-4-0T
MCV40A referéncias (sem bus de campo) 827 4797 827 4800 827 4819
MCVA41A referéncias (com PROFIBUS-DP) 827 502 5 827 503 3 827 504 1
Modo de operacédo VFC Poténcia recomendada do motor - MCF4_A

Modo de operagdo CFC (fpyym = 8 kHz)

Corrente de saida continua=100% Iy Ip [32Aca 46 Aca 60 Aca

Poténcia recomendada do motor

- Sec. Planeamento de Projecto, selec¢éo do motor CFC

MCS4_A tipo standard (SERVO) 0150-503-4-00 0220-503-4-00 0300-503-4-00
MCSA40A referéncias (sem bus de campo) 827 067 8 827 068 6 827 069 4
MCSA41A referéncias (com PROFIBUS-DP) 827 084 8 827 085 6 827 086 4
MCS4_A tipo tecnoldgico (SERVO) 0150-503-4-0T 0220-503-4-0T 0300-503-4-0T
MCSA40A referéncias (sem bus de campo) 8275254 827 526 2 8275270
MCSA41A referéncias (com PROFIBUS-DP) 827 548 3 8275491 827 550 5
Modo de operagéo SERVO (fpyyy = 8 kHz)

Corrente de saida continua=100% Iy Iy (32 Aca 46 Aca 60 Aca

Poténcia recomendada do motor

- Sec. Planeamento de Projecto, selec¢do do motor SERVO
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Tamanho 4 (unidades de 400/500 V)

MOVIDRIVE® compact

0370-503-4-0_ 0450-503-4-0_

Tensé&o de alimentagéo Vin

3 x 380 Vp -10 %...3 x 500 Vp +10 %

Frequéncia de alimentagdo fj,

50 Hz...60 Hz £5 %

Corrente nominal do sistemal)linlOO % [65.7 Aca 80.1 Aca
(para Vi, =3 x 400 Vcp) 125 % 81.9 Aca 100.1 Aca
Poténcia nominal de saida® Py 51.1 kVA 62.3 kVA
(para Vi, = 3 x 400...500 Vcp)

Corrente nominal de saida® In 73 Aca 89 Aca
(para Vi, =3 x 400 Vcp)

Limitac&o da corrente Imax

Motor e regenerativa 150 % IN, duracéo dependendo da capacidade de utilizagao

Limitac&o da corrente interna

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

Valor minimo daresisténcia Rgwmin |6 Q

de frenagem (operagéo 4Q)

Tens&o de saida Vout max. Vi,

Frequéncia PWM fpwM Ajustavel: 4/8/16 kHz (P860 / P861)

Gama de velocidade / resolugéony / Anp

Perda de poténcia para Py Pymax

1200 W 1450 W

Consumo de ar para arrefecimento

180 m3/h (108 ft3/min)

Peso

26.3 kg (57.86 Ib)

Dimensdes CxAxL

MCF/MCV/MCS: 280 x 522 x 227 mm (11.02 x 20.55 x 8.94 in)
MCH: 280 x 522 x 233 mm (11.02 x 20.55 x 9.17 in)

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

2) Os dados de desempenho aplicam-se para fpyyy = 4 kHz (definicdo de fabrica para os modos de operagéo VFC).

Poténcia recomendada do motor

MCF4_A tipo standard (VFC) 0370-503-4-00 0450-503-4-00
MCF40A referéncias (sem bus de campo) 826 748 0 826 749 9
MCF41A referéncias (com PROFIBUS-DP) 826 845 2 826 846 0
MCF4_A tipo tecnolégico (VFC) 0370-503-4-0T 0450-503-4-0T
MCF40A referéncias (sem bus de campo) 827 436 3 8274371
MCF41A referéncias (com PROFIBUS-DP) 827 459 2 827 460 6
|: Cargg constante
Poténcia recomendada Pt 37 kW (50 HP) 45 kW (60 HP)
Binario variavel ou carga constante
sem sobrecarga

— Poténciarecomendada Pot 45 kW (60 HP) 55 kW (75 HP)
Corrente de saidacontinua=125% Iy Ip |91 Aca 111 Aca
(para Vi, = 3 x 400 Vip € fpyy = 4 kHz)
MCV4_A tipo standard (VFC/CFC) 0370-503-4-00 0450-503-4-00
MCV40A referéncias (sem bus de campo) 8269181 826 919 X
MCVA41A referéncias (com PROFIBUS-DP) 826 938 6 826 939 4
MCV4_A tipo tecnolégico (VFC/CFC) 0370-503-4-0T 0450-503-4-0T
MCVA40A referéncias (sem bus de campo) 827 4827 827 4835
MCVA41A referéncias (com PROFIBUS-DP) 827 505 X 827 506 8
Modo de operacédo VFC Poténcia recomendada do motor - MCF4_A
Modo de operagdo CFC (fpyym = 8 kHz)
Corrente de saida continua=100% Iy Ip |73 Aca 89 Aca

- Sec. Planeamento de Projecto, selec¢éo do motor CFC

Poténcia recomendada do motor

MCS4_A tipo standard (SERVO) 0370-503-4-00 0450-503-4-00
MCSA40A referéncias (sem bus de campo) 827 0708

MCSA41A referéncias (com PROFIBUS-DP) 827 087 2

MCS4_A tipo tecnolégico (SERVO) 0370-503-4-0T 0450-503-4-0T
MCSA40A referéncias (sem bus de campo) 827 528 9 8275297
MCSA41A referéncias (com PROFIBUS-DP) 827 551 3 8275521
Modo de operacéo SERVO (fpyyy = 8 kHz)

Corrente de saida continua=100% Iy Iy |73 Aca 89 Aca

- Sec. Planeamento de Projecto, selec¢do do motor SERVO
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MOVIDRIVE® compact MC_4 A...-5 3 (unidades de 400/500 V)

P

Tamanho 5 (unidades de 400/500 V)

(para Vi, =3 x 400 Vcp)

MOVIDRIVE® compact 0550-503-4-0_ 0750-503-4-0_
Tensé&o de alimentagéo Vin 3 %380 Vcp -10 %...3 x 500 Vcp +10 %
Frequéncia de alimentagdo fj, 50 Hz...60 Hz +5 %
Corrente nominal do sistemal)linlOO % [94.5Acp 117.0 Aca
(para Vi, =3 x 400 Vcp) 125% 118.1 Aca 146.3 Acp
Poténcia nominal de saida® PN 73.5 kVA 91.0 kVA
(para Vi, = 3 x 400...500 Vcp)
Corrente nominal de saida® In 105 Aca 130 Aca

Limitac&o da corrente Imax

Motor e regenerativa 150 % IN, duracéo dependendo da capacidade de utilizagao

Limitac&o da corrente interna

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

Valor minimo daresisténcia Rgwmin |6 Q 4Q
de frenagem (operagéo 4Q)

Tens&o de saida Vout max. Vi,

Frequéncia PWM fpwM Ajustavel: 4/8/16 kHz (P860 / P861)

Gama de velocidade / resolugéony / Anp

Perda de poténcia para Py Pymax

1700 W

2000 W

Consumo de ar para arrefecimento

360 m3/h (216 ft3/min)

Peso 34.3 kg (75.46 Ib)

Dimensdes CxAxL 280 x 610 x 330 mm (11.02 x 24.02 x 12.99 in)
1) As correntes de sistema e de saida devem ser reduzidas de 20 % dos valores nominais para Vj, = 3 x 500 V.
2) Os dados de desempenho aplicam-se para fpyy = 4 kHz (definicéo de fabrica para os modos de operagdo VFC).
MCF4_A tipo standard (VFC) 0550-503-4-00 0750-503-4-00
MCF40A referéncias (sem bus de campo) 826 750 2 826 7510
MCF41A referéncias (com PROFIBUS-DP) 826 847 9 8268487
MCF4_A tipo tecnolégico (VFC) 0550-503-4-0T 0750-503-4-0T
MCF40A referéncias (sem bus de campo) 827 438 X 827 4398
MCF41A referéncias (com PROFIBUS-DP) 827 4614 827 462 2

Carga constante

|: Poténcia recomendada Pt

55 KW (75 HP)

75 kW (100 HP)

Binario variavel ou carga constante

f sem sobrecarga

Poténcia recomendada Pt

75 kW (100 HP)

90 kW (120 HP)

Corrente de saida continua = 125 % Iy
(para Vi, =3 x 400 Vcp e fpym = 4 kHz)

Ip

131 Aca

162 Aca

MCV4_A tipo standard (VFC/CFC)

0550-503-4-00

0750-503-4-00

MCV40A referéncias (sem bus de campo) 826 920 3 8269211
MCVA41A referéncias (com PROFIBUS-DP) 826 940 8 826941 6
MCV4_A tipo tecnolégico (VFC/CFC) 0550-503-4-0T 0750-503-4-0T
MCV40A referéncias (sem bus de campo) 827 484 3 8274851
MCVA41A referéncias (com PROFIBUS-DP) 827 507 6 827 508 4

Modo de operagédo VFC

Poténcia recomendada do motor - MCF4

A

Modo de operac¢éo CFC (fpyywm = 8 kHz)
Corrente de saida continua = 100 % Iy

Poténcia recomendada do motor

Ip

- Sec. Planeamento de Projecto, selec¢édo do motor CFC

MCS4_A tipo standard (SERVO)
MCS40A referéncias (sem bus de campo)
MCS41A referéncias (com PROFIBUS-DP)

0550-503-4-00

0750-503-4-00

MCS4_A tipo tecnolégico (SERVO)

0550-503-4-0T

0750-503-4-0T

Poténcia recomendada do motor

MCS40A referéncias (sem bus de campo) 827 5300 8275319
MCSA41A referéncias (com PROFIBUS-DP) 827 553 X 827554 8
Modo de operagéo SERVO (fpyy = 8 kHz)

Corrente de saida continua=100% Iy Ip [105 Acp 130 Aca

- Sec. Planeamento de Projecto, selec¢do do motor SERVO
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7.3 MOVIDRIVE® compact MC 4 _A...-2_3 (unidades de 230 V)

Tamanho 1 (unidades de 230 V)

MOVIDRIVE® compact 0015-2A3-4-0_ 0022-2A3-4-0_ |0037-2A3-4-0_
Tensé&o de alimentagéo Vin 3 %200 Vcp -10 %...3 x 240 Vcp +10 %
Frequéncia de alimentagdo fj, 50 Hz...60 Hz +5 %
Corrente nominal do sistemal;,100 % 6.7 Aca 7.8 Aca 12.9 Aca
(pal’a Vin =3x230 VCA) 125 % 8.4 ACA 9.8 ACA 16.1 ACA
Poténcia nominal de saida® PN 2.7 KVA 3.4 kVA 5.8 kVA
(para Vi, = 3 x 230...240 V¢p)
Corrente nominal de saida Iy 7.3 Aca 8.6 Aca 14.5 Acp
(para Vi, =3 x 230 Vca)

Limitac&o da corrente Imax

Motor e regenerativa 150 % IN, duracéo dependendo da capacidade de utilizagao

Limitac&o da corrente interna

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

Valor minimo daresisténcia Rgwmin |27 Q

de frenagem (operacéo 4Q)

Tens&o de saida Vout max. Vi

Frequéncia PWM fpwM Ajustavel: 4/8/16 kHz (P860 / P861)

Gama de velocidade / resolugéony / Anp

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

Perda de poténcia para Py Pymax

110w

126 W

210 W

Consumo de ar para arrefecimento

40 m3/h (24 ft3/min)

Peso

2.8 kg (6.16 Ib)

Dimensdes CxAxL

MCF/MCV: 105 x 315 x 155 mm (4.13 x 12.40 x 6.10 in)

MCH: 105 x 315 x 161 mm (4.13 x 12.40 x 6.34 in)

1) Os dados de desempenho aplicam-se para fp\y\ = 4 kHz (defini¢co de fabrica para os modos de operagéo VFC).

MCF4_A tipo standard (VFC)

0015-2A3-4-00

0022-2A3-4-00

0037-2A3-4-00

MCF40A referéncias (sem bus de campo) 826 752 9 826 753 7 826 754 5
MCF41A referéncias (com PROFIBUS-DP) 826 853 3 826 854 1 826 855 X
MCF4_A tipo tecnolégico (VFC) 0015-2A3-4-0T 0022-2A3-4-0T 0037-2A3-4-0T
MCF40A referéncias (sem bus de campo) 827 4401 827 441 X 827 442 8
MCF41A referéncias (com PROFIBUS-DP) 827 4630 827 464 9 827 465 7

|: Carga constante
Poténcia recomendada Pt

1.5 KW (2.0 HP)

2.2 kW (3.0 HP)

3.7 kW (5.0 HP)

Binario variavel ou carga constante

sem sobrecarga
— Poténciarecomendada Py,o;

2.2 kW (3.0 HP)

3.7 kW (5.0 HP)

5.0 kW (6.8 HP)

Corrente de saidacontinua=125% Iy Ip
(para Vi, = 3 x 230 Vcp € fpyym = 4 kHz)

9.1 Aca

10.8 Aca

18.1 Aca

MCV4_A tipo standard (VFC/CFC)

0015-2A3-4-00

0022-2A3-4-00

0037-2A3-4-00

Poténcia recomendada do motor

MCV40A referéncias (sem bus de campo) 826 922 X 826 923 8 826 924 6
MCV41A referéncias (com PROFIBUS-DP) 826 942 4 826 943 2 826 944 0
MCV4_A tipo tecnoldgico (VFC/CFC) 0015-2A3-4-0T 0022-2A3-4-0T 0037-2A3-4-0T
MCV40A referéncias (sem bus de campo) 827 486 X 827 487 8 827 488 6
MCV41A referéncias (com PROFIBUS-DP) 827 509 2 8275106 827511 4
Modo de operagédo VFC Poténcia recomendada do motor -~ MDF60A

Modo de operacédo CFC (fpyywm = 8 kHz)

Corrente de saida continua=100% Iy Ip [7.3Aca 8.6 Aca 14.5 Acp

- Sec. Planeamento de Projecto, seleccdo do motor CFC
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MOVIDRIVE® compact MC_4 A...-2_3 (unidades de 230 V)

P

Tamanho 2 (unidades de 230 V)

(para Vi, = 3 x 230 Vca)

MOVIDRIVE® compact 0055-2A3-4-0_ 0075-2A3-4-0_
Tensé&o de alimentagéo Vin 3 %200 Vcp -10 %...3 x 240 Vcp +10 %
Frequéncia de alimentagdo fj, 50 Hz...60 Hz +5 %
Corrente nominal do sistemal;,100 % 19.5 Aca 27.4 Acp
(pal’a Vin =3 x230 VCA) 125 % 24.4 ACA 34.3 ACA
Poténcia nominal de saida? Py 8.8 kVA 11.6 kVA
(para Vi, = 3 x 230...240 V¢p)
Corrente nominal de saida Iy 22 Aca 29 Aca

Limitac&o da corrente Imax

Motor e regenerativa 150 % IN, duracéo dependendo da capacidade de utilizagao

Limitac&o da corrente interna

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

Valor minimo da resisténcia Rgwmin 12Q

de frenagem (operagéo 4Q)

Tens&o de saida Vout max. Vi,

Frequéncia PWM fpwM Ajustavel: 4/8/16 kHz (P860 / P861)

Gama de velocidade / resolugéony / Anp

Perda de poténcia para Py Pymax

300 W

380 W

Consumo de ar para arrefecimento

80 m/h (48 ft3/min)

Peso

5.9 kg (12.98 Ib)

Dimensdes CxAxL

MCF/MCV: 130 x 335 x 207 mm (5.12 x 13
MCH: 130 x 335 x 213 mm (5.12 x 13

19 x 8.15 in)
.19 x 8.39 in)

1)

Os dados de desempenho aplicam-se para fp\y\ = 4 kHz (defini¢do de fabrica para os modos de operagéo VFC).

MCF4_A tipo standard (VFC)

0055-2A3-4-00

0075-2A3-4-00

MCF40A referéncias (sem bus de campo) 826 755 3 826 756 1
MCF41A referéncias (com PROFIBUS-DP) 826 856 8 826 857 6
MCF4_A tipo tecnolégico (VFC) 0055-2A3-4-0T 0075-2A3-4-0T
MCF40A referéncias (sem bus de campo) 827 443 6 827 444 4
MCF41A referéncias (com PROFIBUS-DP) 827 466 5 827 467 3

Carga constante

|: Poténcia recomendada Pt

5.5 kW (7.5 HP)

7.5 kW (10 HP)

Binario variavel ou carga constante

f sem sobrecarga

Poténcia recomendada Pt

7.5 kW (10 HP)

11 kW (15 HP)

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

Ip

27.5 Aca

36.3 Aca

MCV4_A tipo standard (VFC/CFC)

0055-2A3-4-00

0075-2A3-4-00

MCV40A referéncias (sem bus de campo) 826 925 4 826 926 2
MCV41A referéncias (com PROFIBUS-DP) 826 9459 826 946 7
MCV4_A tipo tecnolégico (VFC/CFC) 0055-2A3-4-0T 0075-2A3-4-0T
MCV40A referéncias (sem bus de campo) 827 489 4 827 490 8
MCV41A referéncias (com PROFIBUS-DP) 827 512 2 8275130

Modo de operagédo VFC

Poténcia recomendada do motor - MCF4

A

Modo de operagéo CFC (fpyyw = 8 kHz)

Corrente de saida continua=100% Iy Ip

Poténcia recomendada do motor

22 Aca

29 Aca

- Sec. Planeamento de Projecto, seleccdo do motor CFC
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Tamanho 3 (unidades de 230 V)

(para Vi, = 3 x 230 Vca)

MOVIDRIVE® compact 0110-203-4-0_ 0150-203-4-0_
Tensé&o de alimentagéo Vin 3 %200 Vcp -10 %...3 x 240 Vcp +10 %
Frequéncia de alimentagdo fj, 50 Hz...60 Hz +5 %
Corrente nominal do sistemal;,100 % 40.0 Aca 49.0 Aca
(para Vi, = 3 x 230 V) 125 % 50.0 Aca 61.0 Aca
Poténcia nominal de saida? Py 17.1 kVA 21.5 kVA
(para Vi, = 3 x 230...240 V¢p)
Corrente nominal de saida Iy 42 Acp 54 Aca

Limitac&o da corrente Imax

Motor e regenerativa 150 % IN, duracéo dependendo da capacidade de utilizagao

Limitac&o da corrente interna

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

Valor minimo da resisténcia Rgwmin 75Q 5.6 Q
de frenagem (operagéo 4Q)

Tens&o de saida Vout max. Vi,

Frequéncia PWM fpwM Ajustavel: 4/8/16 kHz (P860 / P861)

Gama de velocidade / resolugéony / Anp

Perda de poténcia para Py Pymax

580 W

[720 W

Consumo de ar para arrefecimento

180 m3/h (108 ft3/min)

Peso 14.3 kg (31.46 Ib)
Dimensdes CxAxL MCF/MCVIMCS: 200 x 465 x 227 mm (7.87 x 18.31 x 8.94 in)
MCH: 200 x 465 x 233 mm (7.87 x 18.31 x 9.17 in)

1) Os dados de desempenho aplicam-se para fp\y\ = 4 kHz (defini¢co de fabrica para os modos de operagéo VFC).

MCF4_A tipo standard (VFC)

0110-203-4-00

0150-203-4-00

MCF40A referéncias (sem bus de campo) 826 757 X 827 263 8
MCF41A referéncias (com PROFIBUS-DP) 826 858 4 827 266 2
MCF4_A tipo tecnolégico (VFC) 0110-203-4-0T 0150-203-4-0T
MCF40A referéncias (sem bus de campo) 827 445 2 827 446 0
MCF41A referéncias (com PROFIBUS-DP) 827 468 1 827 469 X
|: Carga cqnstante

Poténcia recomendada Pt 11 kW (15 HP) 15 kW (20 HP)

Binario variavel ou carga constante

f sem sobrecarga

Poténcia recomendada Pt

15 KW (20 HP)

22 KW (30 HP)

Corrente de saida continua=125% Iy Ip
(para Vi, = 3 x 230 Vcp € fpyym = 4 kHz)

52.5 Aca

67.5 Aca

MCV4_A tipo standard (VFC/CFC)

0110-203-4-00

0150-203-4-00

MCV40A referéncias (sem bus de campo) 826 927 0 827 2697
MCV41A referéncias (com PROFIBUS-DP) 826 947 5 8272727
MCV4_A tipo tecnolégico (VFC/CFC) 0110-203-4-0T 0150-203-4-0T
MCV40A referéncias (sem bus de campo) 827 491 6 827 492 4
MCV41A referéncias (com PROFIBUS-DP) 827 514 9 8275157

Modo de operagédo VFC

Poténcia recomendada do motor - MCF4

A

Modo de operagéo CFC (fpyyw = 8 kHz)
Corrente de saida continua=100% Iy Ip

Poténcia recomendada do motor

42 Acp

54 Aca

- Sec. Planeamento de Projecto, seleccdo do motor CFC
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MOVIDRIVE® compact MC_4 A...-2_3 (unidades de 230 V)

P

Tamanho 4 (unidades de 230 V)

(para Vi, = 3 x 230 Vca)

MOVIDRIVE® compact 0220-203-4-0_ 0300-203-4-0_
Tensé&o de alimentagéo Vin 3 %200 Vcp -10 %...3 x 240 Vcp +10 %
Frequéncia de alimentagdo fj, 50 Hz...60 Hz +5 %
Corrente nominal do sistemal;,100 % 72 Aca 86 Aca
(pal’a Vin =3x230 VCA) 125 % 90 ACA 107 ACA
Poténcia nominal de saida® PN 31.8 kVA 37.8 kVA
(para Vi, = 3 x 230...240 V¢p)
Corrente nominal de saida Iy 80 Aca 95 Aca

Limitac&o da corrente Imax

Motor e regenerativa 150 % IN, duracéo dependendo da capacidade de utilizagao

Limitac&o da corrente interna

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

Valor minimo da resisténcia Rgwmin [3.0Q

de frenagem (operagéo 4Q)

Tens&o de saida Vout max. Vi,

Frequéncia PWM fpwM Ajustavel: 4/8/16 kHz (P860 / P861)

Gama de velocidade / resolugéony / Anp

Perda de poténcia para Py Pymax

1100 W

1300 W

Consumo de ar para arrefecimento

180 m3/h (108 ft3/min)

Peso 26.3 kg (57.86 Ib)
Dimensdes CxAxL MCF/MCVIMCS: 280 x 522 x 227 mm (11.02 x 20.55 x 8.94 in)
MCH: 280 x 522 x 233 mm (11.02 x 20.55 x 9.17 in)

1)

Os dados de desempenho aplicam-se para fp\y\ = 4 kHz (defini¢do de fabrica para os modos de operagéo VFC).

MCF4_A tipo standard (VFC)

0220-203-4-00

0300-203-4-00

MCF40A referéncias (sem bus de campo) 827 264 6 827 265 4
MCF41A referéncias (com PROFIBUS-DP) 827 2670 827 268 9
MCF4_A tipo tecnolégico (VFC) 0220-203-4-0T 0300-203-4-0T
MCF40A referéncias (sem bus de campo) 827 447 9 827 4487
MCF41A referéncias (com PROFIBUS-DP) 827 470 3 8274711
|: Carga cqnstante

Poténcia recomendada Pt 22 kW (30 HP) 30 kW (40 HP)

Binario variavel ou carga constante

f sem sobrecarga

Poténcia recomendada Pt

30 KW (40 HP)

37 kW (50 HP)

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

Ip

100 Aca

118 Acp

MCV4_A tipo standard (VFC/CFC)

0220-203-4-00

0300-203-4-00

MCV40A referéncias (sem bus de campo) 827 2700 827 2719
MCV41A referéncias (com PROFIBUS-DP) 827 2735 827 2743
MCV4_A tipo tecnolégico (VFC/CFC) 0220-203-4-0T 0300-203-4-0T
MCV40A referéncias (sem bus de campo) 827 493 2 827 494 0
MCV41A referéncias (com PROFIBUS-DP) 827 516 5 827517 3

Modo de operagédo VFC

Poténcia recomendada do motor - MCF4

A

Modo de operagéo CFC (fpyyw = 8 kHz)

Corrente de saida continua=100% Iy Ip

Poténcia recomendada do motor

80 Aca

95 Aca

- Sec. Planeamento de Projecto, seleccdo do motor CFC
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7.4 Informacéo electrénica do MOVIDRIVE® compact MCF/MCV/MCS

MOVIDRIVE® compact

Processamento de referéncia e rampas de velocidade

MCF/MCV/MCS40A
e MCV/MCS41A

Versdo com entrada analdgica de referéncia

Tensao de alimentagdo X10:1
para a entrada de referéncia  X10:3

REF1: +10 Vg +5 % /-0 %, lax = 3 MA
REF2: -10 Vg +0 % / -5 %, |z = 3 MA

Tensdes de referéncia para o poten-
ciébmetro de referéncia

Entrada de referéncia n1X10:2/X10:4

(Entrada diferencial)
Modo de operacao Al11/Al12
Resolucao
Resisténcia interna

AI11/Al12: Ent. em tenséo ou corrente, pode ser def. em S11 e P11 _, interv. de amostr. 1 ms

Entrada em corrente:
nl=0...20 mA ou 4...20 mA
11 bits

R; =250 Q

Entrada em tenséo

nl=0..+10Vou-10 V...0..+10 V

12 bits

R; = 40 kQ (alimentag&o externa)

R; = 20 kQ (alimentagdo com REF1/REF2)

MCF/MCV/MCS41A (X10:2 e X10:4
ineficaz com MCF41A)

Versdo com interface PROFIBUS-DP. Nao existe nenhuma entrada analdgica de refe-
réncia nl (Al11/Al12) no MCF41A, especificacdo da referéncia apenas por interface
PROFIBUS-DP.

Opcao Protocolo

Taxa de transmissao
Sistema de ligagéo
Terminagao de bus
Endereco da estagdo
Nome do ficheiro GSD
Nidmero de identidade DP

PROFIBUS-DP de acordo com IEC 61158

Deteccdo automatica da taxa de transmisséo de 9.6 kbaud até 12 Mbaud
Ficha sub D de 9 pinos, atribui¢édo dos pinos de acordo com |IEC 61158
Pode ser activado para o cabo tipo A de acordo com IEC 61158

0...125, pode ser ajustado com o micro-interruptor

SEW_6002.GSD

6002}y (245784¢c)

Aplicada a todas as versoes

Entrada de referéncia n2 X10:6

Entrada TF/TH

Entrada analdgica 0...10 V ou opcionalmente (-~ P120) entrada TF/TH
com ponto inicial de resposta para Rtg = 2.9 kQ +10 %

Referéncias internas

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

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

12 rampa t11/t21 Aceleracao: 0.0...2000 sDesaceleragédo: 0.0...2000 s
22 rampa t12/t22 Aceleracéo = desaceleracdo: 0.0...2000 s
Rampa de paragem t13/t23 Desaceleracéo: 0...20 s

Rampa de emergéncia t14/t24
Potenciom. motorizado t3

Desaceleracéo: 0...20 s
Aceleragéo: 0.2...50 s Baixo: 0.2...50 s
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i Informacgéo electronica do MOVIDRIVE® compact MCF/MCV/MCS

MOVIDRIVE® compact

Outras informacGes electronicas

Saida auxiliar de tensdo? X10:16

VO24: Voyt = 24 V¢, capacidade max. de conducéo de corrente |4, = 200 mA por saida

Alimentagéo external X10:24

VI24: V| = 24 Ve -15 % / +20 % (gama: 19.2...30 V) de acordo com EN 61131-2

Entradas binarias X10:9...X10:14
Resisténcia interna

Nivel de sinal

X10:9
X10:10...X10:14

Funcéo

DIg@...DIF5: Isolada (opto-acoplador), compativel PLC (EN 61131), interv. de amost. 5 ms
R;=3.0kQ, I =10 mA

+13 V...+30V ='1'= Contacto fechado

-3V..+5V ='0"' = Contacto aberto De acordo com EN 61131

DI@@: Com defini¢éo fixa "/Controlador inibido"
DI@1...DI&5: Opcéo seleccionavel - Menu de pardmetros P60_

Saidas binarias?)  X10:21/X10:19
Nivel de sinal

X10:21
X10:19

Funcéo

DB@@/DO@?2: compativel PLC (EN 61131-2), tempo de resposta 5 ms

'0'=0V '1'=+24V Importante: Nao aplicar tenséo externa!

DB@@: Com defini¢éo fixa "/Freio", Insx = 150 mA, & prova de curto circuito
DO@2: Opcéo seleccionavel - Menu de parametros P62_, |4« = 50 mA, & prova de curto
circuito

Apenas no MCF/MCV/MCS40AX10:19
Saida analégica

AO@1: — Menl P64_, resolucéo 8-bit, |,ax = 20 mA (& prova de curto circuito)

Saida arelé X10:18/20/22 DO@1: Carga maxima dos contactos do relé Vs, = 30 Vec, Imax = 800 mA
Fungéo X10:18 DO@1-C: Contacto comum do relé
X10:20 DO@?2-NO: Contacto NA Seleccdo — Menu de parametros P62_
X10:22 DO@2-NC: Contacto NF
Bus CAN de acordo com a especificagdo CAN 2.0, partes A e B,
Bus de sistema (SBus) X10:5 SC11: SBus alto tecnologia de transmisséo ISO 11898, max. 64 estacdes, a
X10:7 SC12: SBus baixo resisténcia de terminagéo (120 Q) pode ser activada com micro-

interruptores

Entrada de encoder motor?) X15:
nao disponivel com o tipo MCF4_A

Encoder com o tipo MCV4_A
Tipos de encoder admissiveis:
* encoder sen/cos 1 Vgg

e Sensores5V TTL

e Sensores 24V HTL

Alimentac&o do encoder: +24 V, |4 = 180 mA

Resolver no tipo MCS4_A
2-polos, 7 Vea rms. 7 kHz

Saida de simulacéo de encoder X14:
ou entrada de encoder externo
nao disponivel com o tipo MCF4_A

Saida de simulacéo de encoder:

Niveis de sinais de acordo RS-422 (5 V TTL)
Numero de pulsos como em X15: (MCV4_A)
ou fixos em 1024 pulsos/revolu¢do (MCS4_A)

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

(5 VTTL) devem ser ligados!

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

Terminais de referéncia X10:8 AGND: Pot. de ref. para sinais analégicos nl e n2 e terminais X10:1 e X10:3
X10:17/X10:23 DGND: Pot. de referéncia para sinais binarios, bus do sistema (SBus), encoder e resolver.
X10:15 DCOM: Potencial de referéncia para entradas binarias X10:9...X10:14 (DI@4...DIZ5).
Secces rectas admissiveis Um condutor por terminal:  0.20...2.5 mm? (AWG 24...12)
¢ Dois condutores por terminal:0.20...1 mm? (AWG 24...17)
1) MCF/MCV/MCS40A (sem bus de campo): A unidade permite uma corrente |5 = 400 mA nas saidas +24 V (VO24, DBZ®J,

DB@?2, alimentagéo do encoder). Se este valor for insuficiente, a alimentagio 24 V¢ deve ser ligada ao terminal X10:24
(VI24). Esta alimentagéo externa de 24 Vc deve ser capaz de fornecer uma poténcia continua de 50 W e uma poténcia de

pico (1 s) de 100 W.

MCF/MCV/MCS41A (com PROFIBUS-DP): A SEW recomenda sempre a alimentagio destas unidades com 24 V¢ para o
terminal X10:24 (VI24). Esta alimentag&o externa de 24 V¢ deve ser capaz de fornecer uma poténcia continua de 50 W e
uma poténcia de pico (1 s) de 100 W.

A corrente total maxima que pode ser aplicada as saidas de 24 V¢ X10:16 (VO24), X10:21 (DBZ®@) e X10:19 (DOD2) é de

Imax = 400 MA.
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Lista de Enderecos

1 Lista de Enderecos

1

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

Fax: 01 64 42 40 88

Alemanha
Sede Bruchsal SEW-EURODRIVE GmbH & Co Telef: (0 72 51) 75-0
Producéo Ernst-Blickle-Stral3e 42 Fax: (0 72 51) 75-19 70
Vendas D-76646 Bruchsal Telex: 7 822 391
Assisténcia http://www.SEW-EURODRIVE.de
P.O. Box 3023 - D-76642 Bruchsal sew@sew-eurodrive.de
Producéo Graben SEW-EURODRIVE GmbH & Co Telef: (0 72 51) 75-0
Ernst-Blickle-Strae 1 Fax: (0 72 51) 75-29 70
D-76676 Graben-Neudorf Telex: 7 822 276
P.O. Box 1220 - D-76671 Graben-Neudorf
Montagem Garbsen SEW-EURODRIVE GmbH & Co Telef: (0 51 37) 87 98-30
Assisténcia (préx. Hannover) | Alte Ricklinger StraRe 40-42 Fax: (0 51 37) 87 98-55
D-30823 Garbsen
P.O. Box 110453 - D-30804 Garbsen
Kirchheim SEW-EURODRIVE GmbH & Co Telef: (0 89) 90 95 52-10
(préx. Minchen) | Domagkstral3e 5 Fax: (0 89) 90 95 52-50
D-85551 Kirchheim
Langenfeld SEW-EURODRIVE GmbH & Co Telef: (0 21 73) 85 07-30
(préx. Dusseldorf) | Siemensstrale 1 Fax: (0 21 73) 85 07-55
D-40764 Langenfeld
Meerane SEW-EURODRIVE GmbH & Co Telef: (0 37 64) 76 06-0
(préx. Zwickau) Dankritzer Weg 1 Fax: (0 37 64) 76 06-30
D-08393 Meerane
Enderecos adicionais para assisténcia na Alemanha serdo fornecidos a pedido!
Franca
Produgéo Haguenau SEW-USOCOME SAS Telef: 03 88 73 67 00
Vendas 48-54, route de Soufflenheim Fax: 03 88 73 66 00
Assisténcia B.P.185 http://lwww. USOCOME.com
F-67506 Haguenau Cedex sew@usocome.com
Producéo Forbach SEW-USOCOME SAS
Zone industrielle Technopole Forbach Sud
B. P. 30269
F-57604 Forbach Cedex
Montagem Bordeaux SEW-USOCOME SAS Telef: 05 57 26 39 00
Assisténcia Parc d’'activités de Magellan Fax: 05 57 26 39 09
Esc.Técnico 62, avenue de Magellan - B. P.182
F-33607 Pessac Cedex
Lyon SEW-USOCOME SAS Telef: 04 72 15 37 00
Parc d’'Affaires Roosevelt Fax: 04 72 15 37 15
Rue Jacques Tati
F-69120 Vaulx en Velin
Paris SEW-USOCOME SAS Telef: 01 64 42 40 80

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

Africa do Sul
Montagem Joanesburgo SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED | Telef: (11) 49 44 380
Vendas Eurodrive House Fax: (11) 49 42 300
Assisténcia Cnr. Adcock Ingram and Aerodrome Roads
Aeroton Ext. 2
Johannesburg 2013
P.O. Box 27032
2011 Benrose, Johannesburg
Cidade do Cabo | SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED | Telef: (021) 5 11 09 87
Rainbow Park Fax: (021) 511 44 58
Cnr. Racecourse & Omuramba Road Telex: 576 062
Montague Gardens, 7441 Cape Town
P.O.Box 53 573
Racecourse Park, 7441 Cape Town
Durban SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED | Telef: (031) 700 34 51
39 Circuit Road Telex: 622 407
Westmead, Pinetown
P.O. Box 10433, Ashwood 3605
Argentina
Montagem Buenos Aires SEW EURODRIVE ARGENTINA S.A. Telef: (3327) 45 72 84
Vendas Centro Industrial Garin, Lote 35 Fax: (3327) 4572 21
Assisténcia Ruta Panamericana Km 37,5 sewar@sew-eurodrive.com.ar
1619 Garin
Brasil
Produgéo Sao Paulo SEW DO BRASIL Telef: (011) 64 60-64 33
Vendas Motores-Redutores Ltda. Fax: (011) 64 80-43 43
Assisténcia Caixa Postal 201-0711-970 sew.brasil@originet.com.br
Rodovia Presidente Dutra km 213
CEP 07210-000 Guarulhos-SP
Bulgaria
Vendas Séfia BEVER-DRIVE GMBH Telef: (92) 9 53 25 65
Bogdanovetz Str.1 Fax: (92) 9 54 93 45
BG-1606 Sofia bever@mbox.infoTelef:bg
Canada
Montagem Toronto SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. Telef: (905) 7 91-15 53
Vendas 210 Walker Drive Fax: (905) 7 91-29 99
Assisténcia Bramalea, Ontario L6T3W1
Vancouver SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. Telef: (604) 9 46-55 35
7188 Honeyman Street Fax: (604) 946-2513
Delta. B.C. V4G 1 E2
Montreal SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. Telef: (514) 3 67-11 24
2555 Rue Leger Street Fax: (514) 3 67-36 77
LaSalle, Quebec H8N 2V9
Chile
Montagem Santiago do Chile | SEW-EURODRIVE CHILE Telef: (02) 6 23 82 03+6 23 81 63
Vendas Motores-Reductores LTDA. Fax: (02) 6 2381 79
Assisténcia Panamericana Norte No 9261
Casilla 23 - Correo Quilicura
RCH-Santiago de Chile
China
Producgédo Tianjin SEW-EURODRIVE (Tianjin) Co., Ltd. Telef: (022) 25 32 26 12
Montagem No. 46, 7th Avenue, TEDA Fax: (022) 25 32 26 11
Vendas Tianjin 300457
Assisténcia
Colémbia
Montagem Bogota SEW-EURODRIVE COLOMBIA LTDA. Telef: (0571) 5 47 50 50
Vendas Calle 22 No. 132-60 Fax: (0571) 547 50 44
Assisténcia Bodega 6, Manzana B

Santafé de Bogota
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Lista de Enderecos 1

Coreia
Montagem Ansan-City SEW-EURODRIVE CO., LTD. Telef: (031) 4 92-80 51
Vendas R 601-4, Banweol Industrial Estate Fax: (031) 4 92-80 56
Assisténcia Unit 1048-4, Shingil-Dong
Ansan 425-120
Croécia
Vendas Zagreb KOMPEKS d. o. o. Telef: +385 14 61 31 58
Assisténcia PIT Erdody 4 1I Fax: +385 14 61 31 58
HR 10 000 Zagreb
Dinamarca
Montagem Kopenhaga SEW-EURODRIVEA/S Telef: 4395 8500
Vendas Geminivej 28-30, P.O. Box 100 Fax: 4395 8509
Assisténcia DK-2670 Greve
Espanha
Montagem Bilbao SEW-EURODRIVE ESPANA, S.L. Telef: 944 3184 70
Vendas Parque Tecnologico, Edificio, 302 Fax: 944318471
Assisténcia E-48170 Zamudio (Vizcaya) sew.spain@sew-eurodrive.es
Estados Unidos da América
Producéo Greenville SEW-EURODRIVE INC. Telef: (864) 4 39 75 37
Montagem 1295 Old Spartanburg Highway Fax: Vendas (864) 439-78 30
Vendas P.O. Box 518 Fax: Montagem (864) 4 39-99 48
Assisténcia Lyman, S.C. 29365 Fax: Assist. (864) 4 39-05 66
Telex: 805 550
Montagem Sao Francisco SEW-EURODRIVE INC. Telef: (510) 4 87-35 60
Vendas 30599 San Antonio Road Fax: (510) 4 87-63 81
Assisténcia P.O. Box 3910
Hayward, California 94544
Filadélfia/PA SEW-EURODRIVE INC. Telef: (856) 4 67-22 77
Pureland Ind. Complex Fax: (856) 8 45-31 79
200 High Hill Road, P.O. Box 481
Bridgeport, New Jersey 08014
Dayton SEW-EURODRIVE INC. Telef: (9 37) 3 35-00 36
2001 West Main Street Fax: (9 37) 4 40-37 99
Troy, Ohio 45373
Dallas SEW-EURODRIVE INC. Telef: (214) 3 30-48 24
3950 Platinum Way Fax: (214) 3 30-47 24
Dallas, Texas 75237
Enderecos adicionais para assisténcia nos Estados Unidos da América serdo fornecidos a pedido!
Estonia
Vendas Tallin ALAS-KUUL AS Telef: 6 59 32 30
Paldiski mnt.125 Fax: 6 59 32 31
EE 0006 Tallin
Finlandia
Montagem Lahti SEW-EURODRIVE OY Telef: (3) 589 300
Vendas Vesimaentie 4 Fax: (3) 780 6211
Assisténcia FIN-15860 Hollola 2
Grabretanha
Montagem Normanton SEW-EURODRIVE Ltd. Telef: 19 24 89 38 55
Vendas Beckbridge Industrial Estate Fax: 19 24 89 37 02
Assisténcia P.O. Box No.1
GB-Normanton, West- Yorkshire WF6 1QR
Grécia
Vendas Atenas Christ. Boznos & Son S.A. Telef: 14 22 51 34-6 + 14 22 51 48-9
Assisténcia 12, Mavromichali Street Fax: 1-4 22 51 59

P.O. Box 80136, GR-18545 Piraeus

Boznos@otenet.gr
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Holanda
Montagem Roterdao VECTOR Aandrijftechniek B.V. Telef: (010) 4 46 37 00
Vendas Industrieweg 175 Fax: (010) 4 15 55 52
Assisténcia NL-3044 AS Rotterdam
Postbus 10085
NL-3004AB Rotterdam
Hong Kong
Montagem Hong Kong SEW-EURODRIVE LTD. Telef: 2-7 96 04 77 + 79 60 46 54
Vendas Unit No. 801-806, 8th Floor Fax: 2-7 95-91 29
Assisténcia Hong Leong Industrial Complex sew@sewhk.com
No. 4, Wang Kwong Road, Kowloon, Hong
Kong
Hungria
Vendas Budapeste SEW-EURODRIVE Ges.m.b. H. Telef: (01) 202 74 84
Assisténcia Hollési Simon Hat 14 Fax: (01) 2 01 48 98
H-1126 Budapest
india
Montagem Baroda SEW-EURODRIVE India Private Limited Telef: 0 265-83 10 86
Vendas Plot NO. 4, Gidc Fax: 0 265-83 10 87
Assisténcia Por Ramangamdi - Baroda - 391 243 sewindia@wilnetonline.net
Guijarat
Irlanda
Vendas Dublin Alperton Engineering Ltd. Telef: (01) 8 30 62 77
Assisténcia 48 Moyle Road Fax: (01) 8 30 64 58
Dublin Industrial Estate
Glasnevin, Dublin 11
Italia
Montagem Mildo SEW-EURODRIVE di R. Blickle & Co.s.a.s. Telef: (02) 96 98 01
Vendas Via Bernini,14 Fax: (02) 96 79 97 81
Assisténcia 1-20020 Solaro (Milano)
Japao
Montagem Toyoda-cho SEW-EURODRIVE JAPAN CO., LTD Telef: (0 53 83) 7 3811-13
Vendas 250-1, Shimoman-no, Fax: (0 53 83) 7 3814
Assisténcia Toyoda-cho, lwata gun
Shizuoka prefecture, P.O. Box 438-0818
Luxemburgo
Montagem Brissel CARON-VECTOR S.A. Telef: (010) 23 13 11
Vendas Avenue Eiffel 5 Fax: (010) 2313 36
Assisténcia B-1300 Wavre http://www.caron-vector.be
info@caron-vector.be
Macedodnia
Vendas Skopje SGS-Skopje / Macedonia Telef: (0991) 38 43 90
Teodosij Sinactaski” Fax: (0991) 38 43 90
6691000 Skopje / Macedonia
Malasia
Montagem Johore SEW-EURODRIVE Sdn. Bhd. Telef: (07) 354 57 07 + 3 54 94 09
Vendas 95, Jalan Seroja 39 Fax: (07) 3 5414 04
Assisténcia 81100 Johore Bahru
Johore
Noruega
Montagem Moss SEW-EURODRIVE A/S Telef: (69) 2410 20
Vendas Solgaard skog 71 Fax: (69) 2410 40
Assisténcia N-1539 Moss
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Nova Zelandia

Montagem Auckland SEW-EURODRIVE NEW ZEALAND LTD. Telef: (09) 2 74 56 272 74 00 77
Vendas P.O. Box 58-428 Fax: (09) 274 0165
Assisténcia 82 Greenmount drive Vendas@sew-eurodrive.co.nz
East Tamaki Auckland
Christchurch SEW-EURODRIVE NEW ZEALAND LTD. Telef: (09) 384 62 51
10 Settlers Crescent, Ferrymead Fax: (09) 3 84 64 55
Christchurch Vendas@sew-eurodrive.co.nz
Pert
Montagem Lima SEW DEL PERU MOTORES REDUCTORES Telef: (511) 349-52 80
Vendas S.A.C. Fax: (511) 349-30 02
Assisténcia Los Calderos # 120-124
Urbanizacion Industrial Vulcano, ATE, Lima
Pol6nia
Vendas Lodz SEW-EURODRIVE Polska Sp.z.0.0. Telef: (042) 6 16 22 00
ul. Pojezierska 63 Fax: (042) 6 16 22 10
91-338 Lodz sew@sew-eurodrive.pl
Portugal
Montagem Coimbra SEW-EURODRIVE, LDA. Telef: (0231) 20 96 70
Vendas Apartado 15 Fax: (0231) 20 36 85
Assisténcia P-3050-901 Mealhada infosew@sew-eurodrive.pt
Republica Checa
Vendas Praga SEW-EURODRIVE S.R.O. Telef: 02/20 12 12 34 + 20 12 12 36
Business Centrum Praha Fax: 02/20 12 12 37
Luna 591 sew@sew-eurodrive.cz
16000 Praha 6
Roménia
Vendas Bucareste Sialco Trading SRL Telef: (01) 2 30 13 28
Assisténcia str. Madrid nr.4 Fax: (01) 2307170
71222 Bucuresti sialco@mediasat.ro
Russia
Vendas S. Petersburgo ZAO SEW-EURODRIVE Telef: (812) 326 09 41 +5 3504 30
P.O. Box 193 Fax: (812) 5 35 22 87
193015 St. Petersburg sewrus@post.spbnit.ru
Singapura
Montagem Singapura SEW-EURODRIVE PTE. LTD. Telef: 8 62 17 01-705
Vendas No 9, Tuas Drive 2 Fax: 8 61 28 27
Assisténcia Jurong Industrial Estate Telex: 38 659
Singapore 638644
Jurong Point Post Office
P.O. Box 813
Singapore 91 64 28
Suécia
Montagem Jonkoping SEW-EURODRIVE AB Telef: (036) 34 42 00
Vendas Gnejsvagen 6-8 Fax: (036) 34 42 80
Assisténcia S-55303 J6nkoping www.sew-eurodrive.se
Box 3100 S-55003 Jénkoping
Suica
Montagem Basel Alfred Imhof A.G. Telef: (061) 4 17 17 17
Vendas Jurastrasse 10 Fax: (061) 4 17 17 00
Assisténcia CH-4142 Minchenstein prox. Basel http://www.imhof-sew.ch
info@imhof-sew.ch
Tailandia
Montagem Chon Buri SEW-EURODRIVE (Thailand) Ltd. Telef: 0066-38 21 45 29/30
Vendas Bangpakong Industrial Park 2 Fax: 0066-38 21 45 31
Assisténcia 700/456, M007, Tambol Bonhuaroh

Muang District
Chon Buri 20000
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Turquia
Montagem Istambul SEW-EURODRIVE Telef: (0216) 4 4191 63 +4 4191 64 +
Vendas Hareket Sistemleri San. ve Tic. Ltd. Sti 3838014+3838015
Assisténcia Bagdat Cad. Koruma Cikmazi No. 3 Fax: (0216) 3 05 58 67
TR-81540 Maltepe ISTANBUL seweurodrive@superonline.com.tr
Uruguai
Por favor contacte o nosso escritério na Argentina.
Venezuela
Montagem Valencia SEW-EURODRIVE Venezuela S.A. Telef: (041) 329583 +3298 04 + 3294
Vendas Av. Norte Sur No. 3, Galpon 84-319 51
Assisténcia Zona Industrial Municipal Norte Fax: (041) 32 62 75
Valencia sewventas@cantr.net
sewfinanzas@cantr.net
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