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Informagoes juridicas

Conceito de aviso

Este manual contém instru¢cdes que devem ser observadas para sua prépria seguranca e também para evitar
danos materiais. As instrugées que servem para sua prépria seguranga sao sinalizadas por um simbolo de alerta,
as instrugdes que se referem apenas a danos materiais ndo sdo acompanhadas deste simbolo de alerta.
Dependendo do nivel de perigo, as adverténcias sdo apresentadas como segue, em ordem decrescente de
gravidade.

/\PERIGO

significa que havera caso de morte ou lesdes graves, caso as medidas de seguranga correspondentes ndo
forem tomadas.

/N\AVISO

significa que podera haver caso de morte ou lesbes graves, caso as medidas de seguranga correspondentes
nao forem tomadas.

/\ CUIDADO

indica um perigo iminente que pode resultar em lesdes leves, caso as medidas de seguranga correspondentes
nao forem tomadas.

ATENCAO

significa que podem ocorrer danos materiais, caso as medidas de seguranca correspondentes nao forem
tomadas.

Ao aparecerem vérios niveis de perigo, sempre sera utilizada a adverténcia de nivel mais alto de gravidade.
Quando ¢ apresentada uma adverténcia acompanhada de um simbolo de alerta relativamente a danos pessoais,
esta mesma também pode vir adicionada de uma adverténcia relativa a danos materiais.

Pessoal qualificado

O produto/sistema, ao qual esta documentagao se refere, s6 pode ser manuseado por pessoal qualificado para a
respectiva definicao de tarefas e respeitando a documentagao correspondente a esta definicao de tarefas, em
especial as indicagbes de segurancga e avisos apresentados. Gragas a sua formagao e experiéncia, o pessoal
qualificado é capaz de reconhecer os riscos do manuseamento destes produtos/sistemas e de evitar possiveis
perigos.

Utilizagao dos produtos Siemens em conformidade com as especificagbes

Marcas

Tenha atengéo ao seguinte:

/N\AVISO

Os produtos da Siemens s6 podem ser utilizados para as aplicagdes especificadas no catélogo e na respetiva
documentagéo técnica. Se forem utilizados produtos e componentes de outros fornecedores, estes tém de ser
recomendados ou autorizados pela Siemens. Para garantir um funcionamento em seguranga e correto dos
produtos é essencial proceder corretamente ao transporte, armazenamento, posicionamento, instalagéao,
montagem, colocagao em funcionamento, operagdo e manutencdo. Devem-se respeitar as condi¢gdes ambiente
autorizadas e observar as indicagbes nas respetivas documentagdes.

Todas denominagdes marcadas pelo simbolo de propriedade autoral ® sdo marcas registradas da Siemens AG.
As demais denominagdes nesta publicagdo podem ser marcas em que os direitos de proprietario podem ser
violados, quando usadas em préprio beneficio, por terceiros.

Exclusdo de responsabilidade

Nés revisamos o conteudo desta documentagao quanto a sua coeréncia com o hardware e o software descritos.
Mesmo assim ainda podem existir diferengas e ndés ndo podemos garantir a total conformidade. As informagdes
contidas neste documento sdo revisadas regularmente e as corre¢gdes necessarias estardo presentes na proxima
edicao.

Siemens AG A5E36618193 Copyright © Siemens AG 2015.
Division Digital Factory ® 09/2015 Sujeito a alteragdes Todos os direitos reservados
Postfach 48 48

90026 NURNBERG

ALEMANHA
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Suporte técnico

Pais Hotline

China +86 400 810 4288
Alemanha +49 911 895 7222
Italia +39 (02) 24362000
india +91 22 2760 0150
Turquia +90 (216) 4440747

Mais informacdes de contato para servigo:

Contatos para suporte (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/16604999)
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Instru¢des de seguranga 1

1.1 Indicagbes basicas de seguranca

1.1.1 IndicagOes gerais de seguranga

/N\AVIso

Risco de vida devido a inobservancia das indicag6es de seguranga e dos riscos residuais

Devido a inobservancia das indicagbes de seguranca e dos riscos residuais na
documentagao de hardware pertinente, podem ocorrer acidentes com graves lesées ou
morte.

¢ Respeite as indica¢des de seguranga da documentacéo de hardware.
¢ Na avaliagao de riscos, considere os riscos residuais.

/N\AVIso

Risco de vida devido a fungdes com falha da maquina em consequéncia da
parametrizagdo incorreta ou alterada

Através da parametrizagao incorreta ou alterada podem se originar fungoées com falhas nas
maquinas, as quais podem provocar graves lesdes ou morte.
e Proteja os pardmetros contra um acesso ndo autorizado.

¢ Domine as possiveis fungoes com falhas através de medidas apropriadas (por ex.,
PARADA DE EMERGENCIA ou DESLIGAMENTO DE EMERGENCIA).

SINAMICS V-ASSISTANT Ajuda on-line
Manual de instrugdes, 09/2015, ASE36618193 9



Instrugées de seguranca

1.1 Indicacbes bdsicas de seguranga

1.1.2

10

Industrial Security

Indicagéo
Industrial Security

A Siemens oferece produtos e solu¢gbes com fungdes de Segurancga Industrial, que auxiliam
na operacgao segura de instalagdes, solugdes, maquinas, dispositivos e/ou redes. Eles sdo
elementos importantes para um amplo conceito de seguranga industrial. Os produtos e
solucdes da Siemens sao continuamente aperfeigoados, sob este ponto de vista. A Siemens
recomenda, informar-se impreterivelmente com regularidade sobre as atualizagbes de
produto.

Para garantir a operagao segura dos produtos e solugdes da Siemens € necessario adotar
medidas de protecdo adequadas (por ex., conceito de protecédo de células) e integrar cada
componente a um amplo conceito de segurancga industrial, que corresponda ao atual nivel
tecnoldgico. Ao fazer isso, também é importante considerar produtos de outros fabricantes
utilizados no conjunto. As informac¢des mais detalhadas sobre o Industrial Security poderao
ser encontradas em Endereco (http://www.siemens.com/industrialsecurity).

Para estar sempre informado a respeito das atualizagbes de produtos, registre-se para
receber nosso boletim informativo especifico do produto. Mais informagdes a respeito
podem ser encontradas em Endereco (http://support.automation.siemens.com).

/N\Aviso

Perigo devido aos estados operacionais inseguros devido a manipulagédo do software

As manipulagdes do software (por ex., virus, cavalos de troia, software malicioso, vermes)
podem provocar estados operacionais inseguros em sua instalagao, o que pode provocar
morte, graves lesdes corporais e danos materiais.

e Mantenha o software atualizado.

As informagdes e a Newsletter a respeito podem ser encontradas em Endereco
(http://support.automation.siemens.com).

¢ Integre os componentes de automacgao e de propulsdo em um conceito de seguranca
industrial global ou na maquina de acordo com o nivel atual da técnica.

As informagdes mais detalhadas podem ser encontradas em Endereco
(http://www.siemens.com/industrialsecurity).

e Considere em seu conceito de seguranca industrial global todos os produtos utilizados.

SINAMICS V-ASSISTANT Ajuda on-line
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SINAMICS V-ASSISTANT

A ferramenta de engenharia SINAMICS V-ASSISTANT é projetada para agilizar o
comissionamento e o diagnéstico do inversor SINAMICS V90. O software é executado em
um microcomputador com sistemas operacionais Windows e usa a interface grafica de

SINAMICS V90

usuario para interagir com usuario e se comunicar com o inversor V90 através de USB. Ele
pode ser usado para modificar parametros e monitorar o status do inversor SINAMICS V90.

2.1 Ambiente operacional SINAMICS V-ASSISTANT
O SINAMICS V-ASSISTANT é executado nos seguintes sistemas operacionais:

Windows XP SP3 (Home)
Windows XP SP3 (Professional)
Windows 7 32 bit (Home Premium)
Windows 7 32 bit (Professional)
Windows 7 32 bit (Ultimate)
Windows 7 64 bit (Home Premium)
Windows 7 64 bit (Professional)
Windows 7 64 bit (Ultimate)

Indicagao

A resolugao de tela minima deve ser 1024*768.

SINAMICS V-ASSISTANT Ajuda on-line
Manual de instrugdes, 09/2015, ASE36618193
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SINAMICS V-ASSISTANT

2.2 Combinagdo de dispositivo

2.2

Combinacgao de dispositivo

As tabelas abaixo mostram a combinagao de servoacionamentos SINAMICS V90 e

servomotores SIMOTICS S-1FL6.

Combinacgao entre as variantes de acionamento V90 200 V e motores de baixa inércia

Servomotor SIMOTICS S-1FL6

Servoacionamento SINAMICS V90

Tipo | Torque | Poténcia | Veloci- | Altu- | ID do motor Numero do pe- Numero para | Taman- | Fonte
nomi- |nominal | dade rado | gem Com dido" pedido ho da de ali-
nal (kW) nominal | €ixo | freio freio carcaga | men-
(Nm) (rpm) (mm) tacdo

Baixa | 0.16 0.05 3000 20 42~ 43 1FL6022-2AF21- | 6SL3210- FSA mono/trif

inércia 1AQ1 5FB10-1UAOQ asico
032 |01 3000 |20 |46 47 1FL6024-2AF21- 200 Vca

1AD1 a

240 Vca

0.64 0.2 3000 30 50 * 51 1FL6032-2AF21- | 6SL3210-

1AQ1 5FB10-2UA0Q
1,27 0,4 3000 30 54 * 55 1FL6034-2AF21- | 6SL3210- FSB

1AQ1 5FB10-4UA1
2,39 0,75 3000 40 58 * 59 1FL6042-2AF21- | 6SL3210- FSC

1AQ1 5FB10-8UAQ
3.18 1 3000 40 62 * 63 1FL6044-2AF21- | 6SL3210- FSD Trifasico

1AQ1 5FB11-0UA1 200 Vca
4,78 1,5 3000 50 66 * 67 1FL6052-2AF21- | 6SL3210- a

0AQ1 5FB11-5UA0 240 Vca
6.37 2 3000 50 70 * 71 1FL6054-2AF21- | 6SL3210-

0AQ1 5FB12-0UAOQ

Combinacgao entre as variantes de acionamento V90 400 V e motores de alta inércia

Servomotor SIMOTICS S-1FL6

Servoacionamento SINAMICS V90

Tipo | Torque |Poténcia | Veloci- | Altu- | ID do motor Numero do pe- Nuamero para | Taman- | Fonte
nominal | nominal | dade rado | gem Com dido" pedido ho da de ali-
(Nm) (kW) nominal | €ixo | freio freio carcaga | men-
(rpm) (mm) tacdo
Alta 1,27 0,4 3000 45 18 * 19 1FL6042-1AF61- 6SL3210- FSAA Trifasico
inér- 0AQ1 5FE10-4UAQ 380 Vca
cia 10009 | 10038 |1FL6042-1AF61- a
2,39 0,75 3000 45 20~ 21 1FL6044-1AF61- 6SL3210- FSA
0AQ1 5FE10-8UAOQ
10010 | 10039 |1FL6044-1AF61-
0oL
3,58 0,75 2000 65 22 23 1FL6061-1AC61- | 6SL3210-
0AQ1 5FE11-0UAO
10011 | 10040 |1FL6061-1AC61-
0oL
4,78 1,0 2000 65 24 * 25 1FL6062-1AC61-
0AQ1
10012 | 10041 |1FL6062-1AC61-
oL
SINAMICS V-ASSISTANT Ajuda on-line
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SINAMICS V-ASSISTANT

2.2 Combinagdo de dispositivo

Servomotor SIMOTICS S-1FL6

Servoacionamento SINAMICS V90

Tipo |Torque |Poténcia | Veloci- | Altu- | ID do motor Nudmero do pe- Numero para | Taman-
nominal | nominal | dade rado | gem Com dido" pedido ho da
(Nm) (kW) nominal | eixo | feio freio carcaga

(rpm) | (mm)
7,16 1,5 2000 65 26 * 27 1FL6064-1AC61- | 6SL3210- FSB
0AQ1 5FE11-5UA0
10013 | 10042 | 1FL6064-1AC61-
oLQ1
8,36 1,75 2000 65 28 29 1FL6066-1AC61-
0AQ1
10014 | 10043 | 1FL6066-1AC61-
oLQ1
9,55 2,0 2000 65 30~ 31 1FL6067-1AC61- | 6SL3210-
0AQ1 5FE12-0UA0
10015 | 10044 | 1FL6067-1AC61-
oLQ1
11,9 2,5 2000 90 32 33 1FL6090-1AC61-
0AQ1
10016 | 10045 | 1FL6090-1AC61-
oLQ1
16,7 3,5 2000 90 34 35 1FL6092-1AC61- | 6SL3210- FSC
0AQ1 5FE13-5UA0
10017 | 10046 | 1FL6092-1AC61-
oLQ1
23,9 5,0 2000 90 36 * 37 1FL6094-1AC61- | 6SL3210-
0AQ1 5FE15-0UAO0
10018 | 10047 | 1FL6094-1AC61-
oLQ
33,4 7,0 2000 90 38~ 39 1FL6096-1AC61- | 6SL3210-
0AQ1 5FE17-0UAO
10019 | 10048 | 1FL6096-1AC61-
oLQ

Fonte
de ali-
men-

tagdo

1) O simbolo A nos numeros de pedido de motor servem para configuragdes opcionais
(mecanica). Consulte a explicagdo sobre a placa de classificagdo do motor em Instrugées de
operagao SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6 para informagdes detalhadas.

2) Os valores de ID do motor marcados com um asterisco (*) sdo o motor incremental padrao
para acionamentos V90. Se vocé conectou um motor diferente ao acionamento, vocé
precisa configurar a ID do motor manualmente.

SINAMICS V-ASSISTANT Ajuda on-line
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SINAMICS V-ASSISTANT

2.2 Combinagdo de dispositivo
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Interface do usuario 3

3.1 Modos de trabalho

Ao iniciar o SINAMICS V-ASSISTANT, a janela a seguir é exibida para que vocé selecione o
modo de trabalho:

Selec. modo trab.

SINAMICS V90, N° ped.:65L3210-5FE10-4UAD, V10500

Off-line

Selec. idioma: |Portugués ~ | |

As fungdes do SINAMICS V-ASSISTANT variam com os modos de trabalho.

® Modo on-line: O SINAMICS V-ASSISTANT comunica-se com o inversor de destino, o
qual é conectado ao microcomputador com um cabo USB.

Ao selecionar um modo on-line, uma lista de todos inversores conectados é exibida.
Selecione o inversor de destino e clique no botao a seguir.

[ OK |

O SINAMICS V-ASSISTANT cria automaticamente um novo projeto para salvar todos os
ajustes de parametro do inversor de destino e vai para a janela principal.

Indicagéo

Se o SINAMICS V-ASSISTANT falhar ao detectar o inversor conectado imediatamente,
aguarde um pouco e depois conecte o cabo USB novamente.

SINAMICS V-ASSISTANT Ajuda on-line
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Interface do usuario

3.7 Modos de trabalho

® Modo off-line: O SINAMICS V-ASSISTANT ndo se comunica com nenhum inversor

16

conectado.

Ha duas opc¢des disponiveis:

Selec. modo trab.

Crie um novo projeto

Abre projeto existente

Off-line

— Se selecionar a primeira opgéo, € necessario selecionar um inversor a partir da janela
a seguir:

Selec. inversor

Alim. linha: Versio firmware (r29018[0]):
6SL3210-5FE10-8UAO 0.75 21
6SL3210-5FE11-0UA0 1 3.0
6SL3210-5FE11-5UA0 15 53
6SL3210-5FE12-0UAO 2 78
6SL3210-5FE13-5UA0 35 1.0
6SL3210-5FE15-0UAO 5 126
6SL3210-5FE17-0UAO 7 13.2

Selecione a alimentacgdo da linha e a versao de firmware a partir das listas suspensas
respectivamente. Selecione o numero do pedido de um inversor . Clique em “
para salvar as configuragdes de fabrica do inversor selecionado para o novo projeto e va
para a janela principal ou entéo, clique em para cancelar.

Indicagéo

Para obter a versao de firmware, visualizer29018 no BOP (Painel basico do operador).
Para mais informacdes, consulte as instrugées de operagao do SINAMICS V90,
SIMOTICS S-1FL6.
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3.7 Modos de trabalho

— Se selecionar a segunda opg¢ao, € necessario selecionar um projeto existente no
diretdrio a seguir como o projeto atual e ir para a janela principal:

g& Abre projeto existente @
- - i
vU | « Siemens » PCTool » Project » @ - l"f ’ | Search Project pel \
Organize v New folder 4= m ‘@}
-
45 Favorites Name Date modified Type
Bl Desktop Export_Parameters_files 1/28/2015 4:08 PM File folder
& Downloads || default.prj 2/3/2015 2:14 PM PRJ File

= Recent Places

m

4 o Libraries

|"5] Documents

—.[ Music
=] Pictures
B8 videos

4 M Computer
- B SYSTEM (C)
{§® Data (D)) ([ i | »

File name: - [Project file(.prj) (*.prj) @ "

[ Open ]v] l Cancel l

O) O local padrao é: xxx/Siemens/V-ASSISTANT/Project.
xxx: Diretorio da raiz de configuragao SINAMICS V-ASSISTANT.
® Somente o formato .prj esta disponivel.

Indicadores de status

Na janela principal SINAMICS V-ASSISTANT, o modo de trabalho atual é indicado pelos
indicadores de status no canto superior direito da janela principal:

y On-line

Off-line

i

E possivel alternar o modo de trabalho entre os dois modos. Para mais informacées,
consulte a Segao "Menu alternar (Pagina|26)".

SINAMICS V-ASSISTANT Ajuda on-line
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3.7 Modos de trabalho

Compare os parametros
Ao alternar o modo de trabalho de off-line para on-line, a pergunta a seguir aparecera para
lembra-lo de salvar o projeto atual:

Ciinada

e Salve o arquivo do projeto antes da proxima etapa

Clique em para salvar o projeto ou entdo, clique em ou

para cancelar o salvamento.

O SINAMICS V-ASSISTANT compara automaticamente todos os ajustes de pardmetro
entre o projeto atual e o inversor conectado:

Comp. pardm.

Leitura param. inversor-113

SINAMICS V-ASSISTANT Ajuda on-line
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3.7 Modos de trabalho

Se for detectada alguma inconsisténcia, a janela a seguir aparecera:

Comp. param. X

Parametro \alor no projeto Valor inversor -

p29110[0] 1.800 1.000 I

p1058 0.000 100.000

p1120 10.000 1.000

p1121 10.000 1.000

p1227 4.000 300.000

p1d417 2000.000 1999.000

p1419 2000.000 1999.000 !

p1423 2000.000 1999.000 3

p1425 2000.000 1999.000

p1656 1 3

p1658 1000.000 1999.000

p1668 1999.000 500.000

p1669 0.700 0.300

p1670 1999.000 500.000

p1671 0.700 0.010 M

p1673 1999.000 500.000

p1674 0.700 0.300

p1675 1999.000 500.000 -
| v p/PC__ | PCp/inv.__

Clique no primeiro botéo para fazer o upload de todos os valores de parametro do inversor
conectado para o projeto atual ou clique no segundo botéao para fazer o upload de todos os
valores de parametro do projeto atual para o inversor conectado.

SINAMICS V-ASSISTANT Ajuda on-line
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3.2 Interface do usudrio - caracteristicas gerais

3.2 Interface do usuario - caracteristicas gerais

Nav. na tarefa

SIEMENS SINAMICS V-ASSISTANT
Projeto  Edfa Atema  Ferram  Ajuda ~
QX235 sC|lEDe|? Or-ine 3o

¢ Inversor

i Inversor Siemens SINAMICS V90 com n M ICS com n® do
Sel. inver. e nlmern do peddo selecionado H
z SFE10-4UAD
» Parametrizar Alim_ linha 400V B Pol_nom
Pot. nom 0.4 kW Cormente nom
Corrente nom. 12A
» Comission.
Dispon. freio
» Diagnéstico ; Selec. molor

Modo contr

PTI) esta selecionado
Conitr. posi&o entrada trem pulso (PTI1) (P} esta selecionadc
¥ar a veloc e diregao servomoior e

®— | savoon M %

veloe [of pm

Vel efetiva (rpm) Trq efetivo (Nm) Corr efetiva (A) Utiizag 30 efetiva (%)

[ o] om] o]

b Alam 1 | A3 [-Reconhecer tudo

Barra de menu

Barra de ferramenta
Navegagao pela tarefa
Mascara de fungao

@O

Janela de alarme

Barra de menu

A barra de menu esta localizada na parte superior da janela SINAMICS V-ASSISTANT.
Vocé pode encontrar varios comandos e fungdes para as operagoes basicas do SINAMICS
V-ASSISTANT. Para mais informagdes, veja a segao "Barra de menu (Pagina 21)".

Barra de ferramenta

A barra de ferramenta esta localizada abaixo da barra de menu e fornece acesso direto as
fungdes essenciais da SINAMICS V-ASSISTANT. Para mais informacgdes, veja a se¢ao
'Barra de ferramenta|(Pagina|31)".

SINAMICS V-ASSISTANT Ajuda on-line
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3.3 Barra de menu

Navegacao pela tarefa

A navegagdo pela tarefa lista as tarefas do usuario para que ele as complete. Cada tarefa
contém fungdes diferentes que facilitam para os usuarios a parametrizagao de todas as
fungdes dos inversores V90 e monitorar ou diagnosticar os inversores. Para mais

\n

informagdes, veja a seg¢ao "Navegacao pela tarefa|(Pagina|35)".

Mascara de fungao

A mascara de fungao fornece a Interface do usuario para cada tarefa do usuario para que
eles implementem as fungdes relacionadas.

Janela de alarme

No modo on-line, as falhas e alarmes atuais sao exibidos em uma lista com o tipo, nimero e
nome correspondentes. No modo off-line, a janela de alarme é desabilitada. Para mais

\n
)

informagdes, veja a se¢ao "Janela de alarme (Pagina 32)".

3.3 Barra de menu

3.3.1 Barra de menu - caracteristicas gerais

A barra de menu lista os itens de menu para que os usuarios gerenciem os projetos,
alternem o idioma de interface ou visualizem a ajuda on-line:

Menu do projeto (Pagina 21)
Menu editar/(Pagina 25)

Menu alternar|(Pagina|26)
Menu ferramentas |(Pagina 27)
Menu Ajuda (Pagina|31)

3.3.2 Menu do projeto

Este menu contém os comandos para criar, abrir, salvar, imprimir ou sair de um projeto,
bem como para mudar o idioma da interface. Vocé pode escolher qualquer comando de
menu aqui para o gerenciamento do projeto.

® Novo projeto|(Pagina|22)

® Abrir projeto|(Pagina|22)

e Salvar projeto|(Pagina|23)

® Salvar projeto como (Pagina|24)

® |Imprimir|(Pagina|24)

SINAMICS V-ASSISTANT Ajuda on-line
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3.3 Barra de menu

® |dioma (Pagina 25)
® Sair (Pagina 25)

3.3.21 Projeto -> Novo projeto
Quando o SINAMICS V-ASSISTANT esta trabalhando no modo off-line, vocé pode usar este

comando de menu para criar um novo projeto. Para continuar, consulte Selecédo do inversor
(Pagina 38).

3.3.2.2 Projeto -> Abrir projeto

Quando o SINAMICS V-ASSISTANT esta trabalhando no modo off-line, vocé pode usar este
comando de menu para abrir um projeto existente na janela a seguir:

Kﬁ Abre projeto existente
" A T
&L l <« Siemens » PCTool » Project » @ - lt’f | I Search Project el ‘
Organize » New folder = » [ “@“
-
45X Favorites *  Name Date modified Type
Bl Desktop Export_Parameters_files 1/28/20154:08 PM  File folder
& Downloads || default.prj 2/3/2015 2:14 PM PRI File

2| Recent Places

m

4 o Libraries

=] Documents

;[ Music
| Pictures
8 videos

48 Computer
Ba SYSTEM (C)
%ﬂ Data (D:) ~ |

L

File name: - [Project file(.prj) (*.prj) @ v’

[ Open |v] | cCance |

@ O local padréo é: xxx/Siemens/V-ASSISTANT/Project.

xxx: Diretério da raiz de configuragdo SINAMICS V-ASSISTANT.
Somente o formato .prj esta disponivel.

SINAMICS V-ASSISTANT Ajuda on-line
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3.3.2.3 Projeto -> Salvar projeto

Modo on-line/Modo off-line

3.3 Barra de menu

Vocé pode usar este comando de menu para salvar a configuragéo alterada no projeto atual.
Se este comando de menu for usado pela primeira vez, ele € o mesmo que "Projeto ->
Salvar projeto como... (Pagina 24)". Vocé pode especificar o nome e o diretério do arquivo
na janela a seguir:

\/
L,& Salvar como

S

« Siemens » PCTool » Project »

®

Organize »

. Favorites
Bl Desktop

4 Libraries
.J'? Music

=/ Pictures

E Videos

File n

1% Computer |

Mew folder

Name

Export_Parameters_files

& Downloads

= Recent Places

5| Documents

+4 l ’ Search

Date modified

1/28/2015 4:08 PM

Ll

Type

File folder

LR defautt.prj

Save as type:|[Project file(.prj) (*.pr) @

4 Hide Folders

Save

) |

Cancel ]

O) O local padréo é: xxx/Siemens/V-ASSISTANT/Project.

xxx: Diretério da raiz de configuragao SINAMICS V-ASSISTANT.
® Somente o formato .prj esta disponivel.

SINAMICS V-ASSISTANT Ajuda on-line
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3.3 Barra de menu

3.3.2.4 Projeto -> Salvar projeto como...

Modo on-line/Modo off-line

Vocé pode usar este comando de menu para salvar o projeto atual com um nome de
arquivo especificado e o diretério na janela a seguir:

g& Salvar como
i — - -
ottes) ‘ « Siemens » PCTool » Project » (‘D v #fH Search Project p'
Organize » New folder HE w l@]
=
r Favorites & Name Date modified Type
Bl Desktop Export_Parameters_files 1,/28/2015 4:08 PM File folder

& Downloads

= Recent Places

4 Libraries 4
5| Documents
& Music
=/ Pictures
E Videos
1% Computer ~ | = 5
File name: Em -
Save as type:|[Projectfile(.prj] (*.prj) @ vl
“ Hide Folders [ Save ] l Cancel ]
O) O local padréo é: xxx/Siemens/V-ASSISTANT/Project.
xxx: Diretério da raiz de configuracdo SINAMICS V-ASSISTANT.
® Somente o formato .prj esta disponivel.
3.3.25 Projeto -> Imprimir

Modo on-line/Modo off-line

Vocé pode usar este comando de menu para imprimir a interface do usuario da fungao
selecionada a partir de "Navegacao pela tarefa/(Pagina 35)".

SINAMICS V-ASSISTANT Ajuda on-line
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3.3 Barra de menu

3.3.2.6 Projeto -> Idioma

Modo on-line/Modo off-line

E possivel utilizar este comando de menu para alterar o idioma da interface entre os
seguintes idiomas, incluindo inglés, chinés, alemao,francés, italiano, turco, espanhol e
portugués.

3.3.2.7 Projeto -> Sair

Modo on-line/Modo off-line
Vocé pode usar este comando de menu para sair do SINAMICS V-ASSISTANT diretamente.

3.33 Menu editar

Este menu contém comandos para cortar, copiar e editar os valores de parametro ou os
dados técnicos relacionados ao motor e ao inversor.

® Recortar (Pagina 25)
® Copiar/(Pagina 25)
e Colar|(Pagina 26)

3.3.31 Editar -> Cortar

O comando exclui os objetos selecionados, por exemplo, os valores de parametro da
interface do usuario e copia-os para a area de trabalho.

Como opgao, vocé pode usar . a partir da barra de ferramenta.

Indicagéo

Este comando de menu somente pode ser usado para modificar os valores em"Visualizacao
de todos os parametros (Pagina 71)".

3.3.3.2 Editar -> Copiar

O comando é usado para copiar os objetos selecionados, por exemplo, valores de
parametro, numero do pedido ou a poténcia nominal do inversor ou do motor para a area de
trabalho.

SINAMICS V-ASSISTANT Ajuda on-line
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3.3 Barra de menu

Como opg&o, vocé pode usar 5| a partir da barra de ferramenta.

Indicagéo

Somente é possivel usar este comando de menu nas mascaras de fungao a seguir:

Selegao do inversor|(Pagina|38)

Selecao do motor|(Pagina 40)

Visualizagao de todos os parametros (Pagina 71)
Sinal|(Pagina 74)

3.3.3.3 Editar -> Colar

Este comando de menu copia o contelido da area de trabalho para o campo de entrada. O
conteldo copiado sera inserido em uma posi¢ao determinada com um clique do mouse.

Como opgéo, vocé pode usar (& a partir da barra de ferramenta.

Indicagéo

Este comando de menu somente pode ser usado para modificar os valores em'Visualizagcao
de todos os parametros|(Pagina 71)".

3.34 Menu alternar

Este menu contém os dois comandos a seguir para alternar o modo SINAMICS V-
ASSISTANT entre on-line e off-line.

o ¥ Ficar off-line (Pagina|26)

e & Ficar on-line (Pagina 26)

3.3.4.1 Alternar -> Ficar off-line

Quando o SINAMICS V-ASSISTANT esta trabalhando no modo online, vocé pode usar este
comando de menu para alternar para o modo offline.

Como opcgéo, vocé pode usar & a partir da barra de ferramenta.

3.34.2 Alternar -> Ficar on-line

Quando o SINAMICS V-ASSISTANT esta trabalhando no modo off-line, vocé pode usar este
comando de menu para alternar para o modo on-line.

Como opc¢ao, vocé pode usar & a partir da barra de ferramenta.
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3.3.5 Menu ferramentas
O menu ferramentas contém os seguintes comandos de menu:
® Ferramentas -> Salvar parametros em ROM (Pagina 27)
® Ferramentas -> reiniciar o inversor (Pagina 27)
® Ferramentas -> Reinicializar o encoder absoluto (Pagina|28)
® Ferramentas -> Padrao de fabrica (Pagina 28)

® Ferramentas -> Fazer upload dos parametros (Pagina 30)

3.3.6.1 Ferramentas -> Salvar parametros em ROM

Vocé pode usar este comando de menu para salvar os parametros de RAM para ROM no
inversor. A janela a seguir aparecera para exibir o processo de salvamento:

Salvando pardm. no ROM inversor...

Obs_: Inversor ocupado. Ndo feche esta janela!

Como opgéo, vocé pode usar g a partir da barra de ferramenta.

3.35.2 Ferramentas -> reiniciar o inversor

E possivel utilizar este comando de menu para reiniciar o inversor. O lembrete a seguir
aparecera:

Ciinada

9 Apas reiniciar o inversor, os pardm. néo salvos serdo perdidos. Deseja reiniciar o
inversor?

SINAMICS V-ASSISTANT Ajuda on-line
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3.3 Barra de menu

3.3.5.3

3.3.5.4

On-line

28

Se clicar em , entao as informagdes a seguir aparecerao:

Informacies

0 SINAMICS V-ASSISTANT trabalhando off-line

Clique em e o inversor é reiniciado com éxito.

Ferramentas -> Reinicializar o encoder absoluto

No modo on-line, se o SINAMICS V-ASSISTANT estiver conectado a um encoder absoluto,
vocé pode usar este comando de menu para definir a posigao atual do encoder absoluto
como ponto de referéncia.

Ferramentas -> Padrao de fabrica

Selecione o comando de menu e o lembrete a seguir aparecera:

Ciinada

e Param. serdo reinic. ¢/ seus val fab. Salve todos param. no ROM apos retornar aos
valores de fabrica. Deseja continuar?

[+
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3.3 Barra de menu

® Se clicar em m entdo a janela de informagdes a seguir aparecera:

Obs - Inversor ocupado. Nio feche esta janelal

Quando o processo é concluido, a janela desaparece automaticamente.

® Se clicar em m ou , a operagao sera abortada.

Off-line

Selecione o comando de menu e o lembrete a seguir aparecera:

Ciinda

9 Parametros serdo reinic. ¢/ seus val fab. Deseja continuar?

SINAMICS V-ASSISTANT Ajuda on-line
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® Se clicar em , apos os parametros serem reinicializados com os valores de
fabrica, as informacdes a seguir aparecerao:

Informacies

0 Reinicializacdo dos pardmetros o valores de fabrica cometa. Salve o arquivo do projeto

Clique em | para fechar a janela de informacgdes. Para salvar o projeto,
consulte a segao 'Projeto -> Salvar projeto (Pagina 23)".

® Se clicar em ou , @ operagao sera abortada.

3.3.5.5 Ferramentas -> Fazer upload dos parametros

Indicagéo
Este comando de menu somente esta disponivel no modo on-line.

Vocé pode usar o comando de menu para fazer o upload dos parametros do inversor para
SINAMICS V-ASSISTANT. A janela a seguir aparecera para exibir o processo:

SINAMICS V-ASSISTANT lendo todos param. inversor. ..

Apods o processo ser concluido, os valores dos mesmos parametros no SINAMICS V-
ASSISTANT serao substituidos pelos do inversor automaticamente.

SINAMICS V-ASSISTANT Ajuda on-line
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3.3.6 Menu Ajuda

A Ajuda on-line fornece, rapidamente, informagdes sobre a selecéo, parametrizagao,
comissionamento e diagnéstico do inversor do SINAMICS V-ASSISTANT.

® Ajuda -> Visualizar ajuda (Pégina
® Ajuda -> Sobre SINAMICS V-ASSISTANT...l(Pégina

3.3.6.1 Ajuda -> Visualizar ajuda
Vocé pode usar este comando de menu para exibir o conteddo da Ajuda on-line SINAMICS
V-ASSISTANT.

3.3.6.2 Ajuda -> Sobre SINAMICS V-ASSISTANT...

Vocé pode usar este comando de menu para exibir a seguinte janela de informagdes do
SINAMICS V-ASSISTANT.

SIEMENS

SINAMICS V-ASSISTANT

34 Barra de ferramenta

Os icones na barra de ferramenta fornecem acesso rapido aos comandos na barra de menu
ou funcdes a partir de Navegacdo pela tarefaI(Pégina.

GRRHE| X EE|fs aC BEDs|?

Novo projeto|(Pagina| 22
Abrir projeto|(Pagina 22}
‘Salvar projeto|(Pagina 23

D ¢ L
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3.5 Janela de alarme

3.5

Caracteristicas gerais

®

Imprimir|(Pagina|24)

Recortar (Pagina 25)

Copiar|(Pagina 25)

Colar|(Pagina 26)

Ficar off-line|(Pagina|26)

Ficar on-line|(Pagina|26)

Salvar pardmetros em ROM (Pagina|27)
Carregar os parametros (Pagina 30)

Visualizagao de todos os parametros (Pagina 71)

Rastrear (Pagina 103)
Testar o motor | (Pagina 87)

ajuda|(Pagina|31)

Janela de alarme

janela de alarme

® &

®

w Alarm Reconhecer tudo
I L
O 52983 Nenhum encoder
H 7454 LR: O processamento de valor real de posicdoe ndo possui nenhum encoder valido
H 7588 Encoder 2: O processamento de valor real de posicdo ndo possui nenhum encoder valido

“ Mddulo de poténcia: Alimentagio de carga desligada

O) Tipo de alarme: Nome e descrigdo do alarme
€ : Falha
! :Alarme
As falhas tém prioridade sobre os alarmes
no display.
® Numero do alarme Reconhecer todos:
Limpa as falhas na area de buffer do inver-
sor
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3.6 Teclas de fungdo e atalhos

3.6 Teclas de func¢ao e atalhos

Para as fungdes chamadas com mais frequéncia, as teclas de fungao e atalhos
correspondentes sao fornecidos.

Teclas de fungédo no SINAMICS V-ASSISTANT

[F1] — Chama a ajuda on-line sensivel ao contexto
[CtrI+X] —|Editar -> Cortar|(Pagina 25)

[Ctr+C] - Editar -> Copiar|(Pagina 25)

[Ctr+V] - Editar -> Colar|(Pagina 26)
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Navegacao pela tarefa

Projelo  Edita  Atema  Feram  Ajuda

HE XmE & ClilEe|?

Imversor Smmens SINAMICS V90 com " Maotor Siemens SMOTICS com n® do
SEQUNE NEMerD 4o pesdo seleionado = PO S84 OnA0

v Parametrizar Alim_ linha 400Y Pot nam KW
Pot. nom 0.4 KW Caorrente nom. A
Cormenie nom 124 Tensdo nom ']
a4 Vel nomn rpm
+ Comission., Yo Hm
Tipo encoder
Dispon. freso
+ Diagndstlico Sel ivwer Salec matar
Contr. posi; &0 entrada frem pulsa (FT1) - Coni pos. entr. Irem puisa (PTI) 8513 selecionado

Trem pulso usado pf controlar 3 veloc. e dirego servomoion &
realizar o poscionaments

Servo-on =

veloe [0 pm L &

Vel efeliva (rpm) Trg efelive (MNm) Do aletiva (A)

LMEZA A0 efeliva (%)
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Navegacgédo pela tarefa

Tarefa Sub-fungbes
Selecao do inversor| | ¢ |Selegdo do inversor|(Pagina 38)
(Pagina 37)

¢ | Selecgdo do motor|(Pagina 40)
e Modo de controle (Pagina 41)

e Jog (Pagina 43)

Parametrizagao e Ajuste da relagéo da engrenagem eletronica (Pagina| 46)
(Pagina|45) e Mecanismo de ajuste de parametro (Pagina 49)

e Configuragao do valor de referéncia do parametro|(Pagina 50)
e | Configuragéo dos limites|(Pagina 57)

e Configuragdo de entrada/saida (Pagina60)

e Configuragdo de referéncia|(Pagina 63)

¢ |Configuragéo da saida de impulsos do encoder|(Pagina 69)

e |Compensacao da folga (Pagina 69)

¢ |Visualizagao de todos os parametros (Pagina 71)

Comissionamento| | e |Teste da interface (Paginal74)

(Pagina 74) e Teste do motor|(Pagina 87)

e Otimizagao do inversor/(Pagina 89)
Diagnostico (Pagi- | e | Status de monitoramento (Pagina 102)
na 102)

e Rastreamento de sinais (Pagina 103)
¢ Medicdo da maquina|(Pagina/107)
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4.1 Selecao do inversor

SIEMENS SINAMICS V-ASSISTANT
Projeto Edita Alterna Ferram Ajuda

On-line ativo

Nav. na tarefa Selec. motor

Sel. inver. Inversor Siemens SINAMICS V90 com - Motor Siemens SIMOTICS com n° do
g 3 seguinte numero do pedido selecionado = pedido selecionado.
6SL3210-5FE10-4UAO 1FLE042-1AFBX-XAA\GX
» Parametrizar Alim linha 400V = Pot. nom. KW
Pot. nom 0.4 kW Corrente nom A
Corrente nom 12A Tens&o nom v
— Vel. nomin. pm
» Comission. Torque nom. Nm @
Tipo encoder:
Dispon. freio:
» Diagndstico Sel. inver Selec. motor
Modo contr.
Contr. posicéo entrada trem pulso (PTI) .| Contr. pos. entr. trem puiso (PTI) esta selecionado
Trem puiso usado p/ controlar a veloc. e dire¢io servomotor e
realizar o posicionamento.
Jog
Servo-on \
@
Veloc [0 pm 9 &
Vel. efetiva (rpm) Trq efetivo (Nm) Corr. efetiva (A) Utilizago efetiva (%)
0. 000 0. 000 0. 000 0. 000
» Alarm % 1 | A3 [ Reconhecertudo |

@ Selegéo do inversor Selecione um inversor neste campo.

Para mais informacoes, consulte a Se¢ao Sele¢ao do inversor
(Pagina|38)".
® Selegéo do motor Selecione um motor neste campo.

Para mais informacdes, consulte a Sec¢ao Selecao do motor
(Pagina 40)".

® Modo de controle Selecione um modo de controle neste campo.

Para mais informacodes, consulte a Secao "Modo de controle
(Paginal41)".

@ Jog Teste a fungao de jog neste campo.
Para mais informagoes, consulte a Sec¢ao Jog|(Pagina 43)".
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411

Modo on-line

38

Selecao do inversor

Quando selecionar trabalhar no modo on-line, uma lista do tipo de inversor conectado é
exibida para que vocé selecione:

Selec. modo trab.

SINAMICS V90, N° ped.:65L3210-5FE10-4UAD, V10500

Selecione o tipo de inversor de destino e clique em “ para estabelecer a
comunicagao entre o SINAMICS V-ASSISTANT e o inversor. SINAMICS V-ASSISTANT Ié
todos os ajustes de parémetro a partir do inversor conectado e a janela principal exibe as
informagdes do inversor no painel a seguir:

Inversor Siemens SINAMICS V90 com
seguinte nimero do pedido selecionado.

6SL3210-5FE10-4UAD

3 HE

Alim. linha: 400 v
] Pot. nom.: 0.4 kKW
) Corrente nom.- 12A
[
o
Sel_inver.

As seguintes informagdes do inversor sdo exibidas:
® Numero para pedido

e Alimentagao da linha
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® Poténcia nominal

e Corrente nominal

Indicagéo

Sel. inver. é desabilitada no modo on-line.

Modo off-line

Quando estiver trabalhando no modo off-line, o SINAMICS V-ASSISTANT n&o se comunica
com os inversores conectados.

Vocé pode clicar Sel. inver. para alterar o tipo de inversor na janela a seguir:

Selec. inversor

Alim. linha: Veersdo firmware (r29018[0]):

6SL3210-5FE10-4UAQ

6SL3210-5FE10-8UAD 0.75 21
6SL3210-5FE11-0UAQ 1 3.0
6SL3210-5FE11-5UA0 15 53
6SL3210-5FE12-0UAD 2 7.8
6SL3210-5FE13-5UAQ 35 1.0
6SL3210-5FE15-0UAD 5 126
6SL3210-5FE17-0UAD 7 132

Selecione o numero do pedido do inversor de destino. Cliqgue em “ para salvar as
configuragdes de fabrica do inversor selecionado para o novo projeto e va para a janela
principal ou entdo, clique em para cancelar.
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4.1.2 Selecao do motor

Modo on-line

® Se o motor conectado estiver equipado com um encoder absoluto,  Selec. motor | €
desabilitado.

Selec. motor

Motor Siemens SIMOTICS com n® do
pedido selecionado.

1FLE042-1AFBX-XLB\Hx

Pot. nom.: 0.4 KW
Corrente nom.: 1.2A
Tensdo nom.: 400 vV
Vel. nomin.: 3000 rpm
Torque nom.: 1.27 Nm
Tipo encoder: absoluto
Dispon. freio: Sim
Selec. motor

Indicagéo

No numero do pedido, "x" & coringa; para mais informacodes sobre "A\G", consulte
SINAMICS V90, Instrugdes de operacao SIMOTICS S-1FL6 .

® Se o motor conectado for equipado com um encoder incremental, clique em
Selec. motor | e a lista de motor é exibida.

Seleg. motor

Selecione motor conforme n® pedido ou ID motor que pode ser encontrada no placa id

1FLG042-1, |
1FLGE042-1AFGX-XA ..

Descricao

‘el nomin. 3000 rpm

Tensdo nom.: 400V

Tipo encoder: Incremental 2500 ppr
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Selecione um motor a partir da lista e clique no botdo a seguir para confirmar sua
selecao:

[ OK |

Indicagéo

Vocé pode clicar em "placa de identificacdo" na janela acima para ver o local especifica
da placa de identificagdo no motor.

Modo off-line

® Se escolher criar um novo projeto, &€ necessario selecionar primeiro um inversor, depois
as informagdes do motor padrdo s&o exibidas.

® Se escolher abrir um projeto existente, as informagdes do motor salvas sdo exibidas.

® Se alternar o modo on-line para off-line, vocé pode selecionar o motor clicando em
Selec. motor

413 Modo de controle

Modo on-line/Modo off-line

Modo contr.

Contr. posico entrada trem pulso (PTI) .| Contr. pos. entr. trem pulso (PTI) esta selelcionmado
Trem pulso usado p/ controlar a veloc. e direcdo servomotor e
realizar o posicionamento.

No total, ha nove modos de controle disponiveis:

Modos de controle Abreviatura
Modos de controle Modo de controle de posig¢édo de entrada do trem de pulso | PTI
basico (PTH M
Modo de controle de posicao interna (IPos) IPos
Modo de controle de velocidade (S) S
Modo de controle de torque (T) T
Modos de controle Modo de alteragao do controle: PTI/S PTI/S
compostos Modo de alteracao do controle: IPos/S IPos/S
Modo de alteragao do controle: PTI/T PTI/T
Modo de alteracao do controle: IPos/T IPos/T
Modo de alteragao do controle: S/T SIT

) Modo de controle padrao
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Aplicar um modo de controle

42

Apo6s selecionar um modo de controle, serd exibida uma mensagem:

Ciinda

©

Apds alterar modo controle, algumas funcbes relacionadas ao modo de controle atual
serdo desabilitadas. Quer alterar o modo de conirole?

Clique em me a seguinte mensagem aparece:

Dinnda

o

O modo de controle alterado com sucesso. Para tornar o novo modo de controle ativo,
salve todos os pardm. no ROM e reinic. inversor. Deseja salvar todos o5 pardmetros e
reinicializar o inversor?

Clique em para salvar todos os parametros no ROM e reinicializar o inversor.

Caso contrario, clique no seguinte botdo ou feche diretamente a caixa de dialogo e o
inversor trabalhara no modo de controle atual.
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41.4 Jog

A funcgao de jog somente esta disponivel no modo on-line. Vocé pode configurar esta fungao
no painel a seguir:

Servo-on &

Veloc | 100 rpm - -

vel. efeliva (rpm) Trq efetivo (Nm) Corr. efetiva (A) Utilizacdo efeliva (%)

0. 000 0. 000 0. 000 0. 000

e Para iniciar a fungdo de jog, vocé pode inserir a velocidade de jog. Clique em
Servo-on [ |, e a adverténcia a seguir aparecera:

Funcdo disponivel para pessoal autorizado

Aviso. Necessdrio conectar disp. hardware aos sinais de imite percurso (CWL/CCWL)
Durante a operacdo, cerifigue-se que as posicdes reais do motor e do mecanismo
mecénico sejam vélidas.

Clique em “ e opere o inversor no sentido anti-horario/horario clicando nos
seguintes botdes, respectivamente:

o |¢

A velocidade efetiva, torque efetivo, corrente efetiva e a inicializagéo efetiva serao
exibidas.

SINAMICS V-ASSISTANT Ajuda on-line
Manual de instrugdes, 09/2015, ASE36618193 43



Navegacgédo pela tarefa

® Para parar a fun¢ao de jog, clique em servo off @ | na janela a seguir e o
SINAMICS V-ASSISTANT liberara a prioridade de controle.

servo off =

Veloc 100 o o o

Vel efetiva (rpm) Tig efetivo (Nm) Corr efetiva (A) Utilizag 3o efetiva (%)

Indicagéo

A velocidade de jog nao deve ser muito rapida. Caso contrario os eixos da maquina ficarao
fora de controle devido a um possivel atraso na comunicagéo.
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4.2

Parametrizacao

Projeto Edita  Allema Feram  Ajuda
| X T | S EC llSEw ? ORI atva

Wodo cont. pos. ink

SBI inver AjUEDa pardmednos CONInIMe esir mec. sedsdionada

5 =
N O o
~ Paramatrizar =] . =
F Tah dBco Pala ci RAackipinhida AV, FOR0

ARIS. mecan

Ajusie Br caba engr
M 1| - Rotagbes carga
1] 1| M: Rotagdes do motor
¢+ Comission. Ajisste unid compr por fol. casga
000
+ Diagnéstico Exempin

Ex paral esleras of passs 10 mmiol. & os 10 mm deve (&7 rofagBa o8 1 m (e 1 LU =1 pm). Assim
uma ot canga comesponde a 100040 LU & p2a247=10000

»Alam

No total ha nove fungdes. As combinagdes de sub-fungido variam com os modos de controle:

Funcéo Modo de controle

PTI IPos S T
Ajuste da relagdo da engrenagem v
eletronica (Pagina 46)
Mecanismo de ajuste de parametro|(Pagi- v
na 49)
Configuragao do valor de referéncia do v v v v
parametro (Pagina 50)
Configuragao dos limites (Pagina 57) v v v v
Configuracédo de entrada/saida (Pagi- v v v v
na 60)
Configuracao de referéncia (Pagina 63) v
Configuracédo da saida de impulsos do v v
encoder (Pagina 69)
Compensacgao da folga (Pagina 69) v
Visualizagdo de todos os parametros v v v v
(Pagina/71)
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4.21

4211

46

Ajuste da relagao da engrenagem eletrénica

Visao geral

O ajuste da relagdo da engrenagem eletrénica somente esta disponivel no modo de controle
de posicao e entrada do trem de pulso (PTI).

Selecione uma das opgdes a seguir para o ajuste da relagao da engrenagem eletronica:

Rel. engren. elelr. =

® Insira rel. engren. eletr. manual. (faixa rel. engren. eletr. & 0.02~200)

1| p20012[0] ®

1| p29013

O N° pulsos valor refer. por rot. motor p29011 ®

) Calcule rel. engren. eletr. selecionando estr. mec @

Par. esf fab. disco Polia cor Rack/pinhdo Av. rolo

Opgoe | Descrigao

s

O) Quando o numero dos pulsos de valor de referéncia por revolugéo do motor (p29011) for 0,
configure a relagdo da engrenagem eletronica ajustando o numerador (p29012) e o denom-
inador (p29013).

® Quando numero dos pulsos de valor de referéncia por rotagdo do motor nao for 0, digite o
numero do valor de referéncias de pulsos por rotagdo do motor aqui.

® Calcule a relagédo da engrenagem eletrénica de acordo com as diferentes estruturas

mecanicas.

No total h4 cinco estruturas mecénicas disponiveis:
Parafuso de esferas

Tabela de disco

Polia de correia

Rack e pinhdo

SR

Rolar a alimentagéo

Para mais informacdes, consulte 'Estrutura da maquina (Pagina 47)".

E necessario inserir o valor do passo e a relagdo da engrenagem. Selecione uma unidade
de display e clique em  Calcular . Depois disto, a relagcdo da engrenagem eletronica
serd calculada.
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42.1.2

Variaveis

Estrutura da maquina

Configure as variaveis de acordo com a estrutura mecénica selecionada:

Estrutura Visualizagao grafica Configurag¢des da variavel
da maqui- Variavel Faixa
na
Parafuso o P: Valor do passo (mm) | 0.0001 a
de esferas SO — 2147000000
n: Rotagdes de carga 1a 2147000000
M: Rotagdes do motor | 1 a 2147000000
Tabela de n: Rotagdes de carga 1 a 2147000000
disco M: Rotagdes do motor | 1 a 2147000000
Polia de S, d: Didmetro (mm) 0.0001 a
correia oe [ Twom 2147000000
n: Rotagdes de carga 1 a 2147000000
M: Rotag¢des do motor |1 a 2147000000
Rack e d: Diametro (mm) 0.0001 a
pinhao 2147000000
n: Rotagdes de carga 1 a 2147000000
) o — M: Rotagdes do motor | 1 a 2147000000
Rolar a e d: Diametro (mm) 0.0001 a
alimen- T 2147000000
tacs
agao n: Rotagdes de carga 1 a 2147000000
M: Rotag¢des do motor |1 a 2147000000
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Unidade

Calculo

48

Apo6s configurar as variaveis para a estrutura mecénica selecionada, é necessario
selecionar uma das unidades a seguir e inserir os valores dentro do escopo:

e Unidade de comprimento
Faixa: 0.0001 a 2147000000

e Movimento do eixo por rotagdo de carga
Faixa: 1 a 2147000000

Cligue em  calcular  para calcular a relagao da engrenagem eletrénica e o resultado
calculado é exibido como no exemplo a seguir:

Selecione uma unidade de display. Cligue no botdo “Calculate” para calcular o resultado.

Unid. comp. (LU} ' 0.010| [mm]
Mov. eixo por rot. carga | | [Unid. comp.]
Calcular

Relacdo engren. elefr torna-se valor exibido abaixo (faixa de 0.02~200).

i p29012[0]

Rel engren. eletr =
S000 p29013

Indicagao

Se o numerador ou o denominador da relagao da engrenagem eletronica for maior do que
10000, a relagao sera reduzida automaticamente para deixa-los menor do que 10000.
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4.2.2 Mecanismo de ajuste de parametro

Ao parametrizar o sistema mecanico, o link entre a pega mével fisica e a unidade de
comprimento (LU) é estabelecido. Selecione a estrutura mecanica. Ajuste o fator da caixa
de engrenagem e a unidade de comprimento por revolugao da carga no painel a seguir:

Ajuste parametros conforme estr. mec. selecionada

Par. esf Tab. disco Polia corr Rack/pinhao Av. rolo

1 M: Rotacgbes do motor

'] 1 n: Rolagdes carga

Aluste unid. compr. por rot. carga

10000

Exemplo

Ex. paraf esferas ¢/ passo 10 mm/rot e os 10 mm devem ter rotac3o de 1 pm (ex 1 LU = 1 pm)_ Assim
uma rot. canga comesponde a 10000 LU e p29247=10000

A unidade do valor de referéncia de posigao fixa € a unidade de comprimento (LU). Todos
os valores de referéncia de posicionamento subsequentes relacionados ao valor da
velocidade e ao valor da aceleragéo serdo mantidos na LU como a unidade no modo de
controle de posi¢ao interna.

Considerando como exemplo sistema de parafuso de esferas, se o sistema tiver um passo
de 10 mm/revolugao, a resolugado da unidade de comprimento devera ser 1 ym (1 LU =
1 um). Portanto, uma revolugao de carga corresponde a 10000 LU (p29247=10000).
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423

4231

50

Configuragado do valor de referéncia do parametro

A configuragao do valor de referéncia do parametro € usada para especificar os parametros
relacionados a velocidade, torque e posigao.

Dependendo do modo de controle atual, vocé pode configurar os pardmetros das sub-

fungbes como segue:

Funcéo

Modo de controle

PTI

IPos

Selecéo da forma de sinal
(Pagina 54)

v

Ajuste do tempo de suavi-
zagao do valor de referéncia
de posicionamento

(Pagina 54)

v

Ajuste da janela de posigao
atingida|(Pagina 54)

Valor de referéncia de
posicao fixa|(Pagina|54)

Ponto de ajuste de veloci-
dade|(Pagina 51)

Gerador com fungdo em
rampa|(Pagina 51)

Janela de velocidade
atingida|(Pagina 51)

Valor de referéncia de torque

(Pagina 50)

v

Em modos de controle compostos, o ajuste do valor de referéncia do parametro pode ser
usado como referéncia para o0 modo de controle simples.

VIr rel. torque

Corre p.ooo| v

Al defas ait

100. 000§ Sl

Valor de referéncia de torque

Valor ref. fixo trg (%)
0.000|

TSET

Vir ref. torque
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Origem do valor de referéncia de torque
Ha duas origens disponiveis para o valor de referéncia de torque:
e \Valor de referéncia externo entrada analdgica 2
® Valor de referéncia fixo p29043

Estes dois recursos podem ser selecionados com o sinal de entrada digital TSET:

Sinal Nivel Origem do valor de referéncia de torque
TSET 0 (padréao) Valor de referéncia de torque analdgico (entrada analégica 2)
1 Valor de referéncia fixo de torque (p29043)
4232 Ponto de ajuste de velocidade
Pnt ajust vel

WVir refl. vel. (rpm) SP[IHS SPD2 SI?Di
p1001..p1007 L . L

Corre 0.000)V

Aj defas aut

Pnt ajust vel

000000 Q

Origem do valor de referéncia de velocidade

Ha um total de oito origens disponiveis para o valor de referéncia da velocidade . Vocé pode
selecionar uma delas com a combinacgédo de sinais de entrada digital SPD1,SPD2 e SPD3:

Sinal digital Limite de torque
SPD3 SPD2 SPD1
0 0 0 valor de referéncia externo de velocidade analdgica

(entrada analégica 1)

Valor de referéncia de velocidade fixa 1 (p1001)

Valor de referéncia de velocidade fixa 2 (p1002)
Valor de referéncia de velocidade fixa 3 (p1003)

Valor de referéncia de velocidade fixa 4 (p1004)

Valor de referéncia de velocidade fixa 5 (p1005)
Valor de referéncia de velocidade fixa 6 (p1006)

Ala|lala|lO|lO|lO
= OO~ 10
RN N N N N T I e TN BN

Valor de referéncia de velocidade fixa 7 (p1007)
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Gerador com fungdo em rampa

O gerador da fung¢ao de rampa é usado para limitar a aceleragdo no caso de mudancgas
bruscas no valor de referéncia e, portanto, auxilia a prevenir picos de carga durante a

operacao do inversor.

O tempo de aceleragao em rampap1120 e o tempo de desaceleragdo em rampap1121
podem ser usados para ajustar as rampas de aceleragdo e desaceleragdo separadamente.
Isto permite uma transigao suave no caso de alteragdes no valor de referéncia.

Ha dois tipos de gerador da fungéo de rampa disponiveis. Vocé pode especificar os

parametros nos painéis correspondentes:
® Gerador com fungdo em rampa basico
Ger. ¢f fungdo rampa

Ger. ¢/ fungdo rampa basica -

Veloc
A

Veloc. max.

» Hora
10.000| 5 ' 10.000|s
Tmp ac. Mmp p1120 Tmp des. rampa p1121

® Gerador com fungdao em rampa estendido

Ger. ¢f fun¢do rampa

Ger. ¢f funcio rampa € -

%3]

Tempo inicial ~ Tempo final
Veloc arredond. (s)  arredond. (s)
I . p1130  p13d .
0.000 0.000
o '
—t— = Lol ————1- Veloc. max.
I AR (IR I
AR PN
|R| | | | | |FR|
|
. ' ,I I‘ ! ,;I‘-= Hora
' 10.000 s ' 10.000|s

Tmp ac. rmp p1120 Tmp des. rampa p1121

Acelere

Y

Hora

f

52
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Janela de velocidade atingida

Defina o parametrop29078 para o controlador decidir se a velocidade do valor de referéncia
foi atingida no painel a seguir:

Janela vel. atingida

Janela vel. atingida
p29078

LELE 10.000] rpm

T Vel desej.

vel real

* Hora

SPDR

» Hora
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4233 Valor de referéncia de posicionamento

Valor de referéncia de posicionamento

® No modo de controle de posi¢cao de entrada do trem de pulso, vocé pode selecionar um
sinal para vincular a entrada do trem de pulso a partir das duas opg¢des a seguir:

Selec forma sinal

Positivo Negativo
Positivo Negativo

Pulso + Direcdo O % i w

Selecione o nivel do sinal no seguinte painel:
Seleg. nivell sinal

i 5V diferencial  Fiacdo ® 24V ext. simp. Fiacdo
Para informacdes detalhadas, consulte a secao "Entradas do trem de pulso (PTIs)
(Pagina|86)".

¢ No modo de controle de posigao interna mode, vocé deve especificar o valor de
referéncia de posicionamento no seguinte painel:

Valor ref. posicao fiva

Posicdo (LU)
p2617[0~7] Vel Aceler Desac
: T ~] (1000LW/min) (1000LU/s*2) (1000LL/s*2) POS3 POS2 POST
S \ncremental | pag18[o-7] p2sT2 p2s73 R
| i | |
. ! . i | |
i _ of 500} i i
[ o 00| i i
k ! 1 1
o— 600} i i
. = ! ; ;
y o] s00 | i ) i
O Eo modutar _ =i — L 100~ 100 |
Faixa modular | Uil B0
360000] LU o—{ s00
% )} — s00)
0 500}
Canal valor refer. posic. alivo atual & 1

O eixo linear ou o eixo modular pode ser usado dependendo de sua aplicacao efetiva.

— O eixo linear tem uma faixa de bloco de movimento transversal restrita e € o ajuste de
fabrica do servoacionamento SINAMICS V90.

— O eixo linear tem uma faixa de bloco de movimento transversal irrestrita.
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Vocé pode inserir diretamente o valor digital nas células para os seguintes itens:

Posicao

Velocidade

Aceleragao

Desaceleragao

O canal do valor de referéncia de posicionamento ativo atual é exibido na parte de baixo
deste painel. Os canais correspondem a p2617 e p2618, como segue:

Canal do valor de referéncia indice de p2617 indice de p2618
de posicionamento

0 0 0

1 1 1

2 2 2

3 3 3

4 4 4

5 5 5

6 6 6

7 7 7

Fonte do valor de referéncia de posicionamento interno

No total, ha oito posi¢cdes de valores de referéncia disponiveis. Cada valor de referéncia
de posicionamento vem de um grupo de dados de posicionamento:

Valor de referéncia Parametros correspondentes
de posigao fixa

Parametro | Descrigdo

Valor de referéncia p2617[0] Valor de referéncia de posicao fixa 1 (P_pos1)
de posic&o fixa 1 p2618[0] Velocidade do valor de referéncia de posigéo fixa 1
(P_pos_spd1)
p2572 Aceleragdo maxima IPos
p2573 Desaceleragdo maxima IPos
Valor de referéncia p2617[1] Valor de referéncia de posigao fixa 2 (P_pos2)
de posicgo fixa 2 p2618[1] Velocidade do valor de referéncia de posicéo fixa 2
(P_pos_spd2)
p2572 Aceleragdo maxima IPos
p2573 Desaceleragao maxima IPos
Valor de referéncia p2617[2] Valor de referéncia de posigao fixa 3 (P_pos3)
de posicgo fixa 3 p2618[2] Velocidade do valor de referéncia de posicéo fixa 3
(P_pos_spd3)
p2572 Aceleragdo maxima IPos
p2573 Desaceleragao maxima IPos
Valor de referéncia p2617[3] Valor de referéncia de posigao fixa 4 (P_pos4)
de posicgo fixa 4 p2618[3] Velocidade do valor de referéncia de posicéo fixa 4
(P_pos_spd4)
p2572 Aceleragdo maxima IPos
p2573 Desaceleragcao maxima IPos
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Valor de referéncia Parametros correspondentes
de posigao fixa Parametro | Descrigéo
Valor de referéncia p2617[4] Valor de referéncia de posigao fixa 5 (P_pos5)
de posicgo fixa 5 p2618[4] Velocidade do valor de referéncia de posicéo fixa 5
(P_pos_spdb)
p2572 Aceleragdo maxima IPos
p2573 Desaceleragao maxima IPos
Valor de referéncia p2617[5] Valor de referéncia de posigao fixa 6 (P_pos6)
de posicgo fixa 6 p2618[5] Velocidade do valor de referéncia de posicéo fixa 6
(P_pos_spd6)
p2572 Aceleragdo maxima IPos
p2573 Desaceleragao maxima IPos
Valor de referéncia p2617[6] Valor de referéncia de posigao fixa 7 (P_pos7)
de posicgo fixa 7 p2618[6] Velocidade do valor de referéncia de posicéo fixa 7
(P_pos_spd7)
p2572 Aceleragdo maxima IPos
p2573 Desaceleragao maxima IPos
Valor de referéncia p2617[7] Valor de referéncia de posigao fixa 8 (P_pos8)
de posicdo fixa 8 p2618[7] Velocidade do valor de referéncia de posicéo fixa 8
(P_pos_spd8)
p2572 Aceleragdo maxima IPos
p2573 Desaceleragao maxima IPos

Ajuste do tempo de suavizagéo do valor de referéncia de posicionamento

Com a funcao de suavizagao, a curva das caracteristicas da posi¢ao do valor de referéncia
de entrada do trem de pulso pode ser transformada em um perfil de curva S com uma
constante de tempo especificada em p2533.

Ajuste tempo suaviz. valor refer. posic.

Posicdo
A

Pos. valor refer.

o‘" ]
----- ---
»Toeaz .
’ ' 1]
P ' Posicdo real
I 1 v
L) 1 LY
] 1 A
i 1 %
1 \q
= » Hora
|
t
Suavizagdo const. tempo p2533

0.000{ms
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Ajuste da janela de posig¢do atingida

Defina o pardmetrop2544 para especificar a janela de monitoramento para o controlador
decidir se a posigéo do valor de referéncia foi atingida no painel a seguir:

Janela pos. ating.

Janela pos. ating.
Posicdo p2544

—

TF'c:si(;ét:- final

Posicdo real

» Hora

INP

» Hora

Consulte a secao Saidas digitais (DOs)|(Pagina 82)" para mais informagdes sobre o INP do
sinal .

424 Configuragao dos limites

Vocé pode configurar o limite de velocidade, limite de torque e o limite de posicionamento
do software com esta fungao. As subfungdes variam do modo de controle selecionado,

como segue:

Funcoes Modo de controle

PTI IPos S T
Limite de torque (Pagi- v v v
na 58)
Limite de torque geral v v v v
Limite de velocidade|(Pagi- | v v v v
na 59)
Limite de velocidade geral | v v v v
Limite de posicionamento v
do software (Pagina 67)
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4.2.4.1 Limite de torque
O limite de torque esta disponivel nos modos de controle PTI,IPos e S.

Vocé pode especificar os parametros correspondentes no painel a seguir:

Lim. torque

Lim. torque sup. (%) TUMZ  TLEM1

Lim torgue geral sup. (Nm)

I 300.000 0.000

300,000.

300,000
' Malha conir torque

v
p Set B DM

=

Lim. torque inf. (%)

300,000

Corre 0.000/V 300.000

55&%

0,000
Lim. torque geral inf. (Nm)

A defas. aut ! 300,000

Origem do limite de torque

Ha, no total, quatro fontes disponiveis para o limite de torque. Vocé pode selecionar uma
delas através da combinagao de sinais de entrada digitalTLIM1 e TLIM2:

Sinal digital Limite de torque

TLIM2 TLIM1

0 0 Limite de torque interno 1

0 1 Limite de torque externo (entrada analégica 2)
1 0 Limite de torque interno 2

1 1 Limite de torque interno 3

Quando o valor de referéncia de torque atinge o limite de torque, o torque é limitado ao valor
selecionado por TLIM1/TLIM2.

Indicagéo
Modo de controle

Estas quatro fontes acima sado validas no modo PTI, o modolPos e o modo S. Vocé pode
alternar entre elas quando o servoacionamento esta em execugao.

Consulte a secdo "Entradas digitais (DlIs) (Pagina 77)" para mais informac¢des sobre os
sinais de entrada digitalTLIM1 e TLIM2.

Limite de torque geral

Além das quatro origens acima, um limite de torque geral esta disponivel para todos os
modos de controle. O limite de torque geral é executado quando ocorre uma parada de
emergéncia (OFF3). Neste caso, o servoacionamento freia com um torque maximo.
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4.2.4.2 Limite de velocidade

Vocé pode especificar os parametros correspondentes no painel a seguir:
Limite vel

Limite vel. pos. (rpm) SLIIM2 SLIIMI

! Limite vel. geral pos. {rpm)
210000.000—— 210000 000
O
210000.000— o
210000,000——
- PG Malha contr vel
¥ v
: : ol S
Limite vel. neg. (rpm) 1 : —— =
~210000.000——
Corre o000V -210000.000 — = I
Al defas. aul -210000.000 Lo N0
: Limite vel. geral neg. (rpm)

Origem do limite de velocidade

Ha, no total, quatro fontes disponiveis para o limite de velocidade. Vocé pode selecionar
uma delas através da combinagao de sinais de entrada digitalSLIM1 e SLIM2:

Sinal digital Limite de velocidade

SLIM2 SLIM1

0 0 Limite de velocidade interno 1

0 1 Limite de velocidade externo (entrada analogica 1)
1 0 Limite de velocidade interno 2

1 1 Limite de velocidade interno 3

Indicagéo
Modo de controle

As quatro fontes acima sao validas em todos os modos de controle. Vocé pode alternar
entre elas quando o servoacionamento esta em execucao.

Quando o valor de referéncia da velocidade atinge o limite de velocidade, ocorre um alarme.

Consulte a se¢ao "Entradas digitais (DIs) (Pagina 77)" para mais informagdes sobre os
sinais de entrada digitalSLIM1 e SLIM2.

Limite de velocidade geral

Além dos quatro canais acima, um limite de velocidade geral esta disponivel para todos os
modos de controle.
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425

4251

60

Configuragdo de entrada/saida

Ha trés sub-fungdes disponiveis, sendo elas:
® Atribuicdo de entradas digitais |(Pagina 60)
® Atribuicdo de saidas digitais|(Pagina|61)

® Atribuicdo das saidas analdgicas |(Pagina 62)

Atribuicdo de entradas digitais

Vocé pode atribuir as entradas digitais no painel a seguir:

Entr. digital | Saida digital | Saida analog

RESET Afriby

CWL Atrib

CCWIL Alrify

G_CHA Atrib

CLR Alfrib
EGEAR2

TLIM1 Atrio
TLIMZ

SLIMY

SLiM2

EMGS

C_MODE

No total, 28 sinais podem ser vinculados livremente as entradas digitais, exceto porDI9
eDI10 vinculadas com os sinaisE_Stop e C_Mode , para mais informacoes, consulte a
Secéo "Entradas digitais (Dls) (Pagina 77)".

Clique nas células com o fundo branco na tabela. Duas op¢des sao exibidas na lista
suspensa: Atribua e Cancele. Selecione "Atribua" para vincular a entrada digital ao sinal
correspondente. Depois disto, a linha atual é exibida em cinza. Caso contrario, selecione
"Cancele" para liberar o link. A linha atual ficara exibida em branco.

Vocé pode ativar a caixa de selegido na coluna "Ajuste para 1" para forgar o ajuste do status
de sinal como 1. Para o sinal EMGS, s6 é possivel forcar para 1 quando a versao de
software do inversor for V1.04.00. ou superior.

Indicagéo

O sinal P_TRG no modo PTI é reservado para uso futuro.
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425.2 Atribuicdo de saidas digitais

Vocé pode atribuir as saidas digitais no painel a seguir:

Entr dighal| Saida digtal | Saida analog
Poa oot Jooz  foa  Joos  Joos  [o0s |
RDY Ajrib
FALLLT A
BP Abnky
Z5F
TLR Alno
SPLR
WaR Alrib
OLL
VEARNINGT
WARNING2
REFOK
CM_STA
ROY_ON

No total, 14 sinais podem ser vinculados livremente as entradas digitais. Para mais
informagdes, consulte "Saidas digitais (DOs) (Pagina 82)".

Clique nas células com o fundo branco na tabela. Selecione "Atribua" para vincular a
entrada digital ao sinal correspondente. Depois disto, a célula atual é exibida em cinza.

Indicagéo
Sinal DO inverso

As logicas dos sinais de saida digital DO1 a DO6 podem ser invertidas. Vocé pode inverter
a légica de DO1 a DOG6 ao energizar o bit 0 até o bit 5 do paradmetro p0748.
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4253 Atribuicdo das saidas analégicas

Vocé pode atribuir as saidas analégicas no painel a seguir:

Entr. digital | Saida digital | Saida analog

62

Saida analog. 1

0.oo0
velresl : z}_[
Valor efet. Tens3o |

Saida analog. 2

0.oo0
Valor efet p—
[ Tens3o | m

No total, sete sinais podem ser vinculados com cada saida analégica. Para mais
informagdes, consulte a se¢ao "Saidas analdgicas (AOs)|(Pagina|85)".

Por padrao, a saida analdgica 1 e a saida analdgica 2 sao vinculadas a velocidade efetiva e
ao torque efetivo, respectivamente. Vocé pode selecionar livremente o sinal de destino na
lista suspensa para ser vinculado as saidas analdgicas.
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4.2.6 Configuragado de referéncia

A referéncia somente esta disponivel no modo de controle de posi¢ao interna mode (IPos).
Ha duas funcdes disponiveis em referéncia:
® Ajuste da referéncia|(Pagina|63)

® Configuracao do limite de posicionamento do software (Pagina 67)

426.1 Ajuste da referéncia

O ajuste da referéncia somente esta disponivel no modo on-line.
e Encoder incremental

Se o motor for equipado com um encoder incremental, no total, ha cinco modos de
referéncia disponiveis:

Paramet- | Valor | Modo de referéncia | llustragédo
ro

p29240 0 Ajuste do ponto de
referéncia através da
entrada digital (sinal

REF) —od : 1

MT 00 aphmmeanees % of LU

Valor coord. ponto
refer

REF 1
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Paramet- | Valor | Modo de referéncia | llustragédo
ro
1 Came de referéncia - it
. | 0
externa (sinal REF) T .
Direcdo aprox :
e marca zero do recdo ap ¥
encoder } : Py
L]
V| : Q“ -4 ol LU
: : Valor coord. ponto
R L EE b EE L L . 4 refer
' :
Rk IeCCELy LELEEE i 'l
e A ; :
i
4 T T ! = < [S]
: : - - AMe refer.
Marca zero enc - h ' H |
" 1 ' "
feosccamacaaas E““““u—i i
Kok : : X
: :
REF : ﬂ
SREF ¢ !
2 Somente a marca

zero do encoder

Correc ojLu
Dire¢&o aprox. i
q “%
: A
- ;
V] i 5o qLu
: : Valor coord. ponto
- ! refer
x ]
| Rt RS e :
H
| EEEEETEEEY PR 7L- i
7 * [3]
L]
Marca zero enc F
*_ """""""""" :l

64

SINAMICS V-ASSISTANT Ajuda on-line
Manual de instrugdes, 09/2015, ASE36618193



Navegagdo pela tarefa

externa (sinal CWL)
e marca zero do
encoder

Paramet- | Valor | Modo de referéncia | llustragédo
ro
3 Came de referéncia ) )
externa (sinal Correg _ojd
=
CCWL) e marca zero Direc 3o aprox i
do encoder X
o L
Valor coord. ponto
refer
; > [3]
i
H
L]
'
4 Came de referéncia

Correg

Direcdo aprox

0| LU

Valor coord. ponto
refer.

[5]

il T
' L]
Ll i
Marca zero enc H h
L]
i,
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66

Considerando-se o segundo modo de referéncia como exemplo, vocé pode configurar os

parametros relevantes no painel a seguir:

| Ajuste ret

Modo referéncia 1:Came refer. exi (sinal REF | & marca zera do encoder -

Direcdo pesy. came Cormeg oL

C}@Eﬁ@ IIE' :_L-';

- P oL
o) i, Vaioreoond ponto
velocidade 0o came de referdncia £000| 1000LLITUR |- == v wme oo v mme e gd ol vt rmfer
velo. ponto refer aprox 300 1000LUMA fre- :
Veloc pesq marca zemo 00 I000LUAMIA J=remmmmmndeoeaadoccaaany

Dist mdx. pf pesq. mara e
s, 20000] LU frmeeen

Dist. mdix. [ pesq. came relend 2147482647 LL
Zed P pesg. ¢ 4TaRIEAT| LU |===n

Iniciar refar

Atribua os sinais REF e SREF(para mais informacdes, consulte "Configuracao de

\n

entrada/saida (Pagina 60)"). Clique em Iniciar refer. |e a seguinte adverténcia

aparece:

Funcao disponivel para pessoal autorizado

Durante a operacao, certifique-se que as posicies reais do motor e do mecanismo
mecanico sejam validas.

Nrdware ao sinal EMGS de forma apropriada para realizar a parada de emergéncia.

Clique em “ para iniciar a referéncia e a janela a seguir aparece:

Aguardando o término da referéncia

Obs.: O inversor esta em referéncia. Vocé pode aguardar até o termino da referéncia ou
para-la!

Parar referéncia

Clique no botéao abaixo para parar o processo de referéncia.
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e Encoder absoluto

Se o motor for equipado com um encoder absoluto, ha cinco modos de referéncia
disponiveis. Vocé pode implementar o processo de referéncia através dos terminais
Modbus ou DI externos em vez de V-ASSISTANT.

Vocé também pode ajustar o encoder absoluto (ao configurar a posi¢ao atual na posigcao
zero) ao clicar Ajuste ref. no painel abaixo para configurar da referéncia:

Ajuste ref.

Ajuste ref.

Status calib. valor abs.
Encoder absoluto ndo ajustado

Valor coord. ponto refer
0

Indicagéo
Modo de referéncia para encoder absoluto

Se um encoder absoluto estiver conectado, os cinco modos de referéncia estao
disponiveis. Vocé pode selecionar os modos de referéncia diferentes com parametro
p29240. Quando p29240 = 1 a 4, o processo de referéncia pode ser implementado antes
de definir a posig¢ado atual como a posigao zero. Uma vez que a posigao zero for definida,
0s quatros modos de referéncia ndo estdo mais disponiveis.

426.2 Configuragéo do limite de posicionamento do software

Os dois limites de posi¢ao do software a seguir estdo disponiveis no modo de controle de
posicao interna (IPos):

® [imite de posicionamento positivo

® [imite de posicionamento negativo

Indicagéo

A funcgao de limite de posicionamento do software somente fica ativa apds a referéncia.
Quando a posigao real atinge um dos limites de posicionamento do software mencionados
acima, a velocidade do motor desacelera até 0.

SINAMICS V-ASSISTANT Ajuda on-line
Manual de instrugdes, 09/2015, ASE36618193 67



Navegacgédo pela tarefa

Vocé pode ajustar o limite de posicionamento do software no painel a seguir:

Ajuste lim. posic. software

Habilite lim. posic. software

Servo-on

Veloc 100

Veloc

limite posic. pos.

Use a posicdo atual

Y]

pm -

Posicéo w
limite posic. neg.
Use a posicdo atual

LU LU

Método 1 Ajuste através da entrada manual

Clique na caixa de selegao para habilitar o limite de posicionamento do software. Insira os
valores de posicionamento desejados nos campos de entrada de baixo diretamente.

Método 2 Ajuste através da fungao de jog

Servo-on [

c

Use a posicdo atual

9|

Use a posicdo atual

servo off ]

68

o

N

®

Clique na caixa de selegao para habilitar o limite de posi-
cionamento do software.

Insira o valor de velocidade.

Observacgao:

A velocidade de jog ndo deve ser muito rapida. Caso contrario
0s eixos da maquina ficarao fora de controle devido a um
possivel atraso na comunicagao.

Clique neste botao para executar o acionamento do servo e
uma mensagem de adverténcia aparecera. Confirme sua
selegdo clicando em na janela de mensagem.
Clique neste botao para girar o motor no sentido horario e ele
atingira a posi¢gdo maxima.

Obtenha a posigao atual clicando neste botao.

Clique neste botao para girar o motor no sentido anti-horario e
ele atingira a posi¢gdo minima.

Obtenha a posigao atual clicando neste botao.

Se desejar desabilitar esta fungdo, clique neste botdo e na
caixa de selecéo.
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Indicagéo

Os pré-requisitos para o limite de posicionamento do software:
o Areferéncia foi concluida com éxito

¢ O modo de trabalho de eixo linear esta selecionado

4.2.7 Configuragao da saida de impulsos do encoder

Quando o SINAMICS V-ASSISTANT esta trabalhando nos modos de controle em posi¢éo
(PTI e IPos), vocé pode configurar a saida de pulso no painel a seguir:

Tipo encoder incremental
Resol. encoder 2048 ppr

Ajusie n® saida encoder tfrem pulso pela rot

p20030 1000

o Ajuste n® saida encoder trem pulso pela rel. engr.. eletr
p29031

Rel. engr. = i o Faixa rel. engr. eletr. 0,02 a 200
p20032

O SINAMICS V-ASSISTANT identifica automaticamente o tipo de encoder e a resolugao.
Duas opgoes sao listadas para que vocé configure os parametros relevantes:

® Define o numero TDP por revolugao

® Defina o numero TDP por relagdo da engrenagem

4.2.8 Compensacéo da folga

Geralmente, a folga ocorre quando a forga mecénica é transferida entre uma pecga da
maquina e seu inversor.

Se o sistema mecanico precisasse ser ajustado/projetado de forma que ndo houvesse
absolutamente nenhuma folga, isto resultaria em alto desgaste. Portanto, a folga pode
ocorrer entre o componente da maquina e o encoder. Para os eixos com detecgao de
posi¢ao indireta, a folga mecénica resulta em uma falsa distancia cruzada porque o eixo, na
reversao da diregao, faz um percurso muito longe ou insuficiente, correspondendo ao valor
absoluto da folga.
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Vocé pode configurar a compensagao de folga no painel a seguir:

—l

Compensacio da folga p2583

A fim de compensar a folga, a folga especificada deve ser especificada emp2583 com a
polaridade correta. Em cada dire¢cao da reversao da rotagao, o valor efetivo do eixo é
corrigido dependendo da dire¢ao cruzada efetiva.

Indicagéo
Pré-requisitos para compensacao da folga
A compensacao da folga fica ativa ap6s

¢ O eixo teve referéncia para o sistema de medi¢ao incremental. Consulte a segao "Ajuste
da referéncia|(Pagina|63)" para informacdes detalhadas sobre referéncia.

¢ 0 eixo foi ajustado para o sistema de medigéo absoluto.

\n
)
J
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4.2.9 Visualizag¢ao de todos os parametros

Vocé pode configurar todos os parametros editaveis neste campo:

Filtro grupo: L |:| Padrées fabrica Salve alter.
—_m Cont [Ty it

EE -0 D do motor [0, 54251] 0 Imediata.
p29001 Reversdo do sentido de funcionam... 0:Dir.. - NA - 0 Imediata.
Basic p29002 Selecdo de display do BOP 0:vel.. - NA = 0 Imediata. E
Basic p29003 Modo de controle 0:PTI - MNA - 0 Rein.
Basic p20004 Enderego RS485 1 NA. [1,31] 1 Rein.
Basic p29005 Val lim de alarme p porcent daca = 100000 % [1.100] 100 Imediata.
Basic p29006 Tensdo de rede 400 v [380 , 4807 400 Imediata.
Basic p29007 Protocolo RS485 1:Pr. -~ NA - 1 Rein.
Basic p29008 i ] Modo de controle modbus 2:5e.. = NA = 2 Rein.
Basic p29009 Taxa de transmissdo RS485 8:38.. - NA - 8 Rein.
Basic p29010 PTI: Selecdodaformadaentrada ... 0:PD.. - MNA 0 Imediata.
Basic p29011 PTI: Nimero de pulsos de setpoint .. O MNA [0,16777215] O Imediata.
Basic p29012[0] PTI: Numerador da relagio de fran... 1 NA. [1,10000] 1 Imediata.
Basic p29012[1] PTI: Numerador da relagdo de tran_ 1 NA [1,10000] i Imediata.
Basic p29012[2] PTI: Numerador da relagio de fran... 1 NA. [1,10000] 1 Imediata.
Basic p29012[3] PTI: Numerador da relagdo de tran_ 1 NA [1,10000] i Imediata.
Basic p29013 PTI: Denominador da relacdo de tr.. 1 N.A [1.10000] 1 Imediata.
Basic p29014 PTI: Selecdo do nivel elétricopara ... 1:24V - NA - 1 Imediata.
Basic p29016 PTI: Filtro de entrada de pulsos 0:PTL. - NA — 0 Imediata.
Basic p29019 Tempo de monitoramento RS485 0.000 ms [0, 2000000] 0 Imediata.
Basic p29020[0] Otimizag&o: Dyanmic factor : Ajuste. . |18 NA. [1,35] 18 Imediata.
Basic p29020[1] Otimizac&o® Dyanmic factor - Ajuste 18 NA [1,385] 18 Imediata.
Basic p29021 Otimizacdo: Selecdo de mododeo... 0:De.. - NA — 0 Imediata.
Basic p29022 Otimizag&o: Relagdo do momentod... 1.000 MNA. [1,10000] 1 Imediata.
Basic p29023 Tuning: Configuracio OBT 7 NA. — 7 Imediata.
Basic p29024 Tuning: Configuracdo de RTT 76 MNA. - 76 Imediata.
Basic p29025 Tuning: Configurac&o geral 4 N.A. — 4 Imediata.
Basic p29026 Otimizag&o: Duracdo do sinal de te... 2000 ms [0, 5000] 2000 Imediata.
Basic p29027 Otimizag&o: Limitagdo da rotagdod.. O MNA [0 . 3000] 0 Imediata.
Basic p29028 Tuning: tempe constante de préo... 7.500 ms [0.60] 75 Imediata.
Basic p29030 PTO: Namero de pulsos por rotagdo | 1000 MNA [0, 16384] 1000 Imediata.
Basic p29031 PTO: Numerador da relacdo de tra... 1 M.A [1.21470000... 1 Imediata.
Basic p29032 PTO: Denominador da relagdodet . 1 MNA [1.21470000_. 1 Imediata.
Basic p29033 Dire¢do do PTO 0:PT.. - NA - 0 Imediata.
Basic p29035 Ativaco do VIBSUP 0:De.. -~ NA — 0 Imediata.
Basic p29041[0] Escala do torque - Escala de defini...  100.000 % [0, 300] 100 Imediata.
Ragir n2anA1111 Ferala dn tnrnne - Ferala de limite ann nnn o5 m anm ann Imediata S

Indicagéo

O parametro com um € icone na tabela significa que o pardmetro é utilizado por uma
funcdo de comunicagdo Modbus. Vocé pode clicar no icone para ver informacgdes
detalhadas sobre a fungdo de comunicacgao.
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Campo

Descrigao

Filtro de
grupo:

Visualiza os parametros de acordo com grupos diferentes.

Encontre

inserir o texto desejado.

Padrées de
Fabrica

Vocé pode clicar no botao a seguir para reinicializar todos os pardmetros com suas
configuragdes de fabrica:

Padrées fabrica

Para mais informacgoes, consulte a Segéo "Ferramentas -> Padrao de fabrica|(Pagi-
na 28)".

Salve as
alteragdes

Vocé pode clicar no botao a seguir para salvar as alteragdes comparadas aos pa-
drbes/configuragdes de fabrica em um arquivo .html que pode entdo ser usado para
fins de documentagédo ou como uma referéncia para o comissionamento BOP.

Salve alter.

Salve na janela a seguir:

g&Salvarcomo
r Y
i

Organize »

l <« Siemens » PCTool » Project »

MNew folder = = @

X Favorites Name Date modified Type

Bl Desktop
4 Downloads

. Export_Parameters_files
E_] Export_Parameters.html

File folder
HTML Docu

1/28/2015 4:08 PM

v
=!| Recent Places

.~ Libraries
5| Documents
,J" Music
[ Pictures

E Videos

1% Computer - [ m r

File name: Export_Parameters.html -

@ | 7

“ Hide Folders [

Save as typel [html files (*.html)

Save

) |

Cancel ]

@®: O local padrao é: xxx/Siemens/V-ASSISTANT/Project.
xxx: Diretorio da raiz de configuragdo SINAMICS V-ASSISTANT

@: Somente o formato .html esta disponivel.

72

SINAMICS V-ASSISTANT Ajuda on-line
Manual de instrugdes, 09/2015, ASE36618193

A lista de parametros filtra de acordo com o texto digitado. A filtragem é feita depois de




Navegacgédo pela tarefa

Campo

Descrigao

Tabela

Todos os parametros sdo exibidos com as informagdes a seguir:

Grupo

NUmero do parametro
Nome

Valor

Unidade

Faixa

Configuragao de fabrica
Tipo de efeito

Observagao:

Na coluna referente ao valor, os valores com o fundo branco podem ser editados.
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4.3 Comissionamento
4.3.1 Teste da interface
4.3.1.1 Simulagédo de E/S

Quando o SINAMICS V-ASSISTANT estiver trabalhando no modo on-line, € possivel

visualizar o status de E/S no seguinte painel:

Simul. E/S | Sinal

Namero de

Freq. pulso

Tensdo valida
(V)
Tensdo valida

(V)

DRIVE

veloc. atual
(rpm)

Torque efet.
(Nm)

Lim. torque
(Nm)

DIA

DIA

AOD1

| Habilitar simul. DO 3 ||

®

[H sinal habilitado

Sinal desabilitado

0O sinal foi forcado como 1 @

74

SINAMICS V-ASSISTANT Ajuda on-line
Manual de instrugdes, 09/2015, ASE36618193



Navegacgédo pela tarefa

Area | ltem Descricéo

O) Entrada de trem de pulsos: Informagbes sobre a entrada de trem de pulsos:
e Numero de pulsos recebido .

e Frequéncia de pulso.

Para mais informacgoes, consulte a Seg¢ao 'Entradas do
trem de pulso (PTIs)|(Paginal86)".

@ |bn-~-Di8 Toda entrada digital pode ser vinculada a qualquer um
dos 28 sinais internos.
DI9 Vinculado ao sinal EMGS.
D10 Vinculado ao sinal C_MODE .
Observagao:

Para mais informagdes sobre o numero e a definicdo dos sinais, consulte a se¢do'Entradas
digitais (Dls) (Pagina| 77)".

® Al Vinculado com os sinais relacionados a velocidade.
Al2 Vinculado com os sinais relacionados ao torque.
Observagao:

Para mais informagdes sobre entradas analdgicas, consulte a Secao Entradas analdgicas
(Als)|(Pagina|85)".

@ |AO1 Vinculado com o sinal de velocidade efetiva, por padrao.
AO2 Vinculado com o sinal de torque efetivo, por padréo.
Observagao:

Para mais informacgdes, consulte a Segao 'Saidas analdgicas (AOs) (Paginal 85)".

® |DO1~DO6 Toda saida digital pode ser vinculada livremente a
qualquer um dos 12 sinais internos. Para mais in-
formagdes, consulte a Segao |'Saidas digitais (DOs)
(Pagina|82)".

® Habilitar simul. DO [ Clicar neste botao permite a simulagdo DO. Se desejar
: desabilitar esta fungéo, clique neste botao a seguir:
Desabilitar simul. DO [H]
@ O sinal esta habilita- | Indica que a alta tensao (ou légica 1) esta na entra-
m do da/saida digital.
O sinal esta desabil- | Indica que a baixa tensao (ou logica 0) esta na entra-
|Z| itado da/saida digital.
O sinal foi forgado Indica que o status do sinal atribuido esta forgado como
- . como 1 1.
Serm_On
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Indicagéo

e Esta funcao fica indisponivel, mas pode ser exibida no modo off-line.
¢ O status de cada indicador e do valor analégico sdo atualizados a cada 0,5 s.
e O sinal P_TRG no modo PTI é reservado para uso futuro.

e Vocé pode alterar o link de sinal conforme desejado. Para mais informagdes, consulte a

Secao "Configuragéo de entrada/saida|(Pagina 60)".

Status dos sinais DI

76

E possivel visualizar o nome, a descrigdo, o valor e o status do sinal DI individual no

seguinte painel:

Simul. B/ Snal

Fomesna T ez
[son [

RESET
CWL

COWL
G_CHANGE

P_TRG
CLR
EGEAR1
EGEARZ
UMY
TLIMZ
CWE
CCWE
TSCLAMP
SPD1
sPO2

TSET
LM
SUmz
POS1
Pos2
POS3
REF
SREF
STEPF
STEPH
STEPH
EMGS
C_MODE

Rein. alam

Limite sobrepercurso sent. hor. {lim. pos.}

Limite Sobreperturso sent anti-nondad (im. neg. )
Musdanta ganho entre 19 & 2 ganho de pardmelro definids
Mo modo PTL pulso permitidoinibido.

Limpar pulscs incl. contr. posk;&o

Engr. alefr 1

Engr elelr 2

Seter, lim. lorque 1

Seler. Im. torgue 2

Habili. rod. sent. hor.

Habilit rot. sent. antk-hordrio

Grampos vel zero

Selec modo vel. valor rel. vel fixa 1

Selec. modo vel - valor ref. vel fixa 2

Selec. modo el valor ral vel fixa 3

Selecdo valor ref torque

Selerd0 im velor 1

Selecdo lim welot, 2

Selec. valor ref. pos 1

Seler. valor rel. pos. 2

Selec. valor rel pos 3

Defina poro rel. ¢ enlr dig. ou 3 entr. came red. p/ modo 2
Apraxmaio rel serd reiniciada cf snal SREF
Passo avango [/ proe. valor de ref. posicdo faa
Passo reforno p/ vaior ref. posic o fxa anterior
Passo pf wahor ref posicdo fua 1

Parada emerg

AR modo

ooBbooooo0DB0oO0OcOO0O0OoOO0DO0O0ODDOoODOoOOooooao
oocDooDDo0DDDD 0000000000000 0 S0
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43.1.2 Entradas digitais (Dls)

Vocé pode atribuir no maximo 28 sinais de entrada digital internal ao servoacionamento
SINAMICS V90. Para informagdes detalhadas sobre estes sinais, consulte a tabela abaixo:

Ne°. | Nome Tipo | Descrigdo Modo de controle
PTI IPos |S T
1 SON Bor- | Servo acionado v v v v
da e 0-1: aciona o circuito de alimentagao e
0-1 coloca o servoacionamento pronto para
1-0 operagao.

e 1-0: desaceleragdo em rampa do motor
(OFF1) nos modos PTI, IPos e S; 0 mo-
tor para por inércia (OFF2) nomodo T .

2 RESET |Bor- | Reinicializagdo dos alarmes v v v v
da ¢ 0-1: Reinicializagdo dos alarmes
0-1

3 CWwL Bor- | Limite de sobrepercurso no sentido horario | v v v v
da (limite positivo)

150 |e 1 =condigdo para operacio
e 1-0: parada de emergéncia (OFF3)

4 CCWL Bor- | Limite de sobrepercurso no sentido anti- v v v v
da horario (limite negativo).

150 |e 1 =condigdo para operacio
e 1-0: parada de emergéncia (OFF3)

5 G- Nivel | Mudanga de ganho entre o primeiro e o v v v X
CHANGE segundo ganho de parametro definido.

e 0: o primeiro e o0 segundo ganho de
parémetro definido

e 1: 0 segundo ganho de parametro

definido
6 P-TRG Nivel | NoPTI modo: pulso permitido/inibir. v v X X
(P_TRG |Bor- |e 0:E possivel a operagdo com valor de
no modo |d@ referéncia do trem de pulso
PTI € 0-1 14 1:inibir o valor de referéncia do trem de
reser-
|
vado puise o -
para uso NolPos modo: acionamento da posi¢ao
futuro) e 0-1:inicia o posicionamento do valor de
referéncia da posigéo fixa selecionada
7 CLR Nivel | Limpar pulsos de inclinagdo de controle da | v X X X

posigao.
e 0: Nao limpar

e 1: Limpar os impulsos de inclinagao com
base na configuragéao de p29242
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Ne.

Nome

Tipo

Descrigcao

Modo de controle

PTI

IPos

S

EGEAR1

Nivel

EGEAR2

Nivel

Engrenagem eletronica.

Uma combinagao de sinais EGEAR1 e
EGEAR2 podem selecionar quatro relagdes
de engrenagem eletronica.

EGEAR2 : EGEAR1

e 0:0: relagdes de engrenagem eletrénica
1

: 1: relagdes de engrenagem eletrbnica

0
2
e 1:0: relagdes de engrenagem eletrénica
3
1

: 1: relagdes de engrenagem eletrbnica
4

v

v

X

x

v

v

X

10

TLIM1

Nivel

11

TLIM2

Nivel

Selecao de limite de torque .

Uma combinagao de TLIM1 e TLIM2 pode
selecionar quatro fontes de limite de torque
(um limite de torque externo, trés limites de
torque internos).

TLIM2 : TLIM1
e 0:0: limite de torque interno 1

e 0: 1: limite de torque externo (entrada
analdgica 2)

e 1:0: limite de torque interno 2

e 1:1:limite de torque interno 3

12

CWE

Nivel

Habilitagao de rotagdes no sentido horario.

o 1: Habilitagdo da rotagdo no sentido
horario, acelerar

e 0: Desabilitagdo da rotagao no sentido
horario, desacelerar

13

CCWE

Nivel

Habilitacao de rotagdes no sentido anti-
horario.

e 1: Habilitagdo de rotagdes no sentido
anti-horario, desacelerar

o 0: Desabilitagdo da rotagcao no sentido
anti-horario, acelerar

14

ZSCLAM
P

Nivel

Grampos de velocidade zero.

e 1 =quando o valor de referéncia da
velocidade do motor for um sinal
analdgico e menor do que o nivel limite
(p29075), o motor é grampeado.

e (0=semacgao
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Ne°. | Nome Tipo | Descrigdo Modo de controle

PTI IPos |S T
15 | SPD1 Nivel | Selecionar modo de velocidade: valor de X X v X
16 |sPD2 Nivel referéncia de velocidade fixa.

17 | SPD3 Nivel Uma combinagéo.de singis SF’D1, SPD2 e
SPD3 pode selecionar oito origens de valor
de referéncia de velocidade (um valor de
referéncia de velocidade externo, sete
valores de referéncia de velocidade fixa).

SPD3 : SPD2 : SPD1

e 0:0:0: valor de referéncia externo de
velocidade analdgica

e 0:0:1:valor de referéncia de veloci-

dade fixa 1

e 0:1:0: valor de referéncia de veloci-
dade fixa 2

e 0:1:1:valorde referéncia de veloci-
dade fixa 3

e 1:0:0: valor de referéncia de veloci-
dade fixa 4

e 1:0:1:valor de referéncia de veloci-
dade fixa 5

e 1:1:0: valor de referéncia de veloci-
dade fixa 6

e 1:1:1:valor de referéncia de veloci-
dade fixa 7

18 | TSET Nivel | Selegado de valor de referéncia do torque. X X X v

Este sinal pode selecionar duas fontes de
valor de referéncia de torque (um valor de
referéncia externo de torque, um valor de
referéncia fixo de torque).

e 0: valor de referéncia externo de torque
(entrada analégica 2)

e 1:valor de referéncia fixo de torque

19 | SLIM1 Nivel | Selecao de limite de velocidade. v v v v

20 | SLIM2 Nivel | Uma combinagéo de SLIM1 até SLIM2 pode
selecionar quatro fontes de limite de veloci-
dade (um limite de velocidade externo, trés
limites de velocidade internos).

SLIM2 : SLIM1

e 0:0: limite de velocidade interno 1

e 0:1: limite de velocidade externo (en-
trada analogica 1)

e 1:0: limite de velocidade interno 2
e 1:1:limite de velocidade interno 2
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Ne°. | Nome Tipo | Descrigao Modo de controle

PTI IPos |S T
21 | POSH1 Nivel | Selecione o valor de referéncia da posigdo. | X v X X
22 | POS2 Nivel | Uma combinagao de sinais POS1 a POS3
23 | POS3 Nivel pode selecionar oito fontes de valor de

referéncia de posigéo fixas.
POS3 : POS2 : POS1

e 0:0:0: valor de referéncia de posi¢cao

fixa 1

e 0:0:1:valor de referéncia de posigao
fixa 2

e 0:1:0: valor de referéncia de posicao
fixa 3

e 0:1:1:valor de referéncia de posigcao
fixa 4

e 1:0:0: valor de referéncia de posi¢cao
fixa 5

e 1:0:1:valor de referéncia de posigao
fixa 6

e 1:1:0: valor de referéncia de posi¢cao
fixa 7

e 1:1:1:valor de referéncia de posigao
fixa 8

24 | REF Bor- | Defina o ponto de referéncia com a entrada | X v X X
da digital ou a entrada came de referéncia para

0-1 |© modo de aproximagao de referéncia.

e 0-1: entrada de referéncia

25 | SREF Bor- | A aproximacgao de referéncia sera reiniciada | X v X X
da com o sinal SREF.

0-1 |e 0-1 inicie a aproximacao de referéncia

26 | STEPF Bor- | Passo de avango para o préximo valor de X v X X
da referéncia de posigao fixa.

0-1 |e 0-1inicie a agdo do passo

27 | STEPB Bor- | Passo de retorno para o valor de referéncia | X v X X
da de posigao fixa anterior.

0-1 |e 0-1inicie a agdo do passo

28 | STEPH Bor- | Passo para o valor de referéncia de posigédo | X v X X
da fixa 1.

0-1 |e 0-1inicie a agdo do passo
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Indicagéo

Ao trabalhar no modo de controle de torque, o valor de referéncia de torque equivale a 0 se
CWE e CCWE estiverem no mesmo status. Para mais informacgdes, consulte as instrugdes
de operagao do SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6.

Indicagéo

Circunstancias invalidas para sinais DI

¢ QuandoSINAMICS V-ASSISTANT estiver se comunicando com o inversor ou vocé
estiver operando no inversor no SINAMICS V-ASSISTANT, alguns sinais DI sao
invalidos:
— Ao fazer referéncia pelo SINAMICS V-ASSISTANT, o sinal DISREF ¢ invalido.

— Durante o teste de operagao experimental, o sinal DI SON ¢ invalido; enquanto isso,
DI7 e DI8 sao ocupados por SINAMICS V-ASSISTANT.

Mapa de sinal direto
Force os seguintes seis sinais como sinais logicos "1" com o pardmetrop29300 (P_DI_Mat):
e SON
e CWL
e CCWL
e TLIM1
e SPD1
e TSET
e EMGS
A definicao para p29300 ¢é a seguinte:

Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
EMGS TSET SPD1 TLIM1 CCWL CWL SON

Por exemplo, se definir p29300 = 1 como forgar SON para um sinal alto l6gico, DI1 pode
entdo ser atribuido a outros sinais desejados.

Indicagéo
O parametro p29300 tem prioridade mais alta do que os Dls.

O bit 6 de p29300 ¢ utilizado para a parada de emergéncia. Vocé nao esta autorizado a
modifica-lo quando o inversor estiver em estado servo.
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43.1.3 Saidas digitais (DOs)

Vocé pode atribuir no maximo 13 sinais de saida digital interna ao servoacionamento
SINAMICS V90. Para informagdes detalhadas sobre estes sinais, consulte a tabela abaixo:

N°. | Nome Descrigdes Modo de controle
PTI IPos |S T
1 RDY Servo pronto v v v v
e 1: pronto para operar
e 0: oinversor ndo esta pronto (ocorre alarme
ou falta a habilitagdo do sinal)
2 FAULT Erro v v v v
¢ 1: Em estado de falha
e 0: Nenhuma falha
3 INP Sinal em posigao v v X X
e 1: numero de pulsos de inclinagdo na faixa
em posigao atual (pardmetro p2544)
e 0: 0s pulsos de inclinagao estdo além da
faixa em posigéo
4 ZSP Deteccéao da velocidade zero v v v v
e 1: avelocidade do motor ¢ igual ou menor
do que a velocidade zero (pode ser ajustado
com o parametro p2161).
e 0: avelocidade do motor € maior do que a
velocidade zero + histerese (10 rpm).
5 SPDR Velocidade atingida X X v X
e 1: velocidade efetiva do motor quase
(histerese interna 10 rpm) atingiu a veloci-
dade do comando de velocidade interno ou
o comando de velocidade analégica. A faixa
de aproximacgao de velocidade pode ser
ajustada através do parametro p29078
e 0: a diferenga de velocidade entre o valor de
referéncia de velocidade e a efetiva € maior
do que a histerese interna.
6 TLR Limite de torque atingido v v v X
e 1: 0torque gerado quase (histerese interna)
atingiu o valor do limite de torque positivo, o
limite de torque negativo ou o limite de
torque analdgico
e 0: o0 torque gerado nao atingiu o limite
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Ne°. | Nome Descrigdes Modo de controle
PTI IPos |S T
7 SPLR Limite de velocidade atingido v v v X

e 1: avelocidade quase (histerese interna, 10
rpm) atingiu o limite de velocidade.

e 0: a velocidade nao atingiu o limite de ve-
locidade.

8 MBR Freio de retengdo do motor v v v v

e 1: o freio de retengdo do motor esta fechado

e 0: o freio de retencdo do motor esta liberado

Observacgdo: MBR é somente um sinal de status
porque o controle e a fonte de alimentagéo do
freio de retencao do motor sdo obtidos com
terminais separados.

9 OLL Nivel de sobrecarga atingido v v v v
e 1: 0 motor atingiu o nivel de sobrecarga de

saida parametrizado (p29080 em % do
torque nominal, padréo: 100%, max: 300%)

e 0: o motor ndo atingiu o nivel de sobrecarga

10 | WARNIN | Condigéo de adverténcia 1 atingida v v v v
G1

e 1: A condicdo de adverténcia 1 para-
metrizavel foi atingida.

e 0: A condigao de adverténcia 1 nao foi

atingida.
Consulte a nota abaixo.
11 | WARNIN | Condigao de adverténcia 2 atingida v v v v
G2 e 1: A condigido de adverténcia 2 para-
metrizavel foi atingida
e 0: A condigcao de adverténcia 2 nao foi
atingida.
Consulte a nota abaixo
12 | REFOK Em referéncia X v X X

e 1 =-em referéncia

e 0 =sem referéncia
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Ne°. | Nome Descrigdes Modo de controle
PTI IPos S T
13 |CM_STA | Modo de controle de corrente v v v v

e 1 =0 segundo modo em cinco modos de
controle compostos (PTI/S, IPos/S, PTI/T,
IPos/T, S/T)

e 0= O primeiro modo em cinco modos de
controle compostos ou quatro modos basi-
cos (PTI, IPos, S, T)

14 | RDY_ON | Pronto para servo ligado v v v v

e 1: pronto para servo ligado

e 0: o acionamento ndo esta pronto para o
servo ligado (ocorre uma falha ou falta a
rede elétrica)

Observacgdo: Depois que o servoacionamento

esta ligado, o sinal permanece no status 1 a
menos que 0s casos anormais acontegam.

Atribuicdo dos sinais de adverténcia para saidas digitais

Vocé pode atribuir dois grupos de sinais de adverténcia para as saidas digitais com os
paréametros p29340 (primeiro grupo de sinais de adverténcia ativos) e p29341 (segundo
grupo de sinais de adverténcia ativos).

Configuragao Condig¢des de adverténcia
(p29340/p29341)
1 Protegéo contra sobrecarga: o fator de carga é 85% ou mais da

utilizacado do motor.

2 Resistor de frenagem: a capacidade do resistor de frenagem é 85%
ou mais da poténcia nominal do resistor.

3 Alarme do ventilador: o ventilador parou por 1 segundo ou mais.

Alarme do encoder

5 Superaquecimento do motor: o motor atingiu 85% da temperatura
maxima permitida para o motor.

6 Deteccao da vida util: a expectativa de vida da capacidade ou do
ventilador € mais curta do que o tempo especificado.

Se a condigao de adverténcia atribuida a p29340 ocorrer, WARNING1 torna-se ativado.

Se a condigao de adverténcia atribuida a p29341 ocorrer, WARNING2 torna-se ativado.
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43.1.4 Entradas analdgicas (Als)
No total ha duas entradas analégicas disponiveis:
e Al1: Vinculado com os sinais relacionados a velocidade.
® AI2: Vinculado com os sinais relacionados ao torque.
Em modos de controle diferentes, as entradas analdgicas s&o vinculadas a diferentes sinais:
Modo de controle Al Al2
Posicéo (PTI e IPos) N&o usada Limitacao de torque
S Ponto de ajuste de velocidade Limitagao de torque
T Limite de velocidade Valor de referéncia de torque
PTI/S and IPos/S N&o usada em modos de con- Limitacao de torque
trole em posicéo
--> Valor de referéncia da ve-
locidade no modo S
PTIT and IPos/T Nao usada em modos de con- Limite de torque em modos de
trole em posicao controle de posigao
--> Limite de velocidade no --> Valor de referéncia de
modo T torque no modo T
SIT Valor de referéncia da veloci- Limite de torque no modo S
dade no modo S --> Valor de referéncia de
--> Limite de velocidade no torque no modo T
modo T
43.1.5 Saidas analdgicas (AOs)

Dois parametros, p29350 (seleciona as fontes de sinal para AO1) e p29351 (seleciona as
fontes de sinal para AO2), sdo usados para selecionar a fonte da saida analdgica:

Paramet- | Valor Origem Valor Origem
ro
p29350 0 (pa- | Velocidade efetiva (referéncia 7 Frequéncia de entrada por pulso
drdo) |p29060) (referéncia 100 k)
1 Torque efetivo (referéncia 3 x 8 Frequéncia de entrada por pulso
r0333) (referéncia 1000 k)
2 Valor de referéncia de veloci- 9 Numero de pulsos restantes
dade (referéncia p29060) (referéncia 1 k)
3 Valor de referéncia de torque 10 Numero de pulsos restantes
(referéncia 3 x r0333) (referéncia 10 k)
4 Tensao do barramento CC 11 Numero de pulsos restantes
(referéncia 1000 V) (referéncia 100 k)
5 Frequéncia de entrada por 12 Numero de pulsos restantes
pulso (referéncia 1 k) (referéncia 1000 k)
6 Frequéncia de entrada por
pulso (referéncia 10 k)
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4.3.1.6

43.1.7

Fungao

86

Paramet- | Valor Origem Valor Origem
ro
p29351 0 Velocidade efetiva (referéncia 7 Frequéncia de entrada por pulso
p29060) (referéncia 100 k)

1 (pa- | Torque efetivo (referéncia 3 x
drdo) |r0333)

8 Frequéncia de entrada por pulso
(referéncia 1000 k)

2 Valor de referéncia de veloci- 9 Numero de pulsos restantes
dade (referéncia p29060) (referéncia 1 k)

3 Valor de referéncia de torque 10 Numero de pulsos restantes
(referéncia 3 x r0333) (referéncia 10 k)

4 Tenséo do barramento CC 11 Numero de pulsos restantes
(referéncia 1000 V) (referéncia 100 k)

5 Frequéncia de entrada por 12 Numero de pulsos restantes

pulso (referéncia 1 k)

(referéncia 1000 k)

6 Frequéncia de entrada por
pulso (referéncia 10 k)

Entradas do trem de pulso (PTIs)

OSINAMICS V90 servoacionamento suporta dois tipos de valor de referéncia das formas de
entrada do trem de pulso:

® Pulso da trilha AB

® Pulso + Diregao

Para ambas formas, sdo suportadas légica positiva e lI6gica negativa:

Formade |Légica positiva=0 Légica negativa = 1
entrada do | Ayango (Sentido Reversdo (Sentido | Avango (Sentido Reversao (Sentido
trem de horario) anti-horario) horario) anti-horario)
pulso
Pulso da
trilha AB A A

B B
Pulso +
Diregao Pulso Pulso

Direcéao

Diregéo

Saidas do encoder do trem de pulso (PTOs)

Uma saida do encoder do trem de pulso (PTO) que fornece sinais de pulso podem transmitir
sinais para o controlador para realizar sistema de controle de malha fechada dentro do
controlador ou transmiti-los para outro inversor como um valor de referéncia do trem de
pulso para o eixo sincrono.
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4.3.2 Teste do motor

Ha duas sub-fung¢des disponiveis:
® Jog (Pagina 87)

® Operacao de teste de posicionamento|(Pagina|87)

4321 Jog

Para informacgdes detalhadas sobre a fungéo de jog, consulte a segao Jog|(Pagina 43)".

4322 Operacgao de teste de posicionamento
No modo on-line, vocé pode configurar esta fungao no painel a seguir:

J.og | oper. teste posic

Jog
Use fungdo jog para definir posicdo max. e min. para sua operagao de teste de posic
Servo-on [}
Vel jog 0 rpm o =

Limite minimo

Limite maximo

—

Defina limit

Posigao minima Posigdo maxima

Use a posicio alua Use a posicdo atual

Movimento posic.

Use a fungdo de jog para definir a posicao inicial

Dist. moviment 1LU

Vel movim 1.000 rpm

Habil oper teste [ || P

Indicagéo

A operacao de teste de posicionamento somente esta disponivel em modos de controle de
posicao (PTI e IPos).
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Sequéncia de operagdo

c

9|

88

Servo-on [l

Use a posicdo atual

Use a posicdo atual

servo off ]

Habil oper teste [

N

»

o

~

©

10.

11.

Insira a velocidade de jog.
Use este botao para habilitar a fungéo de jog.
Observacgao:

Apbs clicar nesse botdo, uma mensagem de adverténcia
aparecera. Clique em na janela de mensagem
para confirmar a execugao do acionamento do servo.

Clique neste botao para girar o motor no sentido horario e ele
atingira a posi¢gdo maxima.

Obtenha a posigdo maxima clicando neste botdo no canto
direito do painel.

Clique neste botao para girar o motor no sentido anti-horario e
ele atingira a posigdo minima.

Obtenha a posi¢ao minima clicando neste botdo no canto
esquerdo do painel.

Observacgao:

Certifique-se de que a posigao real esteja dentro do escopo.
Caso contrario, a operagao de teste de posicionamento nao
pode ser iniciada.

Use este botdo para desabilitar a fungéo de jog.
Observagao:

A fungao de jog deve ser desabilitada antes da operagédo de
teste de posicionamento ser iniciada.

Insira a distancia de movimento e a velocidade de movimento.
Clique neste botao para ativar a fungao de execugao do teste.

Inicie a operagao de teste clicando neste botdo. Ou entéo,
cligue no botédo a seguir para parar a operacgao de teste:
||

Se necessario, clique neste botdo para mover-se de volta a
posicao anterior.
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4.3.3 Otimizagao do inversor

E possivel selecionar o modo de ajuste desejado com as abas do seguinte painel:

Ajuste param. | Autoajuste de um botdo | Autoajuste tempo real

Indicagéo

O Unico botao para a fungao de ajuste automatico é valido para a versao de firmware
V1.04.00 e superior.

Modos de ajuste automatico

O SINAMICS V90 oferece dois modos de ajuste automatico: unico botdo de ajuste
automatico e ajuste automatico em tempo real. A funcao de ajuste automatico otimiza os
parametros de controle com a taxa de carga da maquina em momento de inércia (p29022) e
define os parametros de filtro atuais adequados para suprimir a ressonancia da maquina
automaticamente. E possivel mudar a dinAmica de desempenho do sistema configurando
diferentes fatores dinamicos.

¢ Unico botao de ajuste automatico

— O unico botao de ajuste automatico estima a carga da maquina no momento de
inércia e as caracteristicas mecanicas com os comandos internos de movimento.
Para atingir o desempenho desejado, é possivel executar o processo varias vezes
antes de controlar o inversor com o controlador mestre. A velocidade maxima é
limitada pela taxa de velocidade.

® Ajuste automatico em tempo real

— O ajuste automatico em tempo real estima a carga da maquina no momento de
inércia automaticamente enquanto o inversor estiver funcionando com o comando do
controlador mestre. Apds autorizar a ativagao servo (SON), a fungao de ajuste
automatico em tempo real permanece eficaz para o inversor servo. Se a estimativa de
carga do momento de inércia nao for continuamente necessaria, € possivel desativar
a fungao quando o desempenho do sistema for aceitavel.

4.3.3.1 Unico botdo de ajuste automatico

Indicagéo

Antes de utilizar o Unico botao de ajuste automatico, desloque o servomotor até o centro da
posicdo mecanica para evitar a aproximacao da atual posicao limite da maquina.

Com o unico botao de ajuste automatico, o servoacionamento podera estimar
automaticamente a taxa de carga do momento de inércia.
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Pré-requisitos para o unico botédo de ajuste automatico

e A taxa da carga da maquina no momento de inércia é desconhecida e necessita ser
estimada.

e E permitido que o motor gire no sentido horario e no sentido anti-horario.

® A posicao de rotagdo do motor (p29027 define que uma rotagao é igual a 360 graus) é
permitida na maquina.

— Para o motor com um encoder absoluto: a limitacdo de posi¢ao € definida com
p29027

— Para o motor com um encoder incremental: o motor deve ser autorizado a girar
livremente por cerca de duas rotagdes quando o ajuste se iniciar

Implemente os seguintes passos para utilizar a fungao do Unico botéo de ajuste automatico:

1. Selecione do fator dindmico na seguinte area:

Falores gindm 18 = MNivel resp. ajust usuano

(L

Para mais informacdes sobre a selecdo do fator dindmico, consulte o capitulo "Unico
botdo de ajuste automatico” em SINAMICS V90, instrugdes de operagao do SIMOTICS
S-1FL6.

2. Configure o sinal de teste na seguinte area:

Tesiar confg Sinal

'y Agusi ampiit vel p2o027

Nota: o mofor gira em £2 rot. no médx. qdo botdo ajusie e
funcdo S inicla AL .

Ajust perio. p20026

2000 s

Observagao:
A posicao de amplitude recomendada (p29027) é de 360°.

3. Cligue no seguinte botdo para configurar os pardmetros da fungéo de unico botédo de
ajuste automatico.

Conf. Avanc.
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4. Configure os parametros com a janela abaixo:

Conf. Avang

p2o023 Otimizacdo: Atlvar supressao de oscilagdes p29025 Otimizacdo: Configuragao
Set speed loop gain J PD controlier for large load moments of
Bit 1 Change current set-point loop fiter par. ] Bit 1 Reduce gain at low speed
Bit 2 inertia estimator enable/disable g Bit 2 Load adaptation Kp /

Bit2 Speed pre-control
Bit 4 Torque pre-control
Bit5 Adapt maximum acceleration

Bit 7 interpolating of muiti-axis

p22022 Otmizacdo: Relacdo do momenio de inércia total-motor 1,000
p29028 Constante de tempo para o controle antecipado da auto-otimizacao 7.500
Observagao:

E possivel configurar a taxa de carga da maquina no momento de inércia (p29022) com

0s seguintes métodos:

o Especifique-o manualmente se a taxa de carga da maquina for conhecida no
momento de inércia

o Estime a taxa de carga da maquina no momento de inércia com o autoajuste por um
botdo (p29023.2 = 1). Se o ajuste com o Unico botao tiver sido executado varias
vezes e for obtido um valor estavel de p29022, é possivel parar a estimativa
configurando p29023.2 = 0.

O parametro p29028 estara disponivel quando a funcao de interpolacdo de multiplos

eixos estiver ativada (p29023.7 = 1). Se os eixos forem utilizados como eixos de inter-

polacdo, & necessario configurar as mesmas constantes de tempo de controle prévio

(p29028) para eles. Apds a conclusao do ajuste, € necessario configurar manualmente

a mesma posigao de loop mais uma vez (p29110 [0]) para eles se os resultados do

ajuste forem diferentes.

Os parametros na janela de configuragdo avangada devem ser definidos cuidados-

amente quando a func¢ao de ajuste automatico estiver desativada (p29021 = 0).

5. Cligue no seguinte botao para ativar a fungéo depois que os parametros tiverem sido
configurados.

Habil. autoaj. em 1 botdo

6. Clique sobre o botao para iniciar o ajuste.

Servo-on [
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7. Depois que o ajuste estiver concluido, sera exibida a janela com os resultados do

ajuste.
nfirm result sint
p29110[0] Ampiificagao do circuito de controle de 3.007 3.007 1000/min s
p2a111 Fator de controle antecipado de rotacio 0.000 0.000 %
P29120{0] Amplificacado de confrole de rotagso 1.375 1.375 Nms/raio
p2a121[0] Tempo de agdo integral do controle de 12.582 12.557 ms
pid414 Alivacdo do filiro de selpoint da rotacdo 1 1 MNA
p1415 Filtro de setpoint de rotagdo 1 tipo 2 2 A
pi417 Filtro valor nominal rotag3o 1, freqiiéncia 100.000 100000 Hz
p1418 Filtro de setpoint de rotacdo 1 amorecimento 0.900 0.900 H.A
p1419 Filtro de setpoint de rotagdo 1 freqiiéncia 100.000 100.000 Hz
pi420 Filtro de setpoint de rotacdo 1 amortecimento 0.900 0.900 MNA <.

Pressione este botao para aplicar o resultado do ajuste.
Aceita

Pressione este botao para cancelar o resultado do ajuste.

8. Copie os parametros ajustados de RAM para ROM para salva-los quando o ajuste tiver
sido concluido e o desempenho do inversor for aceitavel.

Indicagéo
Apos ligar o servo, o motor ird funcionar com o sinal de teste.

Se o processo com o Unico botdo de ajuste automatico tiver sido concluido com sucesso, o
parametro p29021 sera configurado automaticamente para 0. Também é possivel configurar
0 parametro p29021 para 0 antes de ligar o servo para interromper o ajuste automatico com
o Unico botdo. Antes de salvar os parametros no inversor, certifique-se de que p29021 tenha
sido mudado para 0.

Indicagéo

Nao utilize a fungcdo JOG quando utilizar a fungao de Unico botao de ajuste.

Indicagéo

Depois que a fungao de Unico botao de ajuste for ativada, nenhuma operagao sera
permitida, exceto desligar o servo e a parada de emergéncia.

Indicagéo

Apés a ativagéo do ajuste automatico por unico botédo, n&o altere outro ajuste automatico
relacionado aos pardmetros de controleffiltro, uma vez que eles podem ser ajustados
automaticamente e suas alteragdes nao serdo aceitas.
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Indicagéo

O Unico botao de ajuste automatico podera provocar algumas mudancgas nos parametros de
controle. Quando a rigidez do sistema for baixa, isto talvez possa levar a uma situagéo que,
ao configurar EMGS = 0, o motor necessitara de mais tempo para a parada de emergéncia.

Supressao da ressonéncia com o unico botdo de ajuste automatico (p29021=1, p29023.1=1)

A funcgdo de supressdo da ressonancia é utilizada junto com a fun¢do do unico botao de
ajuste automatico. A fungéo é ativada como padrao.

A funcao pode ser ativada/desativada com o bit 1 de p29023.

Antes de utilizar a fun¢ao de supressao da ressonéncia com o Unico botdo de ajuste
automatico, certifique-se de que a carga esta montada como requisitado e de que o
servomotor pode rodar livremente. Quando o processo com o unico botédo de ajuste
automatico tiver sido concluido com sucesso, o servoacionamento configura
automaticamente os pardmetros relevantes ao seguinte filtro de encaixe com a
caracteristica atual da maquina. Podem ser ativados no maximo quatro filtros nominais
atuais. E possivel verificar os seguintes parametros na janela de resultados do ajuste.

Paramet | Faixa de Valor | Uni- | Descrigdo
ro valores padrdo | dade
p1663 0,5a 16000 | 1000 Hz Frequéncia real do denominador do filtro de encaixe atual
2.
p1664 0,001 a 10 0,3 - Depressao do denominador do filtro de encaixe atual 2.
p1665 0,5a 16000 |1000 Hz Frequéncia real do numerador do filtro de encaixe atual 2.
p1666 0,0a10 0,01 - Depressao do numerador do filtro de encaixe atual 2.
p1668 0,5a 16000 | 1000 Hz Frequéncia real do denominador do filtro de encaixe atual
3.
p1669 0,001 a 10 0,3 - Depressao do denominador do filtro de encaixe atual 3.
p1670 0,5a 16000 |1000 Hz Frequéncia real do numerador do filtro de encaixe atual 3.
p1671 0,0a10 0,01 - Depressao do numerador do filtro de encaixe atual 3.
p1673 0,5a 16000 | 1000 Hz Frequéncia real do denominador do filtro de encaixe atual
4.
p1674 0,001 a 10 0,3 - Depressao do denominador do filtro de encaixe atual 4.
p1675 0,5a 16000 |1000 Hz Frequéncia real do numerador do filtro de encaixe atual 4.
p1676 0,0a10 0,01 - Depressao do numerador do filtro de encaixe atual 4.
Indicagéo

O filtro de encaixe permanece ativo quando a fungao de supressdo de ressonancia é
ativada automaticamente.

Ap6s o ajuste por Unico botdo, poderdo ser ativados, no maximo, quatro filtros. E possivel
desativar os filtros de encaixe configurando o parametro p1656.
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43.3.2 Ajuste automatico em tempo real

Indicagéo

Em condicdes de operacado que imponham um torque de perturbacao repentino durante a
aceleracao/desaceleragdo ou em uma maquina que apresente uma rigidez extremamente
baixa, o ajuste automatico pode n&o funcionar corretamente. Em tais casos, utilize o unico
botédo de ajuste automatico ou o ajuste manual para otimizar o inversor.

Com o ajuste automatico em tempo real, o servoacionamento podera estimar
automaticamente a taxa de carga do momento de inércia e configurar os parametros ideais
de controle.

Pré-requisitos para o ajuste automatico em tempo real

® QO inversor deve ser controlado pelo controlador mestre.

® A carga atual da maquina no momento de inércia é diferente quando a maquina se
deslocar para as diversas posicoes.

e Certifique-se de que o motor seja submetido a multiplas aceleragdes e desaceleragoes.
O comando de passo é recomendado.

e A frequéncia de ressonancia da maquina muda quando a maquina estiver funcionando.

Implemente os seguintes passos para utilizar a fungdo de ajuste automatico em tempo real:
1. Selecione do fator dindmico na seguinte area:

Ealores qmnam 18 & Nivel resp. ajust usuano

]

Para mais informacgdes sobre a selegao do fator dinamico, consulte o capitulo "Ajuste
automatico em tempo real" em SINAMICS V90, instru¢des de operagao do SIMOTICS
S-1FL6.

2. Cligue no seguinte botao para configurar os parametros para a fungao de ajuste au-
tomatico em tempo real.

Conf. Avanc.
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3. Configure os pardmetros com a janela abaixo:

Conf. Avang

p20024 Otimizacdo: Infcio p2a025 Otimizacdo: Configuragdo

PD controlier for large load moments of
Bit 1 Reduce gain at low speed
Bit 2 inertia estimator enable/disable o Bit 2 Load adaptation Kp s
Bit 3 intertia estimator cyclefonce i Bit 3 Speed pre-control
Bit 4 Torque pre-control
BitS Adapt maximum acceleration
Bite adaphive resonace filter v

Bit 7 interpolating of muiti-axis

p20022 Ohmizagdo: Relagdo do momento de inércia total-motor 1.000
p29028 Consianie de tempo para o controle antecipado da auto-otimizagdo 7.500
Observagao:

E possivel configurar a taxa de carga da maquina no momento de inércia (p29022) com
os seguintes métodos:

o Especifique-o manualmente se a taxa de carga da maquina for conhecida no
momento de inércia

e Use a taxa da carga da maquina no momento de inércia estimada diretamente na
fungéo do unico botao de ajuste automatico

o Estime a taxa da carga da maquina no momento de inércia com o ajuste automatico
em tempo real (p29024.2 = 1). Se um valor estavel de p29022 for obtido, & possivel
parar a estimativa configurando p29024.2 = 0.

O parametro p29028 estara disponivel quando a fung¢ao de interpolagdo de multiplos

eixos estiver ativada (p29024.7 = 1). Se os eixos forem utilizados como eixos de inter-

polacdo, € necessario configurar as mesmas constantes de tempo de controle prévio

(p29028) para eles. Apds a conclusdo do ajuste, € necessario configurar manualmente

a mesma posicao de loop mais uma vez (p29110 [0]) para eles se os resultados do

ajuste forem diferentes.

Os parametros na janela de configuragdo avangada devem ser definidos cuidados-
amente quando a func¢ao de ajuste automatico estiver desativada (p29021 = 0).

4. Clique no seguinte botédo para iniciar o ajuste depois que os pardmetros tiverem sido
configurados.

Habil. autoaj. em tempo real
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Efetue a ativagcao do servo para o inversor com o controlador mestre e o inicio do
ajuste.

Por exemplo, é possivel utilizar o seguinte método para colocar o motor em funciona-
mento.

Implemente a ativagao do servo para o inversor com o Jog.

Servo-on =

Especifique a velocidade para o motor e pressione o botao de diregao para iniciar o
funcionamento do motor.

servo off =

Veloc 100 pm 'Dl i

|

Vel efetiva (rpm) T efetivo (Mm) Corr. efetiva (A) Utilizagdo efetiva (%)

Para atingir o desempenho desejado do sistema, € possivel mudar o fator dindmico ou
os parametros de configuragao relacionados durante o ajuste.

Se o desempenho do inversor for aceitavel, desative a fungao de ajuste desligando o
servo e configurando p29021 = 0.

Copie os parémetros ajustados de RAM para ROM para salva-los.

Supressao da ressonéancia com o ajuste automatico em tempo real (p29021=3, p29024.6=1)

A funcgao de supressao da ressonancia € utilizada junto com a fungao de ajuste automatico
em tempo real. A funcao é ativada como padréo.

Se a fungao de ajuste automatico em tempo real for utilizada, recomendamos desativar a
fungao de supressao da ressonancia para obter um desempenho de alta dindmica se nao
houver ressonancia na maquina.

A fungao pode ser ativada/desativada com o bit 6 de p29024.

Ao escolher usar a fungao de supressao da ressonancia com o ajuste automatico em tempo

real,

0 servoacionamento executa a detecgao em tempo real da frequéncia de ressonancia e

configura os seguintes parametros relevantes ao filiro de encaixe de modo correspondente:

Paramet | Faixa de Valor | Uni- | Descrigdo

ro valores padrdo | dade

p1663 0,5a 16000 | 1000 Hz Frequéncia real do denominador do filtro de encaixe atual
2.

p1664 0,001 a 10 0,3 - Depressao do denominador do filtro de encaixe atual 2.

p1665 0,5a 16000 | 1000 Hz Frequéncia real do numerador do filtro de encaixe atual 2.

p1666 0,0a10 0,01 - Depressao do numerador do filtro de encaixe atual 2.
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43.3.3 Ajuste manual

Quando a fun¢ao do ajuste automatico ndo puder atingir os resultados de ajuste esperados,
€ possivel desabilitar a fungédo de ajuste automatico configurando o parametrop29021 e
executando o ajuste manual:

® p29021=5: a fungdo de autoajuste esta desativada e foi efetuado um reset em todos os
parédmetros de controle para ajustar os valores padrao.

® p29021=0: a fungdo de autoajuste esta desativada sem mudancga dos parédmetros de

controle.

Ajustes do parémetro

Vocé pode ajustar os parametros no painel a seguir:

Agiste ganho
Gripa 1 pardmetio
Bdsic paanzz
Basic p29025

Aj ganho F2O1 0[]

Aj ganho PN
A|_panho P29120{0]

A ganno P29121[0]
Conir posicéo p2533

Conlr posi; 30 pIaTE

Contr. posicio pRETY
Apiste fillro vel.

G N® pardmetro
Conir welot platd

Conir wiloc. piab

Contr veloc piaiy

Conir velo: pi416

Contr. valod p1419

Contr. velo: pia20

Conr. weloc plad

Auiste Nitro torgue

| Hoene

Climizag 3o Relagdo dom
Otimizag &o. Configurag S
AmpINic &g Ao oo Circuno d
Fator de controle antecip
Amplficag 3o de controke

Tempo de a; 30 integral d...

LR fifro de valor nominal
EPOS atelerag 30 maxma
EPOS desaceleracdo mar

Fiome:
Aliviag 5o do fillro de seipo

Filtro de setpoint de rotag

Fittro wailor nominal rotagd
Filtro de sefpoini de rotag
Filtro g setpoint 0e rotag
Filtry g selpoint de rotag
Valor atual de rofaco, e

nd

conir. korque
conir. torgque
conir. forgue
conir forque
conlr tongue
conlr. lorque
contr forgue
contr. torque
conir. forque
cantr tongue
conlr. fongue
contr forque
conir. forque

Clique em

pi656
piGaE
piEsg
piGES
pi664
PIGES
p166E
piGEE
piGED
PIETo
piGT
piaTs
pigTd

Filtro dé selpoint de corre

Filtr de valar nom. de o

Filtro de setpoint de carre
Filtro dhe valor nom, de co
Filtre @2 selpoinl de corme
Filtro ge selpoint de corre
Filtro ge setpomt de corre

Filtro: de valor nom. de co..
Filtra de sefpont de corme.

Filtng g2 Selpoint de come
Filtros de selpoint de corre

Filtro de valor nom. de co.

Filtno g setpoimt de corme

Rein, of padrio

Valor | Ut | Faixa | Gonfig tabica
1.000 NA [1. 10000] 1
4 A NULL 4
1800 1000 MmN [0 . 300] 18
0.000 % 0, 200] o
0.300 Nms/raio [0 . oosaa) 0.3
15.000 ms [0 . 1D0000] 15
0000 ms [0, 1000] o
100 1000 LUs? [1 . 2000000] 100
100 1000 LU [1 . 2000000 100
Ve ina (Fab Contp abrca
0 HA NULL ]
0 Baba passa.. - NA HULL o
2000.000 Hz (0.5, 16000] 2000
0.700 NA [0.001 . 10] 07
2000.000 Hz [0.5 . 16000] 2000
0700 NA [0, 10] o7
0.000 ms [0 50] 0

| Faixa | Config tabrca
1 HA MIULL { |
1000 000 He (04, 16000 1000
0.700 NA [0:001 . 10] o7
500 000 Hz [05 . 16000] 500
0300 MNA @801 16] 03
500 000 He [0.5 . 16000] S0
0.010 NA [@ . 10] 0.01
1999 000 He (0.5, 16000] 1999
0.700 NA [0.001 . 10] 07
1999 000 Hz [0.5 , 16000] 1009
0.700 NA o 10] 07
106 000 Hz 0.5 . 1600 1899
0.700 MA [0.001 101 0.7

Rein. ¢/ padrdo | para efetuar o reset dos seguintes parametros ao seu ajuste

padrao. O ajuste do valor padrao dos parametros é diferente quando se utiliza diversos
inversores e motores. A fungao do botdo nao é unidade padrao, entdo o ajuste do valor
padrao dos parametros de controle é diferente de sua configuragao de fabrica.

® pl1414
® pi1415
® p1656
®* p1658
®* p1659
® p2533
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e p29110[0]
e p29111

* p29120[0]
e p29121[0]

Supressao da ressonéancia com o ajuste manual (p29021=0)

Se ambas as supressodes de ressonancia, com o ajuste automatico em tempo real e o Unico
botdo de ajuste automatico ndo puderem atingir o efeito de supressao, é possivel efetuar a
supressao da ressonancia por meio da configuragdo manual dos seguintes paradmetros:

Paramet | Faixa de Valor | Uni- | Descrigdo

ro valores padrdo | dade

p1663 0,5a 16000 | 1000 Hz Frequéncia real do denominador do filtro de encaixe atual
2.

p1664 0,001 a 10 0,3 - Depressao do denominador do filtro de encaixe atual 2.

p1665 0,5a 16000 | 1000 Hz Frequéncia real do numerador do filtro de encaixe atual 2.

p1666 0,0a10 0,01 - Depressao do numerador do filtro de encaixe atual 2.

p1668 0,5a 16000 | 1000 Hz Frequéncia real do denominador do filtro de encaixe atual
3.

p1669 0,001 a 10 0,3 - Depressao do denominador do filtro de encaixe atual 3.

p1670 0,5a 16000 | 1000 Hz Frequéncia real do numerador do filtro de encaixe atual 3.

p1671 0,0a10 0,01 - Depressao do numerador do filtro de encaixe atual 3.

p1673 0,5a 16000 | 1000 Hz Frequéncia real do denominador do filtro de encaixe atual
4.

p1674 0,001 a 10 0,3 - Depressao do denominador do filtro de encaixe atual 4.

p1675 0,5a 16000 | 1000 Hz- | Frequéncia real do numerador do filiro de encaixe atual 4.

p1676 0,0a10 0,01 - Depressao do numerador do filtro de encaixe atual 4.

Presumindo-se que a frequéncia de encaixe seja fsp, a largura do encaixe sejafss € a
profundidade do encaixe seja K, entdo os parametros do filiro podem ser calculados da
seguinte maneira:

p1663=p1665=fs,
p1664=fBB / (2 X fsp)
p1666=(fss x 10(20) )/ (2 x fsp)

SINAMICS V-ASSISTANT Ajuda on-line
98 Manual de instrugdes, 09/2015, ASE36618193



Navegacgédo pela tarefa

Modo de comutagéo

Os dois modos de comutagao disponiveis sdo os seguintes:

Comut. ganho

Conj. param. 1:
p29110[0], p29120[0],
p29121[0]

Conj. param. 2:
p29110[1]. p29120[1].
p29121[1]

Modo comutacgdo

Conj. param. valido

Desab. <

Tempo suav. na comutacdo do ganho | 'ms

Comut. PI/P malha vel.

Contr. Pl malha vel. —\7

Contr. P malha vel. —

Modo comutagdo

Modo contr. malha fechada

Limite condicional
Torque maior gue valor limite - 200.000( %

Estes dois modos de comutagdo ndo podem ser usados ao mesmo tempo. Uma vez que um
modo seja habilitado, o outro ficara desabilitado. As fungbes de auto-ajuste e de comutagéo
de ganho devem ser desabilitadas de forma que a fun¢do de comutagéo PI/P do ganho
pode estar disponivel. Se a fungdo de comutagdo de ganho estiver ativada, a fungéo de
comutacdo PI/P estara desativada e as configuragées ndo poderdo ser apagadas.

e Comutagdo do ganho

No total ha cinco modos de comutagao do ganho disponiveis:

Comutacgao do ganho desabilitado

Comutagéo do ganho usando o sinal de entrada digital (G-CHANGE)

Comutagéo do ganho usando o desvio de posigéo

Comutacéo do ganho usando a frequéncia do valor de referéncia de posicionamento

Comutacgéo do ganho usando a velocidade efetiva

Se selecionar qualquer um dos ultimos trés modos de comutag¢ao do ganho, é
necessario definir o limite condicional.
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4334

® Comutacao PI/P de malha de velocidade

Ha no total cinco modos de comutacao disponiveis para a comutagao PI/P:

uso do valor de referéncia de torque

uso de um sinal de entrada digital externo (G-CHANGE)

uso do valor de referéncia da velocidade
uso do valor de referéncia da aceleragao

uso do desvio de pulso

Se selecionar qualquer dos modos de comutacao PI/P (exceto pelo segundo modo), é
necessario definir o limite condicional.

Indicagéo
Comutagao PI/P

A fungao de comutacao PI/P ndo esta disponivel para o modoT (modo de controle de
torque).

A comutagao PI/P respondera com um tempo de retardo de varios milissegundos.

Supressao de vibragdes de baixa frequéncia

A funcao de supressao de vibragao de baixa frequéncia é a fungao de filtro do valor de

referéncia da posicao. Ela pode suprimir a vibracédo entre 0,5 Hz to 62,5 Hz. A funcao esta
disponivel no modo de controle IPOS.

Parametros relacionados

100

Quando usar a fungéo de supressao de vibragéo, vocé precisa configurar os seguintes
parametros de acordo com:

Parametro | Faixa de | Valor Unidade | Descrigdo
valores | padrao
p29035 0Oa1 0 - Ativagéo da supressao de vibragéo.
¢ 0: desativada
e 1: Habilitar
p31581 0Oa1 0 - Tipo de filtro da supresséo de vibragéo.

e 0: Tipo de filtro sanfonado

e 1: Tipo de filtro sensivel

p31585 0,5a 1 Hz Frequéncia do filtro da supressao de vibragao.
62,5
p31586 0a0,99 |0,03 - Depressao do filtro da supresséo de vibragéo.
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Etapas da operagéao

Configure o inversor para status de desligar o servo.
Va ao painel de "Exibir todos os parametros" e defina os parametros relaciona-
dos.
e Defina o tipo de filtro em p31581.
— 0: Tipo de filtro sanfonado
— 1: Tipo de filtro sensivel

¢ Defina a frequéncia de supressao em p31585.
— Vocé pode definir a frequéncia de supressao de 0,5 Hz a 62,5 Hz.

¢ Defina a depressao do filtro em p31586.
— Vocé pode definir a depressao de 0 a 0,99.

Defina 0 modo de controle para o inversor no painel a seguir.

Modo contr.

Contr. pos. int. (IPos) esta selecionado
Valor refer. pos. fixa usado p/ controlar veloc. e direcdo
servomotor e realizar posicionamento.

Controle posicéo interna (IPos)

Ative a fungao de supressao da vibragdao em p29035 no painel "Ver todos os
parametros".

e Configure p29035 = 1 para ativar a fungao.

Configure o inversor para status de ligar o servo.
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4.4 Diagnéstico

441 Status de monitoramento

Indicagéo

Esta fungcao somente funciona no modo on-line.

Vocé pode monitorar o valor em tempo real dos parametros relacionados ao deslocamento.
Os dados de deslocamento e as informagdes do produto sdo exibidos no painel a seguir:

jomqus

| 1 parametro
DA versS3o : Firmware versio

r2a400 Indicagdo de estado para sinatis dec... 12 HoA
r2a94z Paiavra de estado DO 10 L
r2gara PStatus ] HA
ria Viersdo de Firmware Confral Unit 4703526 A =
r20 vialor nominal de rofagdo fifrade 0000 imin |
21 Valor atual de rofagao fitrado 0,000 Aimin
26 Susavizac 30 03 lensdo 0o link DC 1000 v
rzr ‘Valor real de comenie fitrado 0.000 Arms
r2g Vaior de corrente alual do geradord. . 0000 Arms:
(] Valor atual de corrente de torgue filtr . 0 000 Arms
3l ‘Valor atual de forgue firado 0.000 Hm
a3 Aproveitamento de torgue fitrado 0.000 %
rav[m Temperatura do Modulo de Poténcia 31700 "
o1 () ‘Velocidade atual sem suavizagan " E.. 0.000 1/min
7a[0) Selpoint de torgue total | NS0 suavis_ 0000 Hm
296 Tensdo DC-Link, valor imile @2 subte . 320 v
r2e7 Tens3o DC-Link, valor limite de sobre.. 820 v =
Inf produto

Inver: Maotor:

G5L3210-SFE10-4LA0 1FLE04Z - 1AFGR-KAMGE

Corents nom: 1.2 A Encoder Incremental

Werslo FW Al o] Torque nom 1.27 Hm

Pol nom 0.4 kW
Vel nomin 3000 rpm
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442 Rastreamento de sinais

Com esta fungao, vocé pode rastrear o desempenho do inversor conectado no modo de

controle atual, no painel a seguir:

El [

MOBa e 2 alal 2w

Dom. tempo | Dominio de freq.

®_
@_

0 1000

2400.000
1900.000
1400.000

900.000

: 400.000

-100.000

rcl

-600.000

[ms]
11000 12000

T ¥ Y(m) V] r37[0]: Temperatura do Modulo de Poténcia : Inversor valor maximo
Py n ann e, v
) 0390.000 S 40.000 = V] 161[1]: Velocidade atual sem suavizacéo : Encoder 2
@_ 2 (9599.000 ms ¥2 (480.000 e 7] 172 CU entra figita DI 0 (X8.5 —@

dt [3200.000 ms dy [960.000 c j 7221 CU entradas digitais [DI 1 (X8.6)]

Area Item Descricéo

O) Configuragao ’f‘ Abre a janela da configuragao de rastreamento. Para
do rastreamen- | < mais informacgdes, consulte 'Configuracao do
to rastreamento|(Pagina 106)".
Inicia/para o > Inicia o registro do rastreamento atual.
rastreamento

(Somente dis-
ponivel no mo-
do on-line)

Se desejar parar o processo de rastreamento, clique no
botédo a seguir:

@ Cursores k

Altera o formato do cursor de cruz para seta.

Quando o cursor € exibido como uma seta, vocé pode
selecionar uma curva diretamente e usa-la para o calculo
da variavel.

Observagao:
A curva selecionada é exibida em destaque.

Se voceé clicar neste botao, é possivel mover a curva
selecionada livremente apos o cursor aparecer no
formato de uma mao.
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104

Area ltem Descricéo
Linhas auxil- m Cursor vertical
1ares e No grafico de dominio do tempo, é possivel clicar
neste botao para exibir as coordenadas t1 e t2 no
gréfico. E possivel mover t1 ou t2 quando o cursor
mudar para 3.
e No grafico de dominio da frequéncia, ative este botao
para exibir a coordenada mais destacada no grafico.
E possivel mover a coordenada no grafico quando o
cursor mudar para Sfe.
E Cursor horizontal
e No grafico de dominio de tempo, é possivel clicar
neste botao para exibir as coordenadas y1 e y2 no
gréfico. E possivel mover y1 ou y2 quando o cursor
mudar para g&.
e No grafico de dominio da frequéncia, o botdo nao
esta disponivel.
Zoom ® Aplica zoom nas curvas atuais com uma escala especifi-
cada.
G, Remove zoom nas curvas atuais com uma escala es-
pecificada.
;m Restaurar as curvas no grafico.
Operacgéao do 3 Abre um arquivo .trc existente para a exibicao da curva
arquivo - no grafico.
2 Salva o registro atual dos valores como um arquivo .trc.
Observagao:

No grafico de dominio da frequéncia, o botao do cursor horizontal = n&o esta dis-

ponivel.

Graficos

e Grafico de dominio do tempo:

Exibe o grafico de tempo em curvas e registra os
valores medidos dos parametros.
e Gréfico de dominio da frequéncia:

Disponivel para curvas calculadas mecanicamente e
exibe a transformacao Fourier.

Grafico de dominio do tempo

T

Coordenada T (tempo):

e t1: Valor em tempo real da coordenada t1
e {2: Valor em tempo real da coordenada t2
e dt: Duragao calculada automaticamente.

A férmula é a seguinte:

dt=t2-t1
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Area Item

Descrigcao

Coordenada Y:

y1: Valor em tempo real da coordenada y1
y2: Valor em tempo real da coordenada y2
dy: Faixa de valor calculada automaticamente.

A férmula é a seguinte:

dy =y2-y1

Y(T)

y(t1): Valor em tempo real no ponto de cruzamento
da coordenada t1 e a curva selecionada.

y(t2): Valor em tempo real no ponto de cruzamento
da coordenada t2 e a curva selecionada.

dy(t): Faixa de valor em tempo real calculada auto-
maticamente.

A férmula é a seguinte:

dy(t) = y(t2) - y(t1)

Observacéo:

Vocé pode selecionar uma coordenada clicando em sua designagao, depois a coor-
denada selecionada é exibia em amarelo.

Gréfico de dominio da frequéncia

Frequéncia Exibe o valor de frequéncia em tempo da coordenada de
cursor horizontal no grafico.

Amplitude Exibe o valor de amplitude em tempo real no ponto de
cruzamento da coordenada de cursor horizontal e a cur-
va.

® Selegdo da curva Seleciona a curva para a exibi¢gao no grafico.

Gréfico de dominio do tempo:

No maximo seis curvas podem ser exibidas simul-
taneamente no gréfico.
Grafico de dominio da frequéncia:

Somente um curva pode ser selecionada para ser ex-
ibida no grafico.
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44.2.1 Configuragao do rastreamento
Selec&o sinal analog.
cor |
@  r37[0]: Temperatura do Mdulo de Poténcia : Inversor valor nf_seiec | [ NN
2 [l r482[0]: Valor atual de posicéo de encoder Gn_XIST1 : Enco{_Selec |||
3 1 r482[1]: Valor atual de posicdo de encoder Gn_XIST1 : Enccﬁ Selec _
Selecado do sinal digital
e Ao cor
[l r722.0: CU entradas digitais estado[DI 0 (X8.5)] Selec
2 [l r722.1: CU eniradas digitais estado[DI 1 (X8.6)] seec [
3 [C]  r722.2: CU entradas digitais estado[DI 2 (X8.7)] Selec
Gravacdo
Ciclo relég. disp.:  0.25 ms @
Fator: l Durag&o max.: [] ms
Rast. ciclo rel.: ms Durac&o gravacao: ms
Acion. @
Tipo acion.: Gravag&o imediata -
Gravacdo imediata
Acion. borda ascend.
Acion. borda descen.
Acionamento no escopo
Acion. fora do escopo
Acion. alarme
Acion. falha
| oK |
indice Descrigdo da funcéo
O) Clique no botéo a seguir para selecionar o sinal analdgico.
Selec
Selecione um sinal de rastreamento e clique em para confirmar sua
selegdo. Ou entdo, clique em para cancelar.
Clique na barra de cor para definir a cor de exibigdo da curva para o sinal.
® Clique no bot&o a seguir para selecionar o sinal digital.
Selec
Selecione um sinal de rastreamento e clique em para confirmar sua
selegdo. Ou entdo, clique em para cancelar.
Clique na barra de cor para definir a cor de exibigdo da curva para o sinal.
® Registro dos ajustes:
Vocé pode selecionar o fator e definir o relégio do ciclo de rastreamento, a duragédo
maxima e a duracgéo do registro.
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indice Descrigdo da funcéo

®@ Ha sete tipos de acionamentos disponiveis para selegéo:

e Registro imediato (ajustes padrdes)

e Acionamento na borda ascendente
Observacéo:
Os sinais digitais devem ser definidos como 1. Caso contrario, a borda as-
cendente ndo pode ser acionada.

e Acionamento na borda descendente
Observagao:
Os sinais digitais devem ser definidos como 0. Caso contréario, a borda de-
scendente ndo pode ser acionada.

e Acionamento dentro do escopo

e Acionamento fora do escopo

¢ Acionamento no alarme

e Acionamento na falha

Ajustes do tipo de acionamento:

e Para os ultimos seis tipos de acionamento, vocé pode selecionar pré-
acionamento ou pds-acionamento e o sinal do acionamento .

e Para o quarto e o quinto tipos, vocé pode inserir o valor limite superior/inferior
na caixa de texto.

443 Medi¢ao da maquina

A funcdo de medicao é usada para controlar a otimizagdo. Com a fungao de medigao vocé
pode inibir diretamente a influéncia das malhas de controle de nivel mais alto pela simples
parametrizagao e analise da resposta dinamica dos inversores individuais.

Para facilitar o manuseio da otimizagédo do controlador, fun¢gées de medigéo pré-definidas
estao disponiveis para selecdo. O modo de operacao € definido automaticamente
dependendo da fungido de medicao.

e Resposta da frequéncia de valor de referéncia do controlador de velocidade (antes do

filtro de valor de referéncia da velocidade)

A malha de controle de velocidade é fechada enquanto todas as malhas de controle de
nivel mais alto estdo abertas. Para a resposta de frequéncia do valor de referéncia no
controlador de velocidade, o valor de referéncia da velocidade é ativado por um sinal
PRBS. A avaliagdo dos sinais é realizada na faixa de frequéncia.

Sistema de controle de velocidade (excitagdo apos o filtro do valor de referéncia da
corrente)

A malha de controle de velocidade é fechada enquanto todas as malhas de controle de
nivel mais alto estao abertas. Para a medigao do sistema do controlador de velocidade
no controlador de velocidade, o valor de referéncia da velocidade é ativado por um sinal
PRBS. A avaliacao dos sinais é realizada na faixa de frequéncia.
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® Resposta da frequéncia do valor de referéncia do controlador de corrente (apés o filtro do
valor de referéncia da corrente)

Para a resposta de frequéncia de referéncia no controlador atual, o valor de referéncia
atual é ativado por um sinal PRBS. A avaliagao dos sinais € realizada na faixa de
frequéncia.

Indicagéo

A medi¢do da maquina somente esta disponivel no modo on-line.

Visao geral

Funcdo de medicédo Resp. freq. valor ref. controlador vel. (antes do filtro valor ref. ve

: Amplitude: |5 % Defas.: |0 % Larg band: |2000 Hz

(:) S ET &
G— A mA ¢ & a &l 2 =

Diag. Bode | Dom. tempo | Dominio de freq.

0 300 800 900

103.600

97.600
97.100
i Y Y(T) v
V] r61[0 elocidade atual sem suavizacao : Encode
@ 11 [1638.250 ms y1 [99.280 C ¥(t1) [102.000 c (:)
12 |2457.250 ms ¥2 {100.720 0 y(t2) |98.000 e
dt |319.000 ms dy (1.440 *C dy(t) |-4.000 C
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Area |ltem Descrigéo
O) Funcées de medigéo e Resposta da frequéncia de valor de referéncia do controlador de velocidade
(antes do filtro de valor de referéncia da velocidade)
e Sistema de controle de velocidade (excitagdo apos o filtro do valor de
referéncia da corrente)
e Resposta da frequéncia do valor de referéncia do controlador de corrente
(ap6s o filtro do valor de referéncia da corrente)
Amplitude O valor da amplitude do sinal deve ser aplicado.
Para o controlador atual, a especificagao € um valor relativo em percentual. O
valor refere-se a corrente de referéncia (p2002). Para cada controlador de ve-
locidade, a especificagdo de amplitude € sempre em unidades fisicas.
Corregao O componente CC o qual é sobreposto no sinal de teste.
O valor é normalizado da mesma maneira que a especificagdo da amplitude.
Observe que a defasagem é subtraida novamente quando os valores medidos
sao salvos durante o tempo de execugao.
Largura de banda: A largura de banda da medicgao ativada por um sinal PRBS.
Largura de banda = 1/(2* frequéncia de amostra). Como somente multiplos de 2"
para o tempo de amostragem minimo (0,25 ms) estao disponiveis, as larguras de
banda que podem ser implementadas sao quantificadas.
® Servo energiza- Clique em Servo-on [@ e a seguinte adverténcia aparece:
do/desenergizado

Funcio estd disponivel para pessoal autorizado

Durante operacéo, cerfifique-se que as posicles reais do motor e do mecanismo
mecanico sejam vilidas

O motor operara automaticamente por cerca de 5 segundos

oK

Confirme clicando em para obter a prioridade de controle para o
inversor conectado.

Entdo Servo-on [@ |torna-se servo off [H . Se dese-

jar cancelar a prioridade de controle, basta clicar diretamente nela.

Inicia o >
rastreamento

Clique neste botao para iniciar o rastreamento.
Observagao:

Durante o processo de rastreamento, nao é possivel para-lo até que seja con-
cluido.

Cursor &

Altera o formato do cursor de cruz para seta. Quando o cursor é exibido como
uma seta, vocé pode selecionar uma curva diretamente e uséa-la para o calculo
da variavel.

Observagao:
A curva selecionada é exibida em destaque.

N

Se vocé clicar neste botao, é possivel mover a curva selecionada livremente
apos o cursor aparecer no formato de uma mao.
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Area |ltem

Descrigao

Linha auxiliar m

Cursor vertical

No grafico de dominio do tempo, € possivel clicar neste botdo para exibir as
coordenadas t1 e t2 no grafico. E possivel mover t1 ou t2 quando o cursor mudar
para Bs.

No grafico de dominio da frequéncia, ative este botédo para exibir a coordenada
mais destacada no grafico. E possivel mover a coordenada no gréafico quando o
cursor mudar para gs.

Cursor horizontal

* No grafico de dominio de tempo, é possivel clicar neste botédo para exibir as
coordenadas y1 e y2 no grafico. E possivel mover y1 ou y2 quando o cursor
mudar para g&.

e No grafico de dominio da frequéncia, o botdo nao esta disponivel.

No gréafico de dominio da frequ

Zoom ® Aplica zoom nas curvas atuais com uma escala especificada.
a Remove zoom nas curvas atuais com uma escala especificada.
ﬁ| Restaurar as curvas no gréfico.
Operacgao do 3 Abre um arquivo .trc existente para a exibi¢do da curva no grafico.
arquivo -
7 Salva o registro atual dos valores como um arquivo .trc.
Observagao:

éncia, o botado do cursor horizontal —|ndo esta disponivel.

®@ Grafico « Gréfico de dominio do tempo:
Exibe o grafico de tempo em curvas e registra os valores medidos dos
parametros.
e Gréfico de dominio da frequéncia:
Disponivel para curvas calculadas mecanicamente e exibe a transformagéo
Fourier.
o Diagrama de Bode:
Disponivel para curvas calculadas matematicamente.
® Grafico de dominio do tempo
T Coordenada T (tempo):
e t1: Valor em tempo real da coordenada t1
e t2: Valor em tempo real da coordenada t2
o dt: Duragéo calculada automaticamente
A férmula de calculo é a seguinte:
dt=t2-t1
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Area |ltem Descrigéo
Y Coordenada Y:

e y1: Valor em tempo real da coordenada y1

e y2: Valor em tempo real da coordenada y2

e dy: Faixa de valor calculada automaticamente

A férmula de calculo é a seguinte:

dy =y2-y1

Y(T) e y(t1): Valor em tempo real no ponto de cruzamento da coordenada t1 e a
curva selecionada.

e y(t2): Valor em tempo real no ponto de cruzamento da coordenada t2 e a
curva selecionada.
e dy(t): Faixa de valor em tempo real calculada automaticamente.

A férmula de célculo é a seguinte:
dy(t) = y(t2) - y(t1)

Observagao:

Vocé pode selecionar uma coordenada clicando em sua designagao, depois a coordenada selecionada € exibia
em amarelo.

Grafico de dominio da frequéncia

Frequéncia Exibe o valor de frequéncia em tempo da coordenada de cursor horizontal no
grafico.
Amplitude Exibe o valor de amplitude em tempo real no ponto de cruzamento da coor-

denada de cursor horizontal e a curva.

Diagrama de Bode

Frequéncia Exibe o valor de frequéncia em tempo da coordenada de cursor horizontal no
diagrama.
Amplitude Exibe o valor de amplitude em tempo real no ponto de cruzamento da coor-

denada de cursor horizontal e a curva.

® Selegdo da curva Seleciona a curva para a exibi¢do no grafico.

e Grafico de dominio do tempo:

No maximo seis curvas podem ser exibidas simultaneamente no grafico.

e Grafico de dominio da frequéncia:

Somente um curva pode ser selecionada para ser exibida no grafico.
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4.5

Comunicagao com o CLP

O SINAMICS V90 suporta comunicagao com os CLPs via interface RS485. Vocé pode

parametrizar mesmo que a interface RS485 aplique o protocolo USS ou Modbus RTU. USS
€ a configuracdo padrao de barramento. Um cabo de par trangado blindado é recomendado
para comunicagao RS485.

451

Comunicagao por USS

O SINAMICS V90 pode comunicar com os CLPs através do cabo da interface RS485 com o
protocolo de comunicacdo USS padrao. Depois que a comunicagao for estabelecida, vocé
pode mudar a posicao do valor de referéncia e de velocidade da referéncia através do
protocolo de comunicacdo USS. O servoacionamento também pode transmitir a velocidade
real, torque e alarme para ao CLP através do protocolo de comunicagao USS.

Formato do telegrama

O formato do telegrama é exibido a seguir:

| stx | e | ADR PKE IND PWE PWE BCC
STX: Inicio do texto
LGE: Comprimento
ADR: enderego escravo
PKE: ID do parametro
IND: subindice
PWE: valor do parametro
BCC: Carater de verificagao do bloqueio
Parametros relevantes
Vocé pode acessar os seguintes parametros via USS.
Parametro | Descrigdo Parametro | Descrigdo
p1001 valor de referéncia de velocidade |r0020 Valor de referéncia da velocidade
fixa 1 suavizado
p1002 Valor de referéncia de velocidade | r0021 Velocidade efetiva suavizada
fixa 2
p1003 Valor de referéncia de velocidade | r0026 Tensao do indutor CC suavizada
fixa 3
p1004 Valor de referéncia de velocidade | r0027 Corrente absoluta efetiva suavizada
fixa 4
p1005 Valor de referéncia de velocidade | r0031 Torque efetivo suavizado
fixa 5
p1006 Valor de referéncia de velocidade |r0032 Valor atual de poténcia ativa filtrado
fixa 6
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Parametro | Descrigdo Parametro | Descrigao
p1007 Valor de referéncia de velocidade |r0034 Carga térmica do motor
fixa 7
p2617[0...7] | Valor de referéncia de posicéo r0807 Controle Mestre ativo
fixa
p2618[0...7] | Velocidade do valor de referéncia |r2521 Valor efetivo da posi¢do LR
de posigao fixa
p2572 Aceleragdo maxima IPos r2556 LR valor nominal de posicéo apés
suavisagao de valor nominal
p2573 Desaceleragao maxima IPos
Indicagéo

Nao ha prioridade quando o BOP, V-ASSISTANT e USS acessam o0 mesmo parametro, ao
mesmo tempo, o valor do pardmetro depende da ultima operagdo de acesso.

Etapas da operagao

1. Configure o inversor para status de desligar o servo.
2. Va ao painel de "Exibir todos os parametros" e defina os parametros relaciona-
dos.

e Configure o endereco de barramento RS485 no parametro p29004.
— Vocé pode configurar o enderego escravo de 1a 31.

¢ Defina o protocolo de comunicacao através do parametro p29007.
— Configure p29007 = 1 para usar o protocolo USS.

¢ Defina a transmissao da taxa de baud pelo parametro p29009.

3. Defina o0 modo de controle para o inversor no painel a seguir.

Modo contr.

Contr. pos. entr. frem pulso (PT1) esta selecionado
Trem pulso usado p/ controlar a veloc. e diregdo servomotor e
realizar o posicionamento.

Contr. posi¢do entrada trem pulso (PTI) -

4, Salve os parametros e reinicie o inversor.
5. Acesse os parametros via USS.
e Para o modo de controle IPos, vocé pode alterar os seguintes parametros via
USS:

- p2617[0...7], p2618[0...7], p2572, p2573
e Para o modo de controle S, vocé pode alterar o seguinte parametro via USS:
- p1001 to p1007

e Dez parametros do monitor podem ser lidos via USS:
— 10020, r0021, r0026, r0027, r0031, r0032, r0034, r0807, r2556, e r2521

Indicagéo

As bibliotecas de comunicagao do protocolo USS do S7-200, S7-200 SMART V1.0 e S7-
1200 nao suportam a comunicagao com o servoacionamento do V90 SINAMICS.
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45.2

Comunicagao por Modbus

O servoacionamento do SINAMICS V90 pode comunicar com os CLP através do cabo da
interface RS485 com o protocolo de comunicagdo Modbus. Para o formato de dados
Modbus, o V90 suporta o Modbus RTU enquanto o Modbus ASCII nao é suportado. Os
registros do servoacionamento podem ser lidos pela fungdo do Modbus com coédigo FC3 e
escritos via fungao cédigo FC6 (registro unico) ou FC16 (registros multiplos). O SINAMICS
V90 é compativel com somente trés cédigos de fungido. Se uma solicitagdo com um cédigo
de fungao desconhecida é recebida, uma mensagem de erro sera retornada.

Etapas da operagao

114

1. Configure o inversor para status de desligar o servo.
2. Va ao painel de "Exibir todos os parametros" e defina os parametros relaciona-
dos.

e Configure o endereco de barramento RS485 no parametro p29004.
— Vocé pode configurar o endereco escravo de 1a 31.

¢ Defina o protocolo de comunicacgao através do parametro p29007.
— Configure p29007 = 2 para usar o protocolo Modbus.

e Selecione a fonte de controle Modbus no parametro p29008.
— p29008 = 1: Valor de referéncia e palavra de controle do Modbus PZD
— p29008 = 2: Sem palavra de controle.

e Defina a transmissao da taxa de baud pelo parametro p29009.

3. Defina 0 modo de controle para o inversor no painel a seguir.

Contr. pos. entr. trem pulso (PT1) esta selecionado
Trem pulso usado p/ controlar a veloc. e direcdo servomotor e
realizar o posicionamento.

Contr. posicdo entrada trem pulso (PTI)

4, Salve os parametros e reinicie o inversor.
5. Configure os parametros CLP.
Observagao:

Mantenha a mesma taxa baud que no configuragao do inversor.
Configure a mesma verificagdo de paridade para o CLP.

6. Escreva a palavra o controle através do CLP.
Observagao:

O bit 10 do registrador 40100 deve ser configurado para 1 para permitir o CLP a
controlar o inversor.

Vocé deve acionar um flanco de ascensao para OFF1 para liberar o status SON
para o motor, o OFF2 e OFF3 devem ser configurados em 1. A etapa deve ser
executada quando vocé habilita o SON pela primeira vez.

7. Escreva o valor de referéncia e leia a palavra de status através do CLP.
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Exemplo

Aqui, estd um exemplo que mostra os procedimentos operacionais quando nds usamos o
valor de referéncia e a palavra de controle do Modbus como fonte de controle Modbus no
modo de controle S.

1. Definir o enderego do barramento RS485 para o inversor.

e p29004 =1
2. Selecione o protocolo Modbus no p29007.

e p29007 =2
3. Selecione a fonte de controle Modbus no p29008.

e p29008 =1
4, Defina a transmissao da taxa de baud no p29009.

e p29009 = 8 (38400 baud)
5. Salve os parametros e reinicie o inversor.
6. Configure o modo de operagao do inversor para o modo de controle S.
7. Configure os parametros CLP.

Always_On MBUS_CTRL
: EN

Always_On
I Mode

84004Baud]  Donef-M0O.0
7] Paril}'e ErmorfMB10
(<4 Port

+10004 Timeout

Observacgao:
Mantenha a mesma taxa baud que no configuragao do inversor.
Configure a mesma verificagao de paridade para o CLP (paridade = 2).
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8.

116

Escreva a palavra de controle que vocé desejar através do registrador 40100.

Always_On
I

EN

14

14

(1

14
&vB100-DataPtr

First

Slave
R

Count

MBUS_MSG

Done
Enror

0.1
FME1T

[T T—— 16#41E

e [l ———» 16#41F

Observagao:

O bit 10 do registrador 40100 deve ser configurado para 1 para permitir o CLP a con-
trolar o inversor.

Vocé deve acionar um flanco de ascensao para OFF1 para liberar o status SON para
o motor, 0 OFF2 e OFF3 devem ser configurados em 1. A etapa deve ser executada
quando vocé habilita o SON pela primeira vez.

Por exemplo, nés escrevemos 0x41E para o registrador 40100 primeiro e, em se-
guida, escrevemos 0x41F no registrador. O motor agora esta em status SON. Vocé
pode verificar a tabela de definicdo da palavra de controle abaixo e ver o significado
de "Ox41E" e "Ox41F".

Escreva o valor de referéncia da velocidade através do registrador 40101.

Always_On MBUS_MSG
} EN

| | |
—| I 1 P I First

+5lave Donef-t0.2
1AW Enorf-MB12
@ [i0101]ca]
14 Count
#vB102- DataPtr

W w08

Observacgao:

Vocé pode calcular o valor da velocidade real com o fator de escala. O valor 0x4000
representa o valor de 100% x velocidade nominal do motor. Portanto, 0x2000 repre-
senta a metade da velocidade nominal do motor.

Para obter mais exemplos sobre a fungao de comunicagao Modbus, que se referem
ao SINAMICS V90, instrugdes de funcionamento do SIMOTICS S-1FL6.
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Tabela de Mapeamento

O servoacionamento SINAMICS V90 suporta os seguintes registradores. "R", "W", "R/W" na

coluna acesso representa leitura, escrita, leitura/escrita.

Nuamero de Descrigcao Acesso ao Uni- Fator de Faixa ou Dado/parametro

registro do Modbus dade escala texto On/Off

Modbus

40100 Palavras de controle | R/W - 1 - Dados de processo 1,
(PTI, IPos, S, T) palavra recebida,

PZD1

40101 Valor de referéncia de | RIW - 0x4000 hex = | - Dados de processo 2,

velocidade (S) 100% % ve- palavra recebida,
locidade PzD2
nominal do
motor

40102 Valor elevado de R/W LU 1 -2147482648 | Dados de processo 3,
referéncia de posi- a palavra recebida,
cionamento-palavra 2147482647 |PZD3
(IPos)

40103 Valor baixo de R/W LU 1 Dados de processo 4,
referéncia de posi- palavra recebida,
cionamento-palavra PZD4
(IPos)

40110 Palavras de status R - 1 - Dados de processo 1,
(PTI, IPos, S, T) palavra enviada, PZD1

40111 Velocidade atual (PTI, | R - 0x4000 hex = | - Dados de processo 2,
IPos, S, T) 100% x ve- palavra enviada, PZD2

locidade
nominal do
motor

40112 Posigao atual alta- R LU 1 -2147482648 | Dados de processo 3,
palavra (PTI, IPos) a palavra enviada, PZD3

40113 Posigcao atual baixa- |R LU 1 2147482647 | Dados de processo 4,
palavra (PTI, IPos) palavra enviada, PZD4

40200 DO 1 R/W - 1 ALTA/BAIXA | r0747.0

40201 DO 2 R/W - 1 ALTA/BAIXA | r0747.1

40202 DO 3 R/W - 1 ALTA/BAIXA | rQ747.2

40203 DO 4 R/W - 1 ALTA/BAIXA |r0747.3

40204 DO 5 R/W - 1 ALTA/BAIXA |r0747.4

40205 DO 6 R/W - 1 ALTA/BAIXA | r0747.5

40220 AO 1 R % 100 -100,0 a -

100,0
40221 AO 2 R % 100 -100,0 a -
100,0

40240 DI 1 R - 1 ALTA/BAIXA |r0722.0

40241 DI 2 R - 1 ALTA/BAIXA | r0722.1

40242 DI 3 R - 1 ALTA/BAIXA |r0722.2

40243 Dl 4 R - 1 ALTA/BAIXA |r0722.3

40244 DI 5 R - 1 ALTA/BAIXA |r0722.4
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Numero de Descrigcao Acesso ao Uni- Fator de Faixa ou Dado/parametro
registro do Modbus dade escala texto On/Off
Modbus
40245 DI 6 R - 1 ALTA/BAIXA |r0722.5
40246 DI 7 R - 1 ALTA/BAIXA |r0722.6
40247 DI 8 R - 1 ALTA/BAIXA | r0722.7
40248 DI 9 R - 1 ALTA/BAIXA |r0722.8
40249 DI 10 R - 1 ALTA/BAIXA |r0722.9
40260 Al 1 R % 100 -300,0 a -
300,0
40261 Al 2 R % 100 -300,0 a -
300,0
40280 Liberar simulagao DI | R/W - 1 ALTA/BAIXA |-
(parte alta)
40281 Liberar simulagao DI | R/W - 1 ALTA/BAIXA |-
(parte baixa)
40282 Simulagéo do ajuste | R/W - 1 ALTA/BAIXA |-
da DI (pega alta)
40283 Simulagéo do ajuste | R/W - 1 ALTA/BAIXA |-
da DI (pega baixa)
40300 Numero do cédigo da | R - 1 0a 32767 -
bateria
40301 Versdo V90 OA R - 1 p. ex., 104xx | p29018[0]/10000
para
V01.04.xx
40320 Poténcia nominalda |R kW 100 0,00 a 327,67 | -
unidade de poténcia
40321 Limite de corrente R/W % 10 10,0 a400,0 |-
40322 Tempo de aceleragéo | R/'W S 100 0,0 a 650,0 p1120
40323 Tempo de desaceler- | R/'W S 100 0,0 a 650,0 p1121
acao
40324 Rotagao de referéncia | R rpm 1 6 a 32767 Velocidade nominal do
motor
40325 Modo de controle R/W - 1 0as8 p29003
40340 Ponto de ajuste de R rpm 1 -16250 a r0020
velocidade 16250
40341 Valor de velocidade R rpm 1 -16250 a r0021
atual 16250
40344 Tensao do indutor CC | R \% 1 0 a 32767 r0026
40345 Valor real da corrente | R a 100 0a 163,83 r0027
40346 Valor de torque real R Nm 100 -325,00 a r0031
325,00
40347 Poténcia real ativa R kW 100 0 a 327,67 r0032
40348 Consumo de energia |R kWh 1 0 a 32767 -
40349 Prioridade de controle | R - 1 Manu- r0807
al/Automatico
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Nuamero de Descrigcao Acesso ao Uni- Fator de Faixa ou Dado/parametro
registro do Modbus dade escala texto On/Off
Modbus
40350/40351 Valor de referéncia de | R LU 1 -2147482648 | r2556
posicionamento a
2147482647
40352/40353 Valor de posi¢ao atual | R LU 1 -2147482648 | r2521[0]
a
2147482647
40354 Utilizagao do motor R % 100 -320,00 a r0034
320,00
40400 Numero de falha, R - 1 0 a 32767 -
indice 0
40401 Numero de falha, R - 1 0 a 32767 -
indice 1
40402 Numero de falha, R - 1 0 a 32767 -
indice 2
40403 Numero de falha, R - 1 0 a 32767 -
indice 3
40404 Numero de falha, R - 1 0 a 32767 -
indice 4
40405 Numero de falha, R - 1 0a 32767 -
indice 5
40406 Numero de falha, R - 1 0a 32767 -
indice 6
40407 Numero de falha, R - 1 0a 32767 -
indice 7
40408 Numero de alarme R - 1 0a 32767 -
40800/40801 Valor de referéncia de | R/'W LU 1 -2147482648 | p2617[0]
posicao fixa 1 a
2147482647
40802/40803 Valor de referéncia de | R/'W LU 1 -2147482648 | p2617[1]
posigao fixa 2 a
2147482647
40804/40805 Valor de referéncia de | R/'W LU 1 -2147482648 | p2617[2]
posigao fixa 3 a
2147482647
40806/40807 Valor de referéncia de | R‘'W LU 1 -2147482648 | p2617[3]
posigao fixa 4 a
2147482647
40808/40809 Valor de referéncia de | R‘'W LU 1 -2147482648 | p2617[4]
posicao fixa 5 a
2147482647
40810/40811 Valor de referéncia de | RIW LU 1 -2147482648 | p2617[5]
posicao fixa 6 a
2147482647
40812/40813 Valor de referéncia de | R'W LU 1 -2147482648 | p2617[6]
posigao fixa 7 a
2147482647
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Numero de Descrigcao Acesso ao Uni- Fator de Faixa ou Dado/parametro
registro do Modbus dade escala texto On/Off
Modbus
40814/40815 Valor de referéncia de | R/'W LU 1 -2147482648 | p2617[7]
posigao fixa 8 a
2147482647
40840/40841 Velocidade da R/W 1000 1 1 a2 40000000 | p2618J[0]
posigao fixa 1 LU/min
40842/40843 Velocidade da R/W 1000 1 1 a2 40000000 | p2618[1]
posigao fixa 2 LU/min
40844/40845 Velocidade da R/W 1000 1 1240000000 | p2618[2]
posigao fixa 3 LU/min
40846/40847 Velocidade da R/W 1000 1 1 2 40000000 | p2618[3]
posigao fixa 4 LU/min
40848/40849 Velocidade da R/W 1000 1 1240000000 | p2618[4]
posigao fixa 5 LU/min
40850/40851 Velocidade da R/W 1000 1 1 a2 40000000 | p2618[5]
posigao fixa 6 LU/min
40852/40853 Velocidade da R/W 1000 1 1 a2 40000000 | p2618[6]
posigao fixa 7 LU/min
40854/40855 Velocidade da R/W 1000 1 1240000000 | p2618[7]
posicao fixa 8 LU/min
40880/40881 Aceleragdo maxima R/W 1000 1 122000000 |p2572
IPos LU/s?
40882/40883 Desaceleracdo maxi- | R/W 1000 1 122000000 |p2573
ma IPos LU/s2?
40884/40885 Limitagdo do mo- R/W 1000 1 1a p2574
vimento intermitente LU/s3 100000000
IPos
40900 Valor de referéncia de | R'W - 0x4000 hex = | -210000,000 |p1001
velocidade fixa 1 100% x ve- a 210000,00
locidade
nominal do
motor
40901 Valor de referéncia de | R'W - 0x4000 hex = | -210000,000 |p1002
velocidade fixa 2 100% x ve- a 210000,00
locidade
nominal do
motor
40902 Valor de referéncia de | RIW - 0x4000 hex = |-210000,000 |p1003
velocidade fixa 3 100% x ve- a 210000,00
locidade
nominal do
motor
40903 Valor de referéncia de | RIW - 0x4000 hex = |-210000,000 |p1004
velocidade fixa 4 100% x ve- a 210000,00
locidade
nominal do
motor
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Nuamero de Descrigcao Acesso ao Uni- Fator de Faixa ou Dado/parametro
registro do Modbus dade escala texto On/Off
Modbus
40904 Valor de referéncia de | RIW - 0x4000 hex = |-210000,000 |p1005
velocidade fixa 5 100% x ve- a 210000,00
locidade
nominal do
motor
40905 Valor de referéncia de | RIW - 0x4000 hex = |-210000,000 |p1006
velocidade fixa 6 100% x ve- a 210000,00
locidade
nominal do
motor
40906 Valor de referéncia de | RIW - 0x4000 hex = |-210000,000 |p1007
velocidade fixa 7 100% x ve- a 210000,00
locidade
nominal do
motor
40932/40933 Velocidade MDI da R/W 1000 1 1a p2691
posigcao de referéncia LU/min 2147482647
40934 Corregao de aceler- R/W % 100 0,1a100 p2692
acao MDI
40935 Corregao de R/W % 100 0,1a100 p2693
desaceleragao MDI
40950 Valor de referéncia R/W % 100 -100 a 100 p29043
fixo de torque
Visao geral dos dados de processo
Modo de controle PTI IPos S T

lavra baixa

lavra baixa

Dados de | 40100 Palavra de controle do | Palavra de controle do | Palavra de controle do | Palavra de controle do
controle modo PTI modo IPos modo S modo T
40101 - - Ponto de ajuste de -
velocidade
40102 - Valor de referénciada |- -
posicao da palavra alta
40103 - Valor de referénciada |- -
posicao da palavra
baixa
DADOS (40110 Palavra de estado Palavra de estado Palavra de estado Palavra de estado
gEATUS 40111 Velocidade atual Velocidade atual Velocidade atual Velocidade atual
40112 Posicao atual da pa- Posicao atual da pa- - -
lavra alta lavra alta
40113 Posicao atual da pa- Posicao atual da pa- - -
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Defini¢ao do registrador 40100

Bit Modo de controle PTI Modo de controle IPos
Sinais Descrigéo Sinais Descrigdo
0 SON_OFF1 | Flanco ascendente para liberar SON (os | SON_OFF1 | Flanco ascendente para liberar SON (os
pulsos podem ser acionados). pulsos podem ser acionados).
0: OFF1 (travagem com a fungéo gerador 0: OFF1 (travagem com a fungéo gerador
de rampa, em seguida, cancelamento de de rampa, em seguida, cancelamento de
pulso, pronto para ligar) pulso, pronto para ligar)
1 OFF2 1: Sem OFF2 (é possivel ativar) OFF2 1: Sem OFF2 (é possivel ativar)
0: OFF2 (cancelamento imediato de pul- 0: OFF2 (cancelamento imediato de pul-
so e poténcia no bloqueio) so e poténcia no bloqueio)
2 OFF3 1: Sem OFF3 (é possivel ativar) OFF3 1: Sem OFF3 (é possivel ativar)
0: OFF3 (frenagem réapida, cancelamento 0: OFF3 (frenagem rapida, cancelamento
de pulso e poténcia no bloqueio) de pulso e poténcia no bloqueio)
3 OPER 1: Libera a agéo (os pulsos podem ser OPER 1: Libera a agao (os pulsos podem ser
acionados) acionados)
0: Inibir operagéo (cancelar pulsos) 0: Inibir operacgéo (cancelar pulsos)
4 Reservado |- SETP_ACC | Flanco ascendente para aceitar o valor
de referéncia do MDI
5 Reservado |- TRANS_TY | 1: Aceitar o novo valor de referéncia
PE SE imediatamente
0: Aceitar flanco ascendente do
SETP_ACC
6 Reservado |- POS_TYP | 1: Posicionamento absoluto
0: Posicionamento relativo
7 RESET Redefinir as falhas RESET Redefinir as falhas
8 Reservado |- Reservado |-
9 Reservado |- Reservado |-
10 PLC Liberar o controle mestre do CLP PLC Liberar o controle mestre do CLP
11 Reservado |- Reservado |-
12 Reservado |- Reservado |-
13 Reservado |- SREF Comece fazendo referéncia (agdo como
REF para o modo de referéncia 0)
14 Reservado |- Reservado |-
15 Reservado |- Reservado |-
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Bit Modo de controle S Modo de controle T
Sinais Descrigdo Sinais Descrigdo

0 SON_OFF1 | Flanco ascendente para liberar SON (os | SON_OFF1 | Flanco ascendente para liberar SON (os
pulsos podem ser acionados). pulsos podem ser acionados).
0: OFF1 (travagem com a fungéo gerador
de rampa, em seguida, cancelamento de
pulso, pronto para ligar)

1 OFF2 1: Sem OFF2 (é possivel ativar) OFF2 1: Sem OFF2 (¢é possivel ativar)
0: OFF2 (cancelamento imediato de pul- 0: OFF2 (cancelamento imediato de pul-
so e poténcia no bloqueio) so e poténcia no bloqueio)

2 OFF3 1: Sem OFF3 (é possivel ativar) OFF3 1: Sem OFF3 (é possivel ativar)
0: OFF3 (frenagem rapida, cancelamento 0: OFF3 (frenagem rapida, cancelamento
de pulso e poténcia no bloqueio) de pulso e poténcia no bloqueio)

3 OPER 1: Libera a agao (os pulsos podem ser OPER 1: Libera a agao (os pulsos podem ser
acionados) acionados)
0: Inibir operacgéo (cancelar pulsos) 0: Inibir operacgéo (cancelar pulsos)

4 EN_PAMP | 1: Condig&o de operagao (o gerador de Reservado |-
funcdo rampa pode ser ativado)
0: Inibir o gerador de fungéo rampa
(definir a saida do gerador de fungao
rampa em zero)

5 Reservado |- Reservado |-

6 Reservado |- Reservado |-

7 RESET Redefinir as falhas RESET Redefinir as falhas

8 Reservado |- Reservado |-

9 Reservado |- Reservado |-

10 PLC Liberar o controle mestre do CLP PLC Liberar o controle mestre do CLP

11 Rev Sentido reverso de rotagao Reservado |-

12 Reservado |- Reservado |-

13 Reservado |- Reservado |-

14 Reservado |- Reservado |-

15 Reservado |- Reservado |-

Indicagéo

Os seguintes sinais sdo ocupados pela palavra de controle Modbus quando vocé usa o
valor de referéncia e palavra de controle de Modbus como fonte de controle Modbus
(p29008 = 1). Eles s6é podem ser ativados pela palavra de controle Modbus enquanto ndo
puderem ser acionados pelas saidas externas DI.

Modo de controle PTI: SON

Modo de controle IPos: SON, SREF (REF para referéncia do modo 0)
Modo de controle S: SON, CWE/CCWE

Modo de controle T: SON
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Indicagéo

No modo de controle IPos, quando o modo de posicionamento relativo estiver selecionado,
o0 método para aceitar o valor de referéncia MDI deve ser uma borda ascendente (bit 5 = 0);
caso contrario, a falha F7488 ocorrera.

Indicagéo

No modo de controle IPos, quando implementar o posicionamento absoluto para o eixo
modular com Modbus, vocé pode selecionar a diregdo MDI com o parametro p29230.

Indicagéo

Todos os bits reservados no registrador 40100 devem ser configurado para 0.

Defini¢éo do registrador 40110

Bit Modos de controle PTI, IPos, Se T
Sinais Descrigao

0 RDY Servo pronto

1 FAULT Estado de falha

2 INP Sinal em posigao

3 ZSP Deteccgéao da velocidade zero

4 SPDR Velocidade atingida

5 TLR Limite de torque atingido

6 SPLR Limite de velocidade atingido

7 MBR Freio de retengdo do motor

8 OLL Nivel de sobrecarga atingido

9 WARNING 1 Condicao de adverténcia 1 atingida

10 WARNING 2 Condicao de adverténcia 2 atingida

11 REFOK Em referéncia

12 MODE 2 no segundo modo de controle

13 Reservado -

14 Reservado -

15 Reservado -

Mudanca de escala de parametro

124

Devido os limites dos dados inteiros no protocolo MODBUS, é necessario converter os
parametros do inversor antes de transmiti-los. Isto ocorre por escalonamento, de forma que
um parametro que possui uma posi¢ao apés o ponto decimal, € multiplicado por um fator,
para eliminar a parte fracionaria. O fator de escala € como definido na tabela acima.
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