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Informazioni importanti per 'utente A causadelle svariate modalita di utilitto del prodotto descritto nella
presente pubblicazione, i responsabili dell’ uso di questi dispositivi
devono accertarsi che le applicazioni acui sono destinate queste
apparecchiature siano accettabili per garantire che ciascuna
applicazione e relativo uso siano conformi atutti i requisiti di
prestazioni e sicurezza, inclusi eventuali regolamenti, leggi, codici e
standard vigenti.

Leillustrazioni, i diagrammi, i programmi campione e le
configurazioni presenti in questo manuale sono stati inclusi unicamente
ascopo illustrativo. Poiché esiste un gran numero di variabili e di
requisiti associati ad ogni particolare installazione, la societa
Allen-Bradley non puo assumersi alcuna responsabilita (inclusa
eventuale responsabilitadi proprietaintellettuale) per un utilizzo basato
sugli esempi forniti in questa pubblicazione.

Il manuale Allen-Bradley SGI-1.1 Safety Guidelines for the
Application, Installation, and Maintenance of Solid-State Control
(disponibile presso le sedi Allen-Bradley di zona), descrive alcune
importanti differenze trale apparecchiature allo stato solido e gl
apparecchi elettromeccanici cablati datenerein considerazione durante
I’ applicazione di apparecchiature simili a quella descrittain questo
manuale.

E’ vietatalariproduzione parziale e totale di questo manuale, senza
previa autorizzazione scritta della Allen-Bradley Company, Inc.

L e note contenute in questo manuale hanno lo scopo di informarvi sulle
norme di sicurezza.

ATTENZIONE: informasu pratiche e circostanze che possono
causare infortuni, danni alle apparecchiature o perdite finanziarie.

| simboli di attenzione aiutano &
* identificare un pericolo

* evitarlo

* riconoscerne le conseguenze

Importante: indicainformazioni particolarmente importanti per un
corretto funzionamento ed una buona comprensione del
prodotto.
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Sommario delle modifiche Questarelease 5.01 del manuale dell’ utente di 1336 FORCE 5.12

apportate al manuale contiene nuove informazioni aggiornate che vengono riassunte nella
tabella seguente. Per ulteriori informazioni, fare riferimento ale
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Per informazioni huove o aggior nate Pagina Tipo
Aggiunta delle dimensioni del telaioH 2-7 Nuovo
Aggiornamento dei valori nominali dei fusibili 2-7 Chiarimento
Aggiuntadel requisiti dei cavi motori 2-16 Nuovo
Aggiuntadi morsettiere a telaio H 2-22 Nuovo
Aggiornamento della Figura2-17 2-29 Chiarimento
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Aggiuntadi informazioni sul collegamento di 2-43 Nuovo
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Aggiunta dellatabelladei parametri di ControlNet ~ 5-24 Nuovo
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Comprensione degli errori di precaricaedi fase 6-9 Nuovo

di linea

Comprensione del tracker di tensione bus 6-15 Nuovo

Test di diagnosticadei transistor e dellastrutturadi 6-20 Nuovo
alimentazione

Sintonizzazione dei blocchi sequenziali di coppia 6-24 Nuovo
Aggiuntadi limiti ai cavi motore del telaio H A-4 Nuovo
Aggiuntadi direttive B/C 700 e B/C 800 di A-15 Nuovo
declassamento

Aggiuntadi schemi da 700 - 800 HP A-25 Nuovo
Aggiornamento a diagramma software a blocchi A-32 Chiarimento
Aggiornamento del diagramma ablocchi di coppia  A-45 Chiarimento
del firmware

Aggiuntadi informazioni per lo smaltimento delle  A-54 Nuovo
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Aggiuntadi diagrammi di configurazione B-5, B-6, B-7 Nuovo
meccanica CE

Aggiunta dell’ appendice contenente I’ elenco D-1 Nuovo

parti di ricambio
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Obiettivi del manuale

Tipo di lettore

Terminologia

Capitolo

Introduzione

Lo scopo di questo manuale e di fornire all’ utente le informazioni
utili per installare, programmare, avviare ed effettuare la
manutenzione dell’ azionamento CA 1336 FORCE digitale. Leggere
interamente questo manuale primadi far funzionare, inizializzare o
eseguire la manutenzione dell’ azionamento 1336 FORCE.

Questo manuale e stato concepito per il personale qualificato
responsabile dell’impostazione e della manutenzione

dell’ azionamento 1336 FORCE CA. Primadi effettuare la
manutenzione all’ azionamento 1336 FORCE, occorre avere
esperienza e una conoscenza di base della terminologia elettrica,
delle procedure di programmazione, delle apparecchiature necessarie
e delle precauzioni di sicurezza.

I"azionamento 1336 FORCE e e apparecchiature
associate puo pianificare o effettuare I’ installazione,
I”avvio e lamanutenzione successiva dell’ azionamento. In
caso contrario si possono causare infortuni al personale
e/o danni alle apparecchiature.

E ATTENZIONE: un azionamento applicato o installato

f ATTENZIONE: solo il personale che conosce afondo

scorrettamente puo causare danni ai componenti 0 una
riduzione della durata del prodotto. Gli errori di cablaggio
e di applicazione come un motore sottodimensionato o
I"alimentazione CA scorretta e inadeguata o temperature
ambientali eccessive possono causare danni

all’ azionamento o al motore.

ATTENZIONE: questo azionamento contiene ESD (parti
A sensibili alle scariche el ettrostatiche). Per installare,
provare, ed eseguire |la manutenzione e riparare questi
apparecchi, occorre prendere delle precauzioni per il
controllo della statica. La mancata osservanza delle
procedure di controllo ESD puo causare danni ai
componenti dell’ azionamento. Se non si conoscono le
procedure per il controllo della statica, fare riferimento
alla pubblicazione 8000-4.5.2 Allen-Bradley, Guarding
against Electrostatic Damage o ad altri manuali relativi.

Ledefinizioni dettagliate dei termini relativi al’ automazione
industriale ed i termini tecnici usati nel presente manuale si trovano
nel GLOSSARIO DI AUTOMAZIONE INDUSTRIALE - Una
guida ai termini tecnici dell’ Allen-Bradley, Pubblicazione
AG-7.1T.
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Capitolo 1

Introduzione

Caratteristiche standard L’ azionamento CA a orientamento di campi, Bollettino 1336 FORCE
dell’ azionamento & un azionamento CA digitale controllato da
microprocessore con le seguenti caratteristiche:

e Dala650HP.0- 250HZ con coppia constante

* Disponibile con funzionamento a quattro quadranti

* Loopdi velocitadigitale ad alte prestazioni

* Loop di corrente orientamento di campi, controllato dal
mi croprocessore

* Programmazione semplificata con |’ uso di unatabelladi
parametri che comprende le immissioni di dati in unitatecniche
con descrizioni testuali

e Memoriadi parametri non volatile

* Diagnostica completa, compresi test della scheda logica e del
modulo di potenza

* Coda errori/avvertenze non volatile con marcatempo
e Orologiointempo reale

e Marcatempo di riferimento

* Accumulatore tempo di esecuzione

* Esecuzionein custodia

* Interfacce di comunicazione multiple

* Interfaccia encoder completa

* Collegamento da azionamento ad azionamento

* Interfaccia periferica SCANport™

Specifiche di prestazione
* Regolazione dellavelocita a 0,001% della velocita max.

* Regolazione di coppiafino a + 5% della coppia nominal e del
motore

* Capacitadi superamento perdite di corrente di 2 secondi

* Awvio lanciato: capacitadi avvio in un motore rotante

e Linearitadi coppiadi 1%

* Capacitadi sovraccarico: 150% per 1 minuto, 200% del valore
nominale del motore per 10 secondi, fino a limite dell’ invertiter

* Velocitadi accel/decel programmabili da 0 a 6553 secondi

e Limitedi corrente programmabile dal 200% della corrente di
uscitanominae

Caratteristiche tecniche del controllo
* Controllo ad orientamento di campi, indiretto autoorganizzato,
regolato in corrente, PWM codificato a seno con frequenza
portante programmabile.

HP Val. nom. azion. Freq. portante
1-3HP 4 kHz 1-12 kHz
7,5-30 HP 4 kHz 1-12 kHz

40-60 HP 4 kHz 1-12 kHz
75-125 HP 2 kHz 1-6 kHz
150-250 2 kHz 1-6 kHz
300-500 2 kHz 1-4 kHz
600-650 1,5 kHz 1-4 kHz
700-800 1 kHz 1-4 kHz

Fare riferimento alla guida al declassamento contenuta
nell’'appendice del presente manuale.
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Opzioni

Protezione

Capitolo 1

Introduzione

¢ Gammatensionedi uscita - da 0 allatensione nominae
e Gammafrequenzauscita- da0 a250 Hz

* Regolazione della velocita con feedback da encoder- 0,001%
dellavelocita max sullagammadi velocitadi 100:1

* Regolazione dellavelocita senza encoder - 1% dellavelocita
massima su una gammadellavelocitadi 40:1

e Acce/Decd - Tempi di accel e decel programmabili
indipendentemente. Programma da 0 a 6553 secondi in
incrementi di 0,1 secondo

e Limite corrente - Limiti indipendenti in trazione e in Rigenerazione

* Capacita sovraccarico tempo inverso - Protezione Classe 20 con
risposta sensibile alavelocita. Regolabile da 0-200% della
corrente di uscitanominalein 3 gamme di velocita- 2:1, 4.1 &
10:1. Certificato UL - Soddisfal’ articolo NEC 430

e Scheda adattatore standard che fornisce:
- 2ingress anaogici +/-10V

2 uscite analogiche +/- 10V

Uningresso da 4-20mA

Un' uscita da 4-20mA

Ingresso impulsi da5012V CC

Tensioni di riferimento di +/- 10V

Contatti avelocita, esecuzione, errori ed allarmi

e Scheda adattatore di comunicazione del PLC che fornisce:
- 4ingress anaogici +/-10V
- 4 uscite analogiche +/- 10V
- Tensioni di riferimento +/- 10V
- Comunicazioni RIO/DHT™+ (2 canali selezionabili)
- Blocchi di funzione

e Software di programmazione DriveTools™ basato su PC
Windows ™ compatibile con I’ azionamento 1336 FORCE ed
atri prodotti 1336 e 1395 Allen-Bradley.

* Frenatura dinamica
* Contattore per motore a CA

L’ azionamento 1336 FORCE incorpora le seguenti misure protettive:

e Protezione da sovraccarico del motore programmabile (12T)
analizzata dall’ UL per conformita all’ articolo NEC 430

* Protezione da sovraccarico inverter programmabile (IT)

* Rilevatore di eccesso di velacita, anche quando funzionada
inseguitore di coppia

* Rilevamento programmabile di stallo

* Monitoraggio della corrente di uscita di picco per proteggere da
corrente eccessiva dl’ uscitaa causadi unafase aterraoun
cortocircuito dafase afase

* Monitoraggio guasti aterra

* Monitoraggio tensione bus a CC per proteggere da condizioni da
sotto/sopratensione.

* Monitoraggio temperatura del dissipatore di calore sul modulo di
potenza
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Capitolo 1

Introduzione

Caratteristiche ambientali L e seguenti indicazioni ambientali valgono sia per gli azionamenti
1336 FORCE che per tutti i dispositivi e gli accessori collegati
all’ azionamento.

* Temperatura ambientale di funzionamento:
IPOO, aperto: da0a50 gradi C (da32 al122 gradi F)
IP20, NEMA Tipo 1in custodia:
da0a40 gradi C (da32 a 104 gradi F)
IP65, NEMA Tipo 4 in custodia:
da0a40gradi C (da32 a104 gradi F)

* Temperatura di immagazzinaggio (tutte le versioni): da-40a70
gradi C (da-40 a 158 gradi F)

* Umiditarelativa 5 - 95% senza condensa

e Altitudine: 1000 m (3300 ft) senza declassamento

e Urto: 15 g di picco per laduratadi 11ms (+ 1,0 ms)

* Vibrazione: spostamento di 0,006 pollici (0,152 mm) 1G di picco

Caratteristiche elettriche

e Tensione nominale di ingresso:
200 - 240 V CA, autonomo, trifase, +10%, -15% nominale
380 - 480V CA, autonomo, trifase, +10%, -15% nominale
500 - 600 V CA autonomo, trifase, +10%, -15% nominale
513 - 621 V CC, bus comune, +10%, -15% nominale
776 V CC, bus comune, +10%, -15% nominale

* Correntedi ingresso nominale:
2-134KVA (230 V)
2-437KVA (380V)

2 - 555 KVA (460 V)
2/3 - 578/694 KVA (500/600 V)

* Frequenzadi ingresso: 50/60 Hz (=3 Hz)

* Tensione uscita standard*: sono disponibili quattro dimensioni di
telaio, ciascuna delle quali dipende dalla linea e puo alimentare
un motore trale seguenti tensioni:

200 - 240V CA (dipende dallalinea)

380 - 480 V CA (dipende dallalinea)

500 - 600V CA (dipende dalalinea)

*Se latensione necessaria per la propria applicazione non
indicata, contattare Allen-Bradley per ulteriori informazioni.

e Correntedi uscita: 2,5 - 673A

* Potenzadi uscitar 2 - 116 KVA (230V)

2 - 190 KVA (380V)

2 - 208 KVA (415V)

2 - 537 KVA (460V)

2 - 671 KVA (575V)
Nota: per informazioni sui fattori che possono influenzare la
potenza di uscita dell’ azionamento, fare riferimento a Guida alle
custodie e a declassamento contenuta nell’ Appendice di questo
manuale.

* Horsepower di uscita (continui). 7,5 - 650 HP

* Capacitadi sovraccarico:
Continuo - 100% della corrente fondamentale
1 minuto - 150%

e Gammafrequenzadi uscita: 0 - 250 Hz
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Dispositivi di feedback

Capitolo 1

Introduzione

Forma d' onda uscita: Sinusoidale (PWM)

Max. corrente nominale di cortocircuito: 200.000A rms
simmetrici, 600 volt (quando usato con fusibili di linea di
ingresso CA specificati come viene dettagliato nella Tabella2.A)

Superamento interruzioni: 2 secondi come minimo
Efficienza: 97,5% a ampere nominali, volt di linea nominali

Encoder: canale doppio, incrementale; 12 volt, 500mA,

con ingressi minimi di 5/12 Volt 10mA, isolato con trasmettitore
differenziale, 102,5 KHz max

Quadratura: 90° £27° a25°C, Ciclo di lavoro: 50% + 10%

Regolazione della velocita con Feedback encoder: 0,001% della
massima velocita su unagammadi velocitadi 100:1
Regolazione della vel ocita senza encoder: 0,5% della massima
velocita su unagammadi velocita di 40:1
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Capitolo 1

Introduzione

Compatibilita software

SCHEDA DI CONTROLLO MOTORE

vi.xx V2.XX v3.XX V5.XX
v1.xx Compatibile N. compatibile N. compatibile N. compatibile
V2.XX | N. compatibile | Compatibile Compatibile ad eccezione di: Compatibile ad eccezione di:
O Comun. azionamento #9-19 | O Comun. azionamento #9-19 non colle-
non collegabile. gabile.
[0 Comun. azionamento Tx/Rx | O Comun. azionamento Tx/Rx #14-19,
#14-19, valore max 219. valore max 219.
O Configurazione arresto cop- | O Configurazione arresto coppia #58 non
pia #58 non disponibile. disponibile.
[ Fattore di servizio #94 non [ Fattore di servizio #94 non disponibile.
disponibile. O Tipo di dispositivo di feedback #150
O Tipo di dispositivo di feed- modalita 7 non disponibile.
back #150 modalita 7 non O Coppia calcolata #267 non disponibile.
disponibile. O Timeout precarica #225, valore minimo
O Coppia calcolata #267 non 0.
disponibile. [ Tensione motore per dispositivo #186
non disponibile.
[ Diagnostiche transistor #257 bit 12 non
disponibili.
O Limite frequenza lq #181, valore max
30%.
[ Selezione sovraccarico motore #92,
valore minimo 150%.
[ Poli motore #233, valore massimo 12.
O Velocita motore di base #229, valore
massimo 6000.
SCHEDA V3.XX | N. compatibile | Compatibile ad eccezione di: Compatibile ad accezione di: Compatibile ad accezione di:
ADATT. 0 Configurazione arresto cop- | 0 V3.04 VP va usato con il 0 V3.04 VP va usato con il linguaggio
DI COMUN. pia #58 non funzionale. linguaggio V3.03 AP e V3.03 V3.03 AP e V3.03 o superiore per il
O Fattore di servizio #94 non o superiore per il supporto supporto dell'azionamento "Telaio H’
PLC funzionale. dellazionamento "Telaio H’ B800.
O Tipo di dispositivo di feed- B800. [ Corrente motore per dispositivo #185
back #150 modalita 7 non non disponibile.
funzionale. O Corrente motore per dispositivo #186
O Coppia calcolata #267 non non disponibile.
funzionale. [ Diagnostiche transistor #257 bit 12 non
disponibili.
O Limite di frequenza lq Rate #181, va-
lore max 30%
O Selezione sovraccarico motore #92,
valore minimo 150%.
[ Poli motore #233, valore massimo 12.
O Velocita motore di base #229, valore
massimo 6000.
V5.XX | N. compatibile | Compatibile ad eccezione di: Compatibile ad eccezione di: Compatibile
O Configurazione arresto cop- [J V3.04 VP va usato con il lin-
pia #58 non funzionale. guaggio V3.03 AP e V3.03 0
O Fattore di servizio #94 non superiore per il supporto
funzionale. dellazionamento "Telaio H’
O Tipo di dispositivo di feed- B800.
back #150 modalita 7 non O Corrente motore per dispositi-
funzionale. vo #185 non funzionale.
[ Coppia calcolata #267 non [0 Tensione motore per disposi-
funzionale. tivo #186 non funzionale.
O Tensione motore per disposi- | O Diagnostiche transistor #257
tivo #185 non funzionale. bit 12 non funzionali.
[ Tensione motore per disposi-
tivo #186 non funzionale.
[ Diagnostiche transistor #257
bit 12 non funzionale.

Key: VP = Processore di velocita
MCC = Modulo del linguaggio
scheda di controllo principale
APL = Modulo del linguaggio di
comunicazione PLC

CP = Processore di corrente

DP = Processore domino su comun. PLC
SAL = Std. modulo del linguaggio adattatore
SA = Processore adattatore standard

AP = Processore applicativo su comun. PL.C

1-6



SCHEDA
CONTROLLO
STANDARD

Capitolo 1

Introduzione

SCHEDA DI CONTROLLO MOTORE

vi.xx V2.XX v3.xx v5.XX
vixx | n compatibile Compatibile Compatibile ad eccezione di: Compatibile ad eccezione di:
O Comun. azionamento #9-19 non | O Comun. azionamento #9-19 non collegabile.
collegabile. O Comun. azionamento Tx/Rx #14-19, valore max
O Comun. azionamento Tx/Rx 219.
#14-19, valore max 219. O Configurazione arresto coppia #58 non
O Configurazione arresto coppia disponibile.
#58 non disponibile. O Fattore di servizio #94 non disponibile.
O Fattore di servizio #94 non 0 Tipo di dispositivo di feedback #150 modalita 7
disponibile. non disponibile.
O Tipo di dispositivo di feedback O Coppia calcolata #267 non disponibile.
#150 modalita 7 non disponibile. | O Timeout precarica #225, valore minimo 0.
O Coppia calcolata #267 non O Corrente motore per dispositivo #185 non
disponibile. disponibile.
O Timeout precarica #225, valore O Tensione motore per dispositivo #186 non
minimo 0. disponibile.
O Diagnostiche transistor #257 bit 12 non disponibi-
li.
O Limite di frequenza Iq #181, valore massimo
30%.
O Selezione sovraccarico motore #92, valore
minimo 150%.
O Poli motore #233, valore max 12.
O Velocita motore di base #229, valore max 6000.
v3.xx | n. compatibile Compatibile ad eccezione di: Compatibile Compatibile ad eccezione di:
O Configurazione arresto coppia 0 V3.04 VP va usato con il linguaggio V3.03 AP e
#58 non funzionale. V/3.03 o superiore per il supporto dell’azionamen-
O Fattore di servizio #94 non fun- to "Telaio H’ B800.
zionale. O Corrente motore per dispositivo #185 non
O Tipo di dispositivo di feedback disponibile.
#150 modalita 7 non funzionale. O Tensione motore per dispositivo #186 non
O Coppia calcolata #267 non fun- disponibile.
zionale. O Diagnostiche transistor #257 bit 12 non disponibi-
li.
O Limite di frequenza Iq #181, valore massimo 30%
O Seleziona sovraccarico motore #92, valore mini-
mo 150%.
O Poli motore #233, valore max 12.
O Velocita motore di base #229, valore max 6000.
va.xx | N compatibile Compatibile ad eccezione di: Compatibile ad eccezione di: Compatibile ad eccezione di:
O Configurazione arresto coppia O V3.04 VP va usato con il linguag- | O V5.xx VP va usato con il liguaggio V4.02 AP e
#58 non funzionale. gio V4.02 SA e V4.02 0 V4.02 o superiore per il supporto dell’azionamen-
O Fattore di servizio #94 non fun- superiore per il supporto to "Telaio H’ B800.
zionale. dell'azionamento O Corrente motore per dispositivo #185 non
O Tipo di dispositivo di feedback "Telaio H’ B800. disponibile.
#150 modalita 7 non funzionale. O Tensione motore per dispositivo #186 non
O Coppia calcolata #267 non fun- disponibile.
zionale. O Diagnostiche transistor #257 bit 12 non disponibi-
li.
O Limite di frequenza Iq #181, valore max 30%
O Selezione sovraccarico motore #92, valore
minimo 150%.
O Poli motore #233, valore max 12.
O Velocita motore di base #229, valore max 6000.
VH.XX | N. compatibile Compatibile ad eccezione di: Compatibile ad eccezione di: Compatibile

O Configurazione arresto coppia
#58 non funzionale.

O Fattore di servizio #94 non fun-
zionale.

O Tipo di dispositivo di feedback
#150 modalita 7 non funzionale.

O Coppia calcolata #267 non fun-
zionale.

O Corr. motore per dispos. #185
non funz.

O Tens. motore per dispos. #186
non funz.

O Diagn. transistor #257 bit 12 non
funz.

0O V3.04 VP VA usato con il lin-
guaggio V3.03 AP e V3.03 o su-
periore per il supporto
dell'azionamento "Telaio H’
B800.

O Coppia calcolata #267 non funz.

O Corr. motore per dispos. #185
non funz.

O Volt motore per unita #186 non
funz.

O Diagn. transistor #257 bit 12 non
funz.
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Questa pagina é stata lasciata intenzionalmente vuota
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Obiettivi del capitolo

Montaggio

Capitolo

Installazione/Cablaggio

Il capitolo 2 contiene informazioni necessarie per montare e cablare
correttamente |’ azionamento 1336 FORCE. Poiché lamaggior parte
delle difficoltadi avvio sono il risultato di un cablaggio scorretto,
occorre rispettare tutte le precauzioni per effettuareil cablaggio nel
modo indicato. Leggere ed accertarsi di aver capito bene tutti i punti
primadi iniziare |’ installazione.

IMPORTANTE: I’ utente finale & responsabile del completamento
dell’installazione, del cablaggio e della messa aterra dell’ azionamento
1336 FORCE conformemente ai codici elettrici nazionali e statali.

guida per un’installazione corretta. 11 Codice elettrico
nazionale e gli altri codici regionali elocali prevalgono su
queste informazioni. Lasocieta Allen-Bradley non si assume
alcuna responsabilita dell’ applicazione o meno del codice
nazionale o locale oppure della corretta installazione di questo
azionamento o di apparecchiature simili. Se durante
I'installazione si ignorano tali codici, esisteil pericolo di
infortuni €/o danni alle apparecchiature.

2 ATTENZIONE: le seguenti informazioni sono solo una

Quando I’ azionamento 1336 FORCE viene consegnato in una custodia
NEMA di tipo 1 deve essere montato in modo che vi sia spazio
sufficiente sulla parte superiore, ai lati e nella parte anteriore

dell’ armadietto per consentire la dissipazione di calore come indicato
nellaFigura2.1.

Figura 2.1.
Requisiti per il montaggio

19355 || 0008

Attenzione: evitare che dei
residui (trucioli metalici, intagli
per condotti, ecc.) cadano

nell’ azionamento o attorno allo
stesso durante I’installazione. In
caso contrario, ¢'eil pericolo di
infortuni alle persone e/o danni
alle apparecchiature.

* *

152,4 mm 152,4 mm
(6,0 poll.) (6,0 poll.)
@ ALLENBRADLEY @ auievoraniey
— 101,6 mm
(4,0 poll.)
I— I—
EEREDS ” EEEDA
Q] 0 g @]
EQDU sl &U ] J]
su
152,4 mm 152,4 mm
(6,0 poll.) (6,0 poll.)

\ @
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Capitolo 2

Installazione/Cablaggio

Figura 2.2. IP20 (NEMA tipo 1) Dimensioni - TelaiB e C

| A 7
—>‘ Y D i ; C max. i
ﬂ A (AN — - I'/IJ
0000000
1 [ O
@ ALLEN-BRADLEY ——
[ ] e
[ | ————
\ ] ——
\ ] —
‘ ‘ ———
[ ] ——>
[ ] e —
= ————>

O
0010000

Niva : vy —
- CC —>|\\

Fori di montaggio (4)

Intagli 70(0.28) ] |<_V

(La posizione cambia a seconda del’HP) __1,0(0,28)
N \ Fia 050
: Dl
N_© b 12,7 (0,50)
| Releler
o
=
(==

Tutte le dimensioni sono in millimetri e (pollici)
Tutti i pesi sono in chilogrammi e (libbre)

Riferimento Intagli Peso di
telaio A 3 aduedim., 1fisso spedizione
B1, B2 276,4 476,3 225,0 212,6 461,0 32,00 7,6 131,1 180,8 71,9 28,6/34,9, 22,2 22,7kg

(10,88) (18,75) (8,86) (8,37) (18,15) (1,26) (0,30) (5,16) (7,12) (2,83)  (1,125/1,375,0,875) (50 libbre)
c 301,8 701,0 225,0 238,0 685,8 32,00 7,6 131,1 3747 719 28,6/34,9, 22,2 38,6 kg

(11.88) (27600 (886) (937) (27,000 (126) (030) (516)  (1475) (283) (1,125,375, 0,875 (85 libbre)
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Figura 2.3.
Dimensioni dell’lP 20 (NEMA tipo 1) - Telaio D

A z |
|y D | * C max. |
AN N — A
e 3
O
ALLEN-BRADLEY
Intagli
)
00 OV
O -,
cc | W — O
iy - - %
N~ Fori di montaggio (4) Lj B
7.0(028) ~| | =
~7,0(0,28)
¢12,1 (0,50)
(—»ll_
12,7 (0,50) Tutte le dimensioni sono in millimetri e (pollici)

Tutti i pesi sono in chilogrammi e (libbre)

Riferimento? Intagli Peso di

telaio A 3 a due dim., 3 fissi spedizione

D 381,5 12400 2708 3259 12162 2794 1194 1311 6886 71,9  627/762 34,9/50,0,349 108,9kg
(15,02) (48,82) (10,66) (12,83) (47,88) (1,10) (0,47) (5,16) (27,11) (2,83) (2,47/3,00, 1,38/1,97, 1,38) (240 libbre)
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Figura 2.4.
Dimensioni dell’IP 20 (NEMA tipo 1) - Telaio E

~—— Cmax. ——>

Y4
e

b : o

|
Al [A]
q A

ALLEN-BRADLEY ’

BB
(1
ON@)
| EONORO
ON@)
: : o \ o \ 0 °
\—INTAGLI A
L O 3 ADUE DIM., 6 FISSI
\ o L =
] ~=Fori di montaggio (4) L ——
70028 ~| | cc> <
__ 100028
¢12,7 (0,50)
|<_>|_ Tutte le dimensioni sono in millimetri e (pollici)
12,7 (0,50) Tutti i pesi sono in chilogrammi e (libbre)
Riferimento’ Intagli Peso di
telaio . 3 a due dim., 6 fissi spedizione
E- Chiuso 511,0 14986 4244 4775 14478 16,8 40,1 1950 901,4 151,9  88,9/101,6,12,7 186 kg
(20,12) (59,000 (16,71) (18,80) (57,000 (0,66) (1,61) (7,68) (35,49) (5,98)  (3,50/4,00, 0,50) (410 libbre)
E-Aperto 511,0 14986 3726 4775 14478 16,8 40,1 1384 680,0 126,3 163 kg
(20,12)  (59,00) (14,67) (18,80) (57,000 (0,66) (1,61) (5,45) (26,77)  (4,97) (360 libbre)
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(1,24) >

Figura 2.5.

Capitolo 2
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IP 20 (NEMA tipo 1) Dimensioni - Telaio F

635,0

- 7620 (25,00 252,7
(30,00) | sy =
. S A a
@A/Ieﬂ-ﬂradley
2286,0 379
(90,00) (1,49
|—>|
193,0
(7,60)
¢ 3
\
|
\
\
|
} 1219,2
| (48,00)
{
[
[
I
|
I
[
| =
‘ 3
(o] ‘ o]
! ) )
274,8
"| (10,82)
698,5 5 |
(27,50) | Tutte le dimensioni sono in millimetri e (pollici)
, A
Area di 298,5 ) o
© accesso condotti °| (11,75) Peso di spedizione
Y 415,0 kg
(915 Ibs)
A
50,8
Vista dal basso (2,00)
o] o]
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Figura 2.6.
Dimensioni dell’IP 20 (NEMA tipo 1) - Telaio G
Squadretta di sollevamento 63,5 (2,50)
rimovible
660,4 | ‘ 50,8
5 5 (26,00) Y (2,00)
.. (Alto) T
4318
¢ 1 g s| (17,00)
Area di accesso condotti
!
@ ALLEN-BRADLEY
23241
(91,50)
) ) - 4318 _,| 290
| (17,00 A_l (1,14)
T 254,0
accesso condotti (10,00)
547,6
(21,56) 3
P P Basso 298,5
o R ] l ( ) ] (11,75)
@ [ = @ @ @\
762,0 5 < 635,0 f 381,0 _
(30,00) (25,00) > 429 |~ (1500 15,9 (0,63) diam.
(1,69) - 2 fori di mont. -

Tutte le dimensioni sono in millimetri e (pollici)
Tutti i pesi sono in chilogrammi e (libbre)

Peso di spedizione
453,6 kg
(1000 Ibs)
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Figura 2.7.
IP 20 (NEMA Tipo 1) Dimensioni - Telaio H

Ventola montata sulla sommita

6350 «  Dipende dal fabbricante,

ZSSSZZcsz:ecs (25*’00) potrebbe essere pill corto
Angolo di sollevamento g g
rimoviblle T ; ; L
A U [
2324,1
(91,50)
\/
. 762,0 > < 9080 ) 635,0 )
(30) (20) (25)
‘ 1270,0 N 1270,0
(50) ) (50) -
T Area di .
6350 accesso condotti
Area di (25)
accesso condotti i
Vista dal basso Vista dall’alto

Tutte le dimensioni sono in millimetri e (pollici)
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Valori nominali di ingresso/uscita La seguente tabellafornisce i valori nominali delle correnti di ingresso
edi uscitaraggruppati secondo i valori nominali dellatensione

dell’ azionamento:

200-240V 380-480V 575V
kVA Amp kVA Amp kVA Amp kVA Amp kVA Amp  kVA  Amp
N.cat. __ingr. ingr. __usc. uscita N. cat. ingr. ingr. _usc. uscita _N.cat. ingr. _ingr. usc. uscita
A0CO1 2 5 2 45 B0O1 2 3 2 25 Coo1 2-3 3 2 25
A003  4-5 12 5 12 B003 4-5 6 5 6,0 C003 5-6 6 6 6
A007  10-12 28 1 27,2 B007 9-12 14 1 13,9 C007 9-11 10 10 99
AO10  12-14 35 14 33,7 B010 14-18 22 17 20,9 co10 11-13 12 12 12
AO15  17-20 49 19 482 B015 18-23 28 22 27,2 C015 17-20 19 19 18,9
A020 23-28 67 26 64,5 B020 23-29 35 27 33,7 C020 21-26 25 24 23,6
A025  25-30 73 31 78,2 B025 23-26 43 33 41,8 C025 27-32 31 30 30
A030  27-30 79 32 80 B030 32-41 49 38 48,2 C030 31-37 36 35 34,6
A040  43-51 123 48 120,3 BX040 40-50 62 47 58,7 C040 40-48 46 45 451
A0S0 53-64 154 60 149,2 B040 41-52 63 52 64,5 C050 48-57 55 57 57,2
A060  60-72 174 72 180,4 B050 48-60 75 61 78,2 C060 52-62 60 62 61,6
A075  82-99 238 96 240 BX060 62 75 61 782 C075 73-88 84 85 85,8
A100  100-120 289 116 2914 B060 61-77 93 76 96,9 C100 94-112 108 109 109,1
A125  111-134 322 130 3274 B075 78-99 19 96 120,3 C125 118-142 137 137 138,6
B100 98-124 149 120  149,2 C150 136-163 157 157 1597
B125 117-148 178 143 180,4 C200 217-261 251 251 2525
BX150 148 178 143 180,4 C250 244-293 282 283 283,6
B150 157-198 238 191 240,0 C300 256-307 296 297 298
B200 191-241 290 233 2914 C350 304-364 351 352 3536
BX250  231-291 350 282  353,6 C400 349-419 403 405 4064
B250 212-268 322 259 3274 C450 394-473 455 457 4592
B300 265-335 403 324 4064 C500 434-520 501 503  505,1
B350 300-379 455 366  459,2 C600 514-617 594 597  599,2
B400 330-416 501 402  505,1 C650 578-694 668 671 673,4
B450 372-470 565 454  570,2 C700 616-739 756 767 770
B500 391-494 594 477  599,2 C800 639-767 786 797 800
B600 439-555 668 537 6734 12C700C 616-739 756 767 770
BP250  230-291 350 282  353,6 12C800C 639-767 786 797 800
BP300  265-334 402 324 4064
BP350  300-378 455 366  459,2
BP400  313-396 476 383 4810
BP450 346-437 526 424 531,7
B700C  517-625 835 677 850
B800C  647-817 965 783 983
12B700C 517-625 835 677 850
12B800C 647-817 965 783 983
Alimentatore CA Gli azionamenti 11-485 kW (7,5-650 HP) sono adatti per I'uso inun

circuito in grado di erogare un massimo di 200.000 rms ampere
simmetrici, a 600 volt massimi, quando vengono usati coni fusibili di
lineadi ingresso CA specificati nella Tabella2.A. 11 1336 FORCE non
contiene fusibili per cortocircuiti della corrente di ingresso. Le
specifiche relative alle dimensioni e al tipo consigliati per garantire la
protezione dell’ alimentazione di ingresso da cortocircuiti si trovano
nelle pagine seguenti.

le apparecchiature da danni dovuti afusibili inadeguati, usare
soloi fusibili di lineaconsigliati nella Tabella 2.A. Gli
interruttori automatici o i sezionatori di diramazione non
possono fornire questo livello di protezione ai componenti
dell’ azionamento.

2 ATTENZIONE: per proteggereil personale dainfortuni /o
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Sistemi di distribuzione non bilanciati

L’ azionamento é stato ideato per essere usato con alimentazioni trifase
simmetriche verso terra. | dispositivi di soppressione di picco sono
inclusi per proteggere |’ azionamento da sovratensioni indotte da
fulmini tralalineaelaterra. Per questo motivo I’ azionamento non pud
essere usato direttamente con alimentazioni in cui unafase é collegataa
terra. (Triangolo aterra). In questi casi usare un trasformatore di
isolamento per fornire un’ alimentazione bilanciata rispetto aterra.

Sistemi di distribuzione non collegati a terra

Tutti gli azionamenti 1336 FORCE sono dotati di un MOV (Varistore
all’ ossido di metallo) che fornisce protezione da picchi di tensione e da
fase afase oltre che dafase aterra, ideati per soddisfare gli standard
IEEE 587. Il circuito MOV e stato ideato solo per la soppressione da
picchi (protezione dellalineadel transitori), non per il funzionamento
continuo.

Con sistemi di distribuzione non aterra, il collegamento MOV dafase
afase potrebbe diventare un percorso di corrente continua verso terra.
Letensioni MOV dalineaalineae dalineaaterranon devono
superarei valori elencati sotto per non arrecare danni fisici a MOV.

R Joules = (A)
Ingresso CA S Joules = (A)
trifase 71 Joules = (A)

Terra @ Joules = (B)

MOV nominale da linea a linea 1 2 3 4
Energia nominale = 2 x valore nominale da linea a linea (A)

MOV nominale da linea a terra % g i ;
Energia nominale = Da linea a linea (A) + Da linea a terra (B)

Riferimento telaio A B-C D-G

Dispositivo nominale 240 480 600 240 480 600 240 480 600
Da linea a linea (A) 160 140 NP 160 160 160 140 140 150
Da linea aterra (B) 220 220 NP 220 220 220 220 220 220

Valori nominali MOV da linea a linea
Val. energia = 320 Joule
Tensione allaccens. = 1020V (nominale)

Valori nominali MOV da linea a terra

Val. energia = 380 Joule

Tensione allaccens. = 1330V (nominale)

Dispos. diingresso  Awvio e arresto del motore
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Dispositivi di ingresso Avwvio e arresto del motore

A

ATTENZIONE: i circuiti di controllo di avvio/arresto
comprendono componenti alo stato solido. In caso di

pericoli dovuti a un contatto accidentale con macchinari in
movimento o a un flusso indesiderato di liquidi, gas o solidi,
s richiede I’ uso di un circuito di arresto di tipo cablato per
rimuovere la corrente di linea CA all’ azionamento. Quando
si toglie lacorrente CA, vi saraunaperditadi effetto frenante
rigenerativo inerente eil motore va per inerziafino all’ arres-
to. E possibile dover fare ricorso ad un metodo di frenaggio
ausiliare.

Applicazioni ripetute/rimozione della corrente di ingresso

A

ATTENZIONE: I’ azionamento deve essere controllato da
segnali di ingresso di controllo che avviano ed arrestano il
motore. Si sconsiglia I'uso di un dispositivo che di routine
scollegaerida corrente di linea all’ azionamento allo scopo
di avviare edi fermare il motore. Se si usa questo tipo di
circuito, si richiede un massimo di 3 cicli di arresto/avvioin
5 minuti (con un minimo di pausadi 1 minuto tra ogni ciclo).
Questi periodi di 5 minuti devono essere separati daintervalli
di 10 minuti per consentire ai resistori di precarica dell’ azio-
namento di raffreddarsi. Per ulteriori informazioni sui
requisiti specifici fare riferimento ai codici e agli statuti
relativi a sistema particolare.

Contattori di bypass

A

ATTENZIONE: un sistema collegato o installato in modo
scorretto pud causare danni ai componenti o lariduzione
della durata del prodotto. Le cause pit comuni sono:

* collegamento dellalinea CA all’ uscita dell’ azionamento o
ai terminali di controllo

e circuiti di bypass di uscita scorretti non approvati dall’
Allen-Bradley

e circuiti di uscita che non si collegano direttamente al mo-
tore

* adlimentazione CA scorretta o inadeguata
* eccessiva temperatura ambientale

Contattare I’ Allen-Bradley per assistenza durante |” applica-
zione o il collegamento.

2-10



Sezionamento dell’uscita

Condizionamento della corrente

Fusibili di ingresso

Capitolo 2
Installazione/Cablaggio

Qualsiasi mezzo di sezionamento collegato ai terminali M1, M2 e M3
dell’ azionamento di uscita dell’ azionamento deve esserein grado di
disabilitare I’ azionamento se aperto durante il funzionamento

dell’ azionamento. Se aperto durante il funzionamento

dell’ azionamento, questo vain errore. Si consigliadi rimuovere
Abilita azionamento primadi aprire il contattore. Unavolta che questo
€ rimosso, |’ azionamento smettera di modulare.

Generamente il 1336 FORCE ¢ adatto ad un collegamento diretto con
unalineadi corrente di ingresso trifase, di alimentazione CA. Vi sono
comungue certe condizioni dellalinea di alimentazione che potrebbero
introdurre la possibilita di un malfunzionamento dei componenti

dell’ alimentatore di ingresso dell’ azionamento. Per ridurre la
possibilitadi questi malfunzionamenti, potrebbe essere necessario |’ uso
di unreattore di lineao di un trasformatore del tipo aisolamento.

Segue un elenco delle regole fondamentali per determinare se sono
necessari un reattore di linea o un tipo di isolamento:

1. Selalinea CA che fornisce |’ azionamento ha collegati dei
condensatori di rifasamento, collegareil reattore di linea CA oiil
trasformatore di isolamento trail banco dei condensatori e’ ingresso
all’ azionamento.

2. Selalinea CA rivelainterruzioni frequenti di corrente o picchi di
tensione significativi, € necessario un reattore di linea CA o un
trasformatore del tipo aisolamento.

Vedere “ Sistemi di distribuzione non bilanciati”.

ATTENZIONE: il 1336 FORCE non fornisce fusibili per
cortocircuiti dell’ alimentazione di ingresso. Le specifiche
riguardanti le dimensioni eil tipo di fusibili consigliati in
grado di fornire protezione da cortocircuiti al’ alimentazione
di ingresso si trovano nella Tabella2.A. Gli interruttori
automatici o i sezionatori della derivazione non possono
fornire questo livello di protezione ai componenti dell’ azio-
namento.
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Tabella 2.A
Valori nominali massimi consigliati per i fusibili di linea di ingresso CA
(i fusibili sono forniti dall’utente)

N. di catalogo kW (HP) nominale 200-240V 380-480V 500-600V

azionamento nominali nominali nominali
UL Classe CC, T, J! - BS88 (installazioni non UL)

1336T- __F10 0,75 (1) 10A 6A -
1336T- __F30 2,2 (3) 25A 15A -
1336T- __F50 3,7 (5) 40A 20A -
1336T- __ 001 0,75 (1) 10A 6A 6A
1336T- __ 003 2,2 (3) 15A 10A 10A
1336T- __ 007 5,5 (7,5) 40A 20A 15A
1336T- __ 010 7,5 (10) 50A 30A 20A
1336T- __ 015 11 (15) 70A 35A 25A
1336T- _ 020 15 (20) 100 A 45A 35A
1336T- 025 18,5 (25) 100 A 60 A 40A
1336T- _ 030 22 (30) 125A 70A 50A
1336T- _ 040 30 (40) 150 A 80A 60 A
1336T- _ 050 37 (50) 200A 100 A 80A
1336T- _ X060 45 (60) - 100 A -
1336T- __ 060 45 (60) 250 A 125A 90A
1336T- 075 56 (75) - 150 A 110A
1336T- __ 100 75 (100) - 200A 150 A
1336T- 125 93 (125) - 250 A 175A
1336T- X150 112 (150) - 250 A -
1336T- _ 150 112 (150) - 300A 225A
1336T- _ 200 149 (200) - 400 A 350A
1336T- _ 250 187 (250) - 450 A 400 A
1336T- _ X300 224 (300) - - 400 A
Bussmann FWP/Gould Shawmut A-70C Tipo semiconduttore

1336T- X250 187 (250) - 450 A -
1336E- __ P2502 187 (250) - 450 A2 -
1336T- __300T 224 (300) - 450 A 400 A
1336E- 3002 224 (300) - 500 A2 450 A
1336T- _ 350 261 (350) - 500 A 450 A
1336E- 3502 261 (350) - 600 A2

1336T- _ 400 298 (400) - 600 A 500 A
1336E- 4002 298 (400) - 600 A2

1336T- _ 450 336 (450) - 800 A 600 A
1336E- 4502 336 (450) - 700 A2 600 A
1336T- _ 500 373 (500) - 800 A 800 A
1336T- __ 600 448 (600) - 900 A 800 A
1336T- __ 650 485 (650) - - 800 A
1336T- __ 700C2 522 (700) - 600 A3 700 A3
1336T- __ 800C2 597 (800) - 700 A3 700 A3

1 Sono accettabili sia rapidi che ritardati
2 Fusibili forniti con azionamenti con telaio F e H
3 Occorrono due fusibili in parallelo
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Immunita

L’ immunita degli azionamenti 1336 FORCE all’ interferenza generata
esternamente & buona. Generalmente, dopo |’ installazione non sono
necessarie ulteriori precauzioni.

Si consigliadi sopprimere le bobine dei contattori azionati in CC
associati agli azionamenti con un diodo o dispositivo simile, in quanto
[possono generare gravi transitori elettrici.

In aree soggette a frequenti fulmini, si consiglia una soppressione di
picco maggiore. Usare MOV adatti collegati traogni linea e laterra
(vedere la Figura 2-8).

Emissione

Fare attenzione alla disposizione dei collegamenti di alimentazione e di
terra all’ azionamento per evitare interferenze con apparecchiature
sensibili vicine. Fare riferimento a“Cavi motore” nell’ Appendice A.

I cavo @ motore portatensioni commutate e deve essere instradato
lontano da apparecchiature sensibili.

Il conduttore di terradel cavo motore deve essere collegato
direttamente al terminale di terra (PE) dell’ azionamento. |1
collegamento di questo conduttore di terra ad un punto di terra
dell’armadio o alabarradel bus aterra potrebbe portare la corrente ad
atafrequenzaacircolare nel sistemadi terradellacustodia. L' estremita
del motore di questo conduttore di terra deve essere ben collegata alla
terra della cassa del motore.

Usare un cavo schermato o armato a protezione dalle emissioni radiate
provenienti dal cavo motore. Lo schermo o I’ armatura devono essere
collegati al terminale di terra dell’ azionamento (PE) ed alaterra del
motore come indicato sopra.

Per ridurre il disturbo del modo comune si consigliano dei soppressori
di modo comune all’ uscita dell’ azionamento.

Si puo usare un filtro RFI che nellamaggior parte dei casi fornisce una
riduzione efficace delle emissioni RFI che si possono condurre nelle
linee di alimentazioni principali.

Se I’ installazione combina un azionamento con dispositivi o circuiti
sensibili, si consigliadi programmare la frequenza PWM
dell’ azionamento piu bassa possibile.
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Gli azionamenti 1336 FORCE possono essere installati con un filtro
RFI che controllale emissioni aradio frequenza condotte nelle linee di
alimentazione principale e nel cablaggio aterra

Se s rispettano le precauzioni relative a cablaggio e all’installazione
descritte in questo manuale &€ improbabile che si verifichino problemi
di interferenza quando si usal’ azionamento con circuiti e sistemi
elettronici industriali. Vedere anche “Cavi maotore” nell’ appendice di
guesto manuale.

Tuttaviasi consigliaun filtro in caso sia probabile I’ installazione di
dispositivi o di circuiti sensibili sulla stessa alimentazione CA o seil
cavo del motore superai 50 metri. Oltre a questa lunghezza, la
capacitanza verso terra aumentale emissioni dell’ alimentatore.

Dove € essenziale raggiungere bassi livelli di emissione o se s richiede
conformita agli standard (EN 55011, VDEO875, BSA, FCC) usareil
filtro RFI opzionale.

Importante: laconformita dell’ azionamento e del filtro aqualsiasi
standard non assicura la conformita dell’ interainstallazione. Molti altri
fattori possono influenzare I’ intera installazione e solo le misurazioni
dirette ne possono verificare la conformita completa.

Installazione del filtro RFI

Collegareil filtro RFI tralalinea dell’ aimentatore CA ed i terminali di
ingresso della corrente dell’ azionamento.

In generadle @ meglio instalareil filtro sulla stessa piastra di montaggio,
fisicamente vicino (e con brevi collegamenti) all’ azionamento.

Importante: per garantire efficaciadel filtro RFI il cavo motore deve
essere schermato e armato e occorre rispettare laguidafornitain questo
manuale. Fareriferimento a“Cavi motore” nell’ appendice.

Corrente di perdita del filtro RFI

Il filtro RFI opzionale pud causare correnti di perdita aterra. Di
conseguenzafornireil collegamento aterra appropriato (vedere le
istruzioni relative alla messa a terra riportate alla pagina seguente).

ATTENZIONE: per evitare possibili danni alle apparecchia-
ture, i filtri RFI possono essere usati solamente con
alimentazioni CA nomina mente bilanciate rispetto aterra. In
alcuni paesi, le aimentazioni trifase sono occasionalmente
collegate in una configurazione a 3 fili con unafase aterra
(Triangolo aterra). N. usareil filtro nelle alimentazioni con
triangolo aterra.
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Fareriferimento al diagramma del collegamento aterrariportato alla
pagina seguente. Collegare |’ azionamento a sistemadi terraal
terminale di terradell’ alimentazione (PE) sulla morsettiera (TB1).

L’ impedenza aterra deve essere conforme ai requisiti dei regolamenti
locali sullasicurezzaindustriale (NEC, VDE 0160, BSI, ecc.) eva
controllata e collaudata ad intervalli regolari.

In qualsiasi armadio, usare un solo punto di terra a bassaimpedenza o
unabarra con bus aterra. Collegarei circuiti aterrain modo
indipendente e direttamente. Collegare anche il conduttore di terra
dell’ alimentazione di CA direttamente a questo punto di terrao alla
barra del bus.

Circuiti sensibili

E essenziale definirei percorsi in cui fluiscono le correnti di terraad
atafrequenza, affinchéi circuiti sensibili non condividano un percorso
con tali correnti e s minimizzi |’ area racchiusa da questi percorsi. |
conduttori di terra che trasportano corrente devono essere separati. |
conduttori di terradi controllo e di segnale non devono correre vicino o
essere paraleli ad un conduttore di terra dell’ alimentazione.

Cavo motore

Collegareil conduttore di terradel cavo motore (estremita

dell’ azionamento) direttamente a terminale di terra dell’ azionamento
(PE), non allabarradel busdell’armadio. Il collegamento aterradiretto
al’ azionamento (ed al filtro, se installato) fornisce un percorso diretto
per la corrente ad alta frequenza che ritorna dal telaio del motore e dal
conduttore di terra. All’ estremita del motore, il conduttore di terra deve
essere collegato anche allaterra della cassa del motore.

Se si usano cavi schermati o0 armati, usare gli stessi metodi per lamessa
aterraanche per 1o schermo/armatura.

Connessioni dell’encoder

Se si richiedono connessioni da un encoder, queste devono essere
instradate in un condotto di acciaio messo aterra. || condotto deve
essere collegato aterraad entrambe le estremita. Collegare aterralo
schermo del cavo solo all’ azionamento.

Cablaggio del controllo discreto e dei segnali

Il cablaggio dei segnali e del controllo deve essere collegato aterra ad
un singolo punto del sistema, lontano dall’ azionamento. Questo
significache OV o il terminale di terra devono essere collegati aterra
all’ estremita del dispositivo, non al’ estremita dell’ azionamento. Se si
usano fili di controllo e di segnale schermati anche lo schermo deve
essere collegato a questo punto.
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Terra di segnale - TE

Lamorsettiera TE viene usata per tutti gli schermi dei segnali di
controllo interni all’ azionamento. Deve essere collegata aterracon un
cavo separato continuo.

Qualsiasi collegamento di comunicazione I/O del PLC deve correrein
un condotto in acciaio collegato aterra. Questo condotto deve essere
collegato aterra ad entrambe le estremita. Collegare aterralo schermo
del cavo solo al’ estremita dell’ azionamento.

Le dimensioni minime e massime adatte a questo morsetto sono 2,1 e
0,30 mm? (14 e 22 AWG). La coppiamassimaé 1,36 N-m (12 Ib-in).
Usare solo fili di rame.

Terra di sicurezza - PE

E laterradi sicurezzarichiestadal codice. || bus di terra pud essere
collegato ad una strutturain acciaio adiacente (trave, travetto)

dell’ edificio o aun loop di terra dell’impianto, purchéi punti di terra
soddisfino i regolamenti NEC.

Filtro RFI

Importante: I’uso di un filtro RFI opzionale potrebbe causare correnti

di perditaaterrarelativamente alte. Nel filtro sono incorporati anche
dei dispositivi di soppressione di picco per bloccarei picchi di lineaad
unatensione limitataal di sopradel potenziale di terra. Di conseguenza
il filtro deve essere installato in modo permanente e ben collegato a
terra. Lamessa aterranon puo basarsi su cavi flessibili e non puo
comprendere nessuna formadi presao spinain grado di permettere uno
scollegamento inavvertito. Controllare periodicamente I’ integrita di
guesto collegamento.

Figura 2.8.
Collegamento consigliato per la messa a terra del 1336 FORCE
[0
Condotto/cavo a 4 conduttori Nucleo
R (L1) @ ALLENBRADLEY di modo
P U (T1) comune Schermo
—
S (L2) FEHOE V (T2) / \ [/ \]
Bloa]| W(T3)
@
ood @
PE/terra \ / \ /
T(L3) a—
PE =~ PE Schermo
+CC—| Telaio motore  pg
cc —¢
LT +Bobine L] Mettere a terra
Palina di terra RIO/DH+ i Terminatore secondo norme locali
Nucleo di d mod*o motore
comune
modo comune *Queste opzioni possono essere
installate a seconda delle necessita
Aterra

TE computer
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| collegamenti dell’ alimentazione di ingresso e di uscita sono effettuati
tramite lamorsettiera TB1 sulla scheda del driver di gate per
azionamenti con telaio di dimensione B (1-15 HP, 240V; 1-30 HP,
380V; 1-20 HP, 600V). Per azionamenti di taglia superiore
(dimensioni di telai C, D, E e G), le morsettiere TB1 si trovano sulla
parte inferiore dell’ azionamento dove si effettuano i collegamenti di
ingresso e di uscita.

Importante: per le procedure di manutenzione e di impostazione,
I” azionamento pud funzionare con il motore scollegato.

Tabella 2.B

Segnali TB1

Terminale Descrizione
PE Messa a terra dell’alimentazione
R (L1), S (L2), T (L3) Terminali di ingresso linea CA
+CC, -CC Terminali di bus CC
U (T1),V (T2), W (T3) Collegamento motore

ATTENZIONE: i codici e gli standard nazionali americani
(NEC, VDE, BSA ecc.) ed i codici locali delineano i punti
riguardanti un’installazione sicura degli apparecchi elettrici.
L’ installazione deve essere conforme alle specifiche
riguardanti i tipi di filo, le dimensioni dei conduttori, la
protezione del circuito di diramazione ed i dispositivi di
sezionamento. In caso contrario Si possono causare infortuni
e/o danni alle apparecchiature.

Cavi motore

Esistono diversi tipi di cavo compatibili con il 1336 FORCE.
Laselezione del tipo di cavo giusto e importante per garantireil
successo dell’ applicazione. | cavi del motore devono avere uno
spessore di isolamento superiore a 15 mils. Per installazioni in cui
esisteil rischio di danni a filo (incluse piccole intaccature al
rivestimento o all’isolamento) a seguito del passaggio del filo
attraverso il condotto o in applicazioni con presenza di umiditasi
sconsigliail tipo di filo THHN o qualsiasi altro filo con un rivestimento
innylon. Seviene garantital’integritadel filo e non & presente
umiditd, il filo THHN deve avere uno spessore di isolamento minimo
superiore a 15 mils, se si fauso di un condotto. Per consigli sul
numero di cavi per condotto, fare riferimento a pagina 2-18 sotto
Condotto.

Fare riferimento alla sezione sui consigli relativi ai cavi nell’ appendice
di questo manuale per ulteriori informazioni sui singoli cavi.

Selezionare individualmente le dimensioni dei fili osservando tutti i
regolamenti relativi alla sicurezza, NEC e quelli locali. A causadella
capacitadi sovraccarico dell’ azionamento, i conduttori per il
trasformatore primario e secondario devono essere dimensionati (al
minimo) per il 125% della corrente massima del motore. Anchei
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Kit di capicorda
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conduttori del motore devono essere dimensionati per il 125% della
corrente del motore apieno carico. Ladistanzatral’ azionamento ed il
motore potrebbe influenzare le dimensioni dei conduttori usati.

Per evitare interferenze nei circuiti di controllo si consigliadi usare un
filo di tipo schermato, necessario per tutti i fili di segnale. Le
dimensioni consigliate per il conduttore devono essere un minimo di 16
AWG. Lamigliore soppressione delle interferenze si ottiene con un
filo dotato di uno schermo singolo per ogni coppiaintrecciata. La
Figura 2.9 illustralo schermo raccomandato per il cavo.

Figura 2.9.
Consigli per la schermatura dei cavi
1241 RF—A 2 Cavo schermato
1242 ( ) conduttore
Schermo T Collegamento schermo
3682 A—A
3683 U 2 Cavo schermato conduttore
8271 A
o 0T )
Schermo
8291 rl\ Cavo schermato multi-conduttore
3301 ( ) con coppieintrecciate schermate
Schermo T singole
ﬁ% 8311 ’l‘
8321 U v J
—_

Gli azionamenti con telaio D,E,F e G dispongono di terminali di tipo a
prigioniero e/o di barre bug/bulloni che richiedono connettori standard
di tipo amorsetto per laterminazione dei cavi. Si consigliano i
connettori quali T& B COLOR-KEYED o equivalenti. LaTabella
2.Criportalaselezione dei capocorda per una selezione di cavo.
Selezionare i connettori per ciascunainstalazionein base alle
dimensioni del cavo desiderato, ai requisiti dell’ applicazione ed a tutti i
codici vigenti alivello nazionale, statale e locale.
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Tabella 2.C Selezione del capocorda

Ingresso CAR, S, T CC+
Uscita U, V, W e PE cc-2 TE
N. di parte N. di parte N. di parte
N. catalogo Cavo (per fase) T&B3 Cavo (per fase) T&B3 Cavo (per fase) T&B3
azionamento | Q.ta mm? (AWG) Qta N. Q.ta mm? (AWG) Qta N. Q.ta mm? (AWG) Qta N.
1336E-A040 (1) 535 (1/0) (8) 541531 (1) 13,3(6) (2) 541351 (1) 13,3(6) (1) 541351
1336E-A050 (1) 850(3/0) (8) 541631 (1) 13,3(6) (2) 54135 (1) 13,3(6) (1) 54135
1336E-A060 (1) 107,2 (4/0) (8) 54168! (1) 13,3(6) (2) 54135 (1) 21,2(4 (1) 541391
1336E-A075 (2) 535 (1/0) (8) 54109T (1) 3362 (2 54109 (1) 212(4) (1) 541391
(8) 54109B
1336E-A100 2 850(3/0) (8 54T (1) 42,4(1) (2) 54148 (1) 3362 (1) 541421
(8) 54111B
1336E-A125 (2) 107,2 (4/0) (8) 54112T (1) 67,4(2/0) (2 54110 (1) 3362 (1) 541421
(8) 54112B
1336E-B060 (1) 424(1) (8) 541471 (1) 84(8) (2 541311 (1) 13,3(6) (1) 54135
1336E-B075 (1) 535 (1/0) (8) 541531 (1) 13,3(6) (2) 541351 (1) 13,3(6) (1) 541351
1336E-B100 (1) 85,0(3/0) (8) 541631 (1) 13,3(6) (2) 541351 (1) 13,3(6) (1) 541351
1336E-B125 (1) 107,2 (4/0) (8) 54168! (1) 26,7(3) (2 54147 (1) 212(4 (1) 541391
1336E-BX150 | (1) 107,2 (4/0) (8) 54168! (1) 26,7(3) (2 54147 (1) 21,2(4) (1) 541391
1336E-B150 (2 535 (1/0) (8) 54109T (1) 3362 (2 54110 (1) 21,2(4) (1) 541391
(8) 54109B
1336E-B200 2 850(3/0) () 54T (1) 42,4(1) (2) 54148 (1) 26,7(3) (1) 541421
(8) 54111B
1336E-B250 (2) 107,2 (4/0) (8) 54112T (1) 67,4(2/0) (2 54110 (1) 3362 (1) 541421
(8) 54112B
1336E-BX250 | (3) 53,5 (1/0) (24) 54109 (1) 67,4(2/0) (2 54110 N/P N/P
1336E-BP250 | (3) 53,5 (1/0) (24) 54109 (1) 67,4(2/0) (2 54110 N/P N/P
1336E-B300 (3) 67,4 (2/0) (24) 54110 (1) 42,4(1) (2) 54148 N/P N/P
1336E-BP300 | (3) 67,4 (2/0) (24) 54110 (1) 42,4(1) (2) 54148 N/P N/P
1336E-B350 (3) 85,0(3/0) (24) 54111 (1) 42,4(1) (2) 54148 N/P N/P
1336E-BP350 | (3) 85,0 (3/0) (24) 54111 (1) 42,4(1) (2) 54148 N/P N/P
1336E-B400 (3) 107,2 (4/0) (24) 54112 (1) 42,4(1) (2) 54148 N/P N/P
1336E-BP400 | (3) 107,2 (4/0) (24) 54112 (1) 42,4(1) (2) 54148 N/P N/P
1336E-B450 (3) 127,0 (250 MCM) | (24) 54174 (1) 424(1) (2) 54148 N/P N/P
1336E-BP450 | (3) 127,0 (250 MCM) | (24) 54174 (1) 424(1) (2) 54148 N/P N/P
1336E-B500 (3) 152,0 (300 MCM) | (24) 54179 (1) 535 (1/0) (2 54109 N/P N/P
1336E-B600 (3) 152,0 (300 MCM) | (24) 54179 (1) 535 (1/0) (2 54109 N/P N/P
1336E-C075 (1) 3362 (8) 541421 (1) 13,36 (2) 54135 (1) 84(8) (1) 541311
1336E-C100 (1) 535 (1/0) (8) 541531 (1) 13,3(6) (2) 541351 (1) 13,3(6) (1) 541351
1336E-C125 (1) 67,4(2/0) (8) 541581 (1) 26,7(3) (2 54147 (1) 13,36 (1) 54135
1336E-G150 (1) 107,2 (4/0) (8) 54111 (1) 42,4(1) (2) 54148 (1) 13,3(6) (1) 54135
1336E-G200 (2) 67,4(2/0) (8) 54110T (1) 42,4(1) (2) 54148 (1) 26,7(3) (1) 541421
(8) 54110B
1336E-G250 (2) 85,0(3/0) (8) 54111T (1) 67,4(2/0) (2 54110 (1) 26,7(3) (1) 541421
(8) 54111B
1336E-CX300 | (3) 85,0 (3/0) (16) 54111 N/P N/P
1336E-C300 (3) 85,0(3/0) (16) 54111 N/P NA
1336E-C350 () 53,5(1/0) (24) 54109 N/P N/P
1336E-C400 (3) 67,4 (2/0) (24) 54110 Rivolgersi alla fabbrica N/P N/P
1336E-C450 (3) 85,0(3/0) (24) 54111 N/P N/P
1336E-C500 (3) 107,2 (4/0) (24) 54112 N/P N/P
1336E-C600 (3) 127,0 (250 MCM) | (24) 54174 N/P N/P
1336E-C700C | - - (3) 253,0 (500 MCM) | (6) 54118 (1) 67,4(2/0) (1) 54110
1336E-C800C | - - (3) 253,0 (500 MCM) | (6) 54118 (1) 67,4(2/0) (1) 54110

Perno da 5/16 di poll. Tutti gli altri perni sono da 3/8 di poll.

| capicorda mostrati per CC+/- si basano sul dimensionamento dinamico dei freni del 50% di (taglia motore X 1,25). Selezionare i capicorda in base alla coppia di
frenaggio richiesta.

T &B COLOR-KEYED | connettori richiedono un attrezzo per crimpare T & B WT117 o TBM-6 o equivalente. Crimpare i capicorda secondo le istruzioni del
fabbricante dellattrezzo.
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Tabella 2.D.

Consigli per i cavi ed il cablaggio

Distanza minima espressa in pollici tra le classi -

Cate- Classe Condotto/vassoio in acciaio Distanza
goria cabl. Definizione segnale Esempi di segnale  Tipo di cavo 1 2/3/4 5/6 7/8 9/10/11 N.e
Alimen- |1 Alimentazione CA Linee CAda 2,3 kV Secondo codiciNECe | O 3/9 3/9 | 3/12 | Nota6 | 1/2/5
tazione (600V o superiore) 3 fasi locali
2 Alimentazione CA Linee CA da 460V Secondo codiciNECe |3/9 |0 3/6 |3/12 | Nota6 |1/2/5
(inferiore a 600V) 3 fasi locali
3 Alimentazione CA Motore CA Secondo codici NEC e
locali
Con- 5 Logica 115 V CA/CC Logica arele/PLC /O | Secondo codiciNECe |3/9 | 3/6 0 3/9 |Nota6 |1/2/5
trollo Termostato motore locali
Alimentazione 115V Alimentatori,
CA strumentazione
6 Logica 24 V CA/CC PLC /O Secondo codici NEC e
locali
7 Segnali analogici, Riferimento/segnale di | Cavo schermato - 3 |3 39 (0 13 2/3/4/5
forniture CC feedback, da 5 a Belden 8735, 8737, 18 |12
24V CC 8404
Segnale Digitali (bassa velocita) | TTL
(pro- 8 Digitali (alta velocitd) | I/O, Encoder, Contagiri | Cavo schermato -
cesso) impulsi contatore Belden 9728, 9730
9 Comunicazione DaRS-232,422 a Cavo schermato -
seriale terminali/stampanti Belden
Seqnale RS-232 - 8735, 8737
(cogm_) RS-422 - 9729, 9730 Nota 6 ] 0
1 Comunicazione seriale | PLC /O remoto Cavo twinaxial - ,
(superiore a 20k baud) | PLC Data Highway A-B 1770-CD
Esempio: Distanza tra i conduttori di alimentazione in ingresso da 480 V CA e la classe di conduttori logici da 24 V CC.

- | conduttori da 480 V CA sono di Classe 2 ; i conduttori da 24 V CC sono di Classe 6
- Incaso di condotti in acciaio separati, questi devono essere ad una distanza di 76 mm (3 pollici) l'uno dallaltro
- Inun vassoio per cavi, i due gruppi di conduttori devono essere ad una distanza di 152 mm (6 pollici) 'uno dall’altro

6. La spaziatura dei cavi di comunicazione di classe da2 a 6 é:
SPAZIATURA CONDOTTI IN ARIA
115 volt - 1 pollice 115 Volt - 2 pollici
230 volt - 1,5 pollici 230 volt - 4 pollici
460/575 volt - 3 pollici 460/575 volt - 8 pollici
575 volt - proporzionale a 6 pollici 575 volt proporzionale a 12 pollici
per 1000 volt. per 1000 volt

Note generali
1. Condotto in acciaio consigliato per tutte le classi di cablaggio (Classi 7-11).

2. La spaziatura indicata tra le classi & la minima richiesta per percorsi paralleli
inferiori a 400 piedi. Dove possibile usare spaziature superiori.

Collegare gli schermi dei cavi schermati solo ad un’estremita. Tagliare ed
isolare I'altra estremita. Gli schermi per i cavi da un armadio ad un dispositivo
esterno devono essere collegati all’estremita delarmadio. Gli schermi per i
cavi da un armadio ad un altro vanno collegati all'armadio lato sorgente. Se
assolutamente necessario, giuntare i cavi schermati in modo che gli schermi
rimangano continui ed isolati da terra.

. | cavi di potenza sono selezionati in base al carico. 16 AWG ¢ la dimensione
minima consigliata per il cablaggio di controllo.

Note sulla spaziatura:

1. I conduttori con corrente in uscita e di ritorno devono essere tirati nello stesso
condotto o posti adiacenti sul vassoio.

2. | cavi delle seguenti classi possono essere raggruppati.

A. Classe 1; uguale o superiore a 601 volt.

B. Leclassi2, 3 e 4 possono avere i rispettivi circuiti nello stesso condotto
o stratificati nella stessa canalina.

C. Leclassi5 e 6 possono avere i rispettivi circuiti nello stesso condotto o
stratificati nella stessa canalina.
Nota: il fascio non pud superare le condizioni del NEC 310.

D. Leclassi 7 e 8 possono avere i rispettivi circuiti nello stesso condotto o
stratificati nella stessa canalina.
Nota: i cavi dellencoder stesi in fascio possono sperimentare un certo 3.
accoppiamento EMI. Lapplicazione del circuito puo richiedere
spaziature separate.
Le classi 9, 10 e 11 possono avere i rispettivi circuiti nello stesso
condotto o stratificati nella stessa canalina. | cavi di comunicazione stesi
in fascio possono sperimentare un certo accoppiamento EMI, ed errori
di comunicazione corrispondenti. L'applicazione potrebbe richiedere 4
spaziature separate.

3. Tuttiifili dalla classe 7 alla 11 DEVONO essere schermati secondo i requisiti.
4. Nelle canaline si consigliano separatori in acciaio tra i gruppi di classi.

5. Se si usa il condotto, questo deve essere continuo e composto di acciaio
magnetico.
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Cablaggio dell’alimentazione Sugli azionamenti da 1 a30 HPi collegamenti della corrente di
ingresso e di uscita s effettuano tramite una morsettiera a 10 posizioni,
TB1 posta sullascheda del driver di comunicazione. Sugli azionamenti
superiori a30 HP, i collegamenti della corrente di ingresso e di uscita s
effettuano in terminali separati posti nella parte inferiore
dell’ azionamento. | collegamenti dell’ azionamento sono illustrati nella
Figura2.10. Le configurazioni daC aG del TB1 sono terminazioni
prigioniere e richiedono I’ uso di connettori di tipo capicorda per
terminare i conduttori installati in campo. | kit di capicorda con no. di
catalogo 1336-LUG-XXXX sono disponibili con queste
configurazioni dellaTB1. Le dimensioni dei fili si determinano
selezionando il kit di capicorda corretto sul no. di catalogo
dell’ azionamento. Per determinareil kit di capicorda corretto per la
propria applicazione, vedere la Tabella 2.C.

Figura 2.10.
Morsettiera TB1

Designazione morsettiere da 200-240V, 0,75-5,5 kW (1-7,5 HP)
Designazione morsettiere da 380-480/500-600V, 0,75-11 kW (1-15 HP)

e EEEEEEE

Lk Lk L

T T T T T T T
PE PE CC CC R S T U V w
T L+ - () (@2 (B ) (T (T

# Freni dinamici + + +
Al motore Al motore

1 Sezionamento del circuito | Fusibili ingresso’

di derivazione necessario| necessari
T T T

Linea ingresso CA
Designazione morsettiere da 200-240V, 7,5-11 kW (10-15 HP)
Designazione morsettiere da 380-480V, 15-22 kW (20-30 HP)
Designazione morsettiere da 500-600V, 15 kW (20 HP)

@ééééé@@@@

O s)| [91{{18]] [[s]} [le

PE PE CC CC R S T U V w
L L - L) @ (L (@) ([T (13
# Freni dinamici
Fusibili ingresso! i L ¢
Al'motore pecessari
Al motore

1 Sezionamento del circuito
di derivazione necessario

Linea ingressc; CA
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Figura 2.10.
Morsettiera TB1, continua

Designazione morsettiere da 200-240V, 15-22 kW (20-30 HP)
Designazione morsettiere da 380-480V, 30-45 kW (40-60 HP)
Designazione morsettiere da 500-600V, 18,5-45 kW (25-60 HP)

N
o
O
PE PE CC CC R S T U Vv w
GRD GRD + - L) (@ (W (M) (T2 (19
= = Freni dinamici
L Fusibili ingresso‘é é é l L ¢
necessari
Al motore
1 Sezionamento del circuito
Al motore di derivazione necessario
Linea ingresso CA
Designazione morsettiere da 200-240V, 30-45 kW (40-60 HP) i . .
Designazione morsettiere da 380-480V, 45-112 kW (60-150 HP) Designazione morsettiere da 380-480V, 224-448 kW (300-600 HP)
Designazione morsettiere da 500-600V, 56-112 kW (75-150 HP) Designazione morsettiere da 500-600V, 187-485 kW (250-650 HP)
Ol ©)©| o) © G e =
e % 5|0 ©
@lilehleliielil® @ — — =
) ©)
= | = | e | e | e (L3) (L2) (L1) (\,
CC+ CC- PEL PEL TE=- cC- | on
Freni  Freni ¥ Fusibili ingresso’ Freni
Al motore necessari (\ N TIEETE—
R S T U v w 1 Sezionamento del circuito = (M1)
(L) 2 (L3) T (T2 (T3) di dlenvazmncle necesselmo

Linea ingresso CA

ﬂﬂﬂ (((
elileliicohellelie; ‘

D= | o=y | e | =g | o= | e 0

+ “AI r:oto-r-e * |

1 NIt
Fusibill ingresso DIS osizione tipica terminali
necessari
(neI parte superiore dell’'azionamento)

—
—
—
—_—
—
—

| morsetti dei freni si trovano —
dietro al morsetto “U”.
’ Accedere ai morsetti

dal lato dello chassis

1 Sezionamento del circuito L. . W
di denvazmne necessarlo (nella parte inferiore dell’azionamento)

Linea ingresso CA
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Figura 2.10. cont.
Morsettiera TB1

Designazione morsettiere da 200-240V, 56-75 kW (75-100 HP)
Designazione morsettiere da 380-480V, 112-187 kW (150-250 HP)
Designazione morsettiere da 500-600V, 112-149 kW (150-200 HP)

CIEICICIZI2I2121S)
@hlelleltelicliiclicehielle;

—
—
—
————
———
———
———
—

© O
NEM
11© ©

= | = (T=H | = | = (= | = | =L | =L | =

TE |4CC -CC| PE PE [R-L1 S-L2 T-L3] [U-Mi V-M2 W-M3
BUS L. INGRESSO USCITA

- I

Fusibili ingresso 11 1 Sezionamento del circuito
necessari di derivazione necessario
T T T

==

Linea ingresso CA

Designazione morsettiere da 380-480V, 187-336 kW (250-450 HP)

R-L1 S-L2 T-L3 PE U-m1 V-M2 W-M3
AN A A
. .
~ > ~

oo

Al motore

—|©|©|©

Fusibile ingresso
(in dotazione)

|| ©| © | ©
-ro—~|| (© | © | ©

1 Sezionamento del
circuito di derivazione
necessario
T T

O

Linea ingresso CA

Q| ©|©

‘@ Terminale tipico
Freno  Freno
CC CC+
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Figura 2.10. cont.
Morsettiera TB1

Designazione morsettiere da 380-480V, 522-597 kW (700-800 HP)
Designazione morsettiere da 500-600V, 522-597 kW (700-800 HP)

O OO0 Ol |0 O
O [eJRRe] Ol |0 O Freno
R,
T S R
(L3) (L2) )

(L1
Freno
Fusibili ingresso’ ce-
necessari N
—
Sezionamento del
circuito di derivazione
necessario
T T

Linea ingresso CA

Al motore

(situato al fondo dell'azionamento) W
TFornito dall'utente.
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Cablaggio di controllo

di segnaleinstallato dall’ utente con un valore nominale di
isolamento inferiore a 600V, instradare questo cablaggio
nella custodia dell’ azionamento in modo che sia separato
dagli altri cablaggi e dalle parti non isolate. In caso contra-
rio si pud danneggiare |’ apparecchio o le prestazioni dell’ a-
Zionamento ne risentono.

2 ATTENZIONE: quando si usa un cablaggio di controllo e

I collegamenti di interfaccia encoder, freno e da azionamento ad
azionamento si effettuano sulla scheda di controllo principale (Figura
2.11). Ledimensioni minime e massime dei fili adatti al TB10 e TB11
sulla scheda di controllo principale sono di 3,3 € 0,06 mm?2 (12 e

30 AWG). Lacoppiamassima per entrambe le morsettiere é di

0,79 N-m (7 Ib-in.). Usare solofili di rame.

Figura 2.11.
Scheda di controllo principale con le posizioni per le morsettiere
. DGND +5V +15V AGND-15V Abilita Indicatore VP Indicatore CP Fit Trp n
s Y s I s Y s Y 0 0D 0o | f
TP1 TP2 TP3 TP4 TP5 bi D2 D3 Da D5 TP8
FEEDBACK
Tb:ifc 10 SHUNT +
e/ SHUNT -
TP9 SCHERMO
I FDBK 123 ENC A
— ——
A l,CMD g CMD 5V ENCA
TP17 TP18 TP19 TP13 J3 ENCB
Segnali di LFDBK £33 =3 = = 123 e
controllo ENC +
scheda J5 @ v 12 ENC -
driver <> Feedback encoder J4
di base (J3 & J4 devono essere impostati
sulla stessa tensione)
TP23  TP24 TE
s [ e
[ D2D7 12V1S0 150 COM [
V+ (\]
Interfaccia| ¢+ | SES P\E'VR
da azion.| sHD Y TB11
ad azion. | cL & pas - bar Ponticello | +5V CC| +12 V Cg Scopo
J7 J3 1-2 2-3 elezione tensione
b 5 I, o T TS
encoder
Interfaccia
scheda adattatore
D1 Verde Abilita azionamento ON - Azion. in marcia, OFF - Azion. spento
D2 | Verde Indicatore VP ON - Nessun errore, OFF - Vedere D3
D3 Rosso | Indicatore VP Vedere i Codici errore nella Tabella 4.A
D4 | Verde Indicatore CP ON - Nessun errore, OFF - Vedere D5
D5 | Rosso | Indicatore CP Vedere i Codici errore nella Tabella 4.A
D43 | Ambra | Stato daaz. ad az. Sempre acceso - OK, Lampeggiante - Errore
D47 Verde Pot. da az. ad az. ON - Acceso, OFF - Spento
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Collegamenti dell’encoder

Comunicazione da azionamento
ad azionamento

2-26

I collegamento dell’ encoder vengono effettuati in prossimita della
morsettiera TB10 sulla scheda di controllo principale, come mostrato
nellaFigura2.12.

Figura 2.12.
Collegamenti del’encoder

Encoder TB10

Encoder A

Encoder A >< ><
{

[ ]

Encoder B —
=1 XX

Encoder B I I_. —

+12 volt I
XX

Comune —

Schermo o— I

Il connettore TB11 sulla scheda di controllo principale (Figura 2.13)
viene usato per collegare |’ interfacciadi comunicazione da
azionamento ad azionamento.

Figura 2.13.

Comunicazioni da azionamento ad azionamento
TB11

— (V+)

—— (C_H)

—— (SHD)

(C_L)

—— RTN (V-)

Impostazione da azionamento ad azionamento - L'impostazione
hardware da azionamento ad azionamento (D2D) consiste in un cavo
schermato che vada CN+ e CN- tragli azionamenti. Gli schermi
devono essere collegati assieme e messi aterraad un punto (TE).
TB11-3 SHD é un collegamento aperto e viene usato per collegare
assieme aterrai fili. Unfilo deve andaredal bus TB11-3aTE.
Applicare unaresistenza di terminazione da 120Q su entrambe le
estremitadel cavo. Occorre alimentare gli 8 -18 V CC che alimentano
il D2D. LaFigura2.14 riporta un collegamento D2D tipico utilizzando
la scheda di isolamento Allen-Bradley richiesta. S consigliail cavo da
azionamento ad azionamento (A-B 1485-C-PI-C) disponibilein
lunghezze da 50, 150, 300 e 600 metri.



Figura 2.14.
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Collegamento hardware da azionamento ad azionamento

AZIONAMENTO 1

120Q2

AZIONAMENTO 2

Scheda di isolamento
€ % 24V 1A Max
- (PN 1336T - D2DIS)
Uscita Ingresso
V- CL ShdCH V+ V- CL ShdCH V+
J2|@ @ @ @ @ Jlle o ¢ @
RTN +15V
PE—C D
Alimenta-
zione da 8
-18V CC
(fornito dal
cliente)
AZIONAMENTO 3
<>
———
120Q
V+ C-H Shd C-L V-
1] [2][3] (] [5]
L

Al
Bus

B
B
30

TE
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Scheda adattatore standard Quando si installae s collegala scheda adattatore standard, occorre
eseguire:
* il cablaggio di controllo edi segnale
* [I'installazione e larimozione della scheda di interfaccia

Cablaggio di controllo e di segnale - Sel’ azionamento 1336 FORCE
€ dotato di una scheda adattatore standard, le morsettiere TB5, TB6 e
TB7 poste a centro inferiore della scheda (Figura 2.15) vengono usate
per il cablaggio di controllo e di segnale (permissivi azionamento). La
scheda adattatore standard € collegata alla scheda di controllo
principale tramite J1, I'interfacciadi controllo principale.

Le dimensioni minime e massime dei fili accettabili per TB5, TB6 e TB7
sono di 3,3 0,06 mm? (12 e 30 AWG). La coppiamassima per queste
morsettiere € di 0,79 N-m (7 Ib. - poll.). | fili di segnale di controllo
consigliati sono:

* Belden 8760 o equiv. - 0,750 mm? (18 AWG), coppia intrecciata,
schermato

* Belden 8770 o equiv. - 0,750 mm? (18 AWG), 3 - conduttore, schermato
* Belden 9460 o equiv. - 0,750 mm? (18 AWG), coppia intrecciata,
schermato

Figura 2.15.
Connessioni della scheda adattatore standard

' MODULO o LED STATO Descrizione
(L
Ji P10 +sv D1 (Verde) OFF D2 On o manca alim.
Interfaccia controllo TP2 ] bGND L Guasto all. adatt
ddddddddddddddddddd : H ampegg. uasto all. adatt.
333333333393333393 J5  principale TP3 [ +15v ,
|---| BRAM 5 [0 AGND ON fisso Adattatore OK
EN DIS TPe 0 -15v D2 (Rosso)  OFF D1 On o manca alim.
Lampegg. Guasto soft. adatt.
ON fisso Guasto hard. adatt.

Vedere i codici di errore nella Tabella 6.B

TP7 P8 o
D1 u @ ISO COM 12V ISO
2 o Porta
chl:l 1 ;".0 J12 1
e 20fee
[ X J
[ X J [ X J
se|® SCHEDA OPZIONE L o2 Porta2
oo oo
HE 22, »
b F= ¥ '
. 1 3 lTE
1 TB5 14 1 TB6 8 1 TB7 12
°

2 0 0 000000 00 0 2 % % 00 00 b 0 0 0000000 0

Ponticello | +5VCC | +12VCC | Scopo Ponticello| Posizione | Scopo

J13 dala? 2a3 Selezione tensione di J5 da 1 a 2| Abilita scrittura BRAM
ingresso impulsi da 2 a 3| Disabilita scrittura BRAM
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Installazione erimozione della scheda di interfaccia
IMPORTANTE: ses installalaschedadi opzionelL, rimuoverei
ponticelli della scheda adattatore standard ai pin3e4e17e18di J10e
selezionare il modo di ingresso corretto (Figura2.16). Sesi érimossa
la scheda di opzione L, reinstallare questi ponticelli e programmare su
“1” il parametro Modo Ingresso.

Figura 2.16.
Posizioni del ponticello della scheda di interfaccia

Figura 2.17.
Collegamenti dei segnali di riferimento (Scheda adattatore standard)
Alimentazione CC
vy V ¥ 1 2 3 4 5 6 7 8
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14
+10V Com -10V TB5 TB6
A 0 0 0 0 NBE
+ - SH + - SH + - SH + - + - +
ST tt ot T
. L da0a=10V da4a20ma Sorg. da0a=10V Da0a =10V 4-20ma
Se si usa un riferimento impulsi
da potenziometro* | Dispos. anal. fornito dall utente * Esterno all'azionamento
2,5K Q minimo Uscite
Morsettiera Morsetto # Segnale analogiche
TB5 SH Schermo a terra
12,3 Alimentatore CC +/- 10V CC, 50mA per tensione
4567 |Ingr.da0a+/-10V CC: Impedenza ingresso = 20K Ohm .
rogram-
10,11 Ingresso 4 - 20mA  Impedenza ingresso = 130 Ohm mablle* Marcia  Guasto Allarme
I ]
13,14 Ingresso impulsi +5 V CC - Ponticello xx impostato su xx ( T T ( T T ( T T
per +12V CC - Ponticello xx impostato su xx
rif. frequenza:  |mpostare fattore di scala (imp. PPR) 1 23 45 6 7 8 91011 12
TB6 SH Schermo a terra
1,2,45 Oto+/-10V Impedenza uscita = 100 Ohm 187
Uscita CC: Impedenza uscita = 100 Ohm
78 Uscita CC 4 - 20mA  Impedenza uscita = 20 Ohm ® ® ® ® ® ® ® ® ® ® ® ®
TB7 TE Collegamento a terra logico/Terra schermo TE T
456 Contatto guasto  Val. nom. resistivo = 115 V CA/30 V CC, 5,0A l l l 1 1
Val. nom. ind. = 115V CA/30 V CC, 2,0A Program-  Marcia Rele Relé -
789 Contatto allarme Val. nom. resistivo = 115 V CA/30 V CC, 5,04 "anie guasto allarme
Val. nom. ind. = 115V CA/30 V CC, 2,0A Nota: questa uscita & programmabile con P384
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Ingressi analogici - Vi sono (2) ingressi analogici alla scheda
adattatore standard (Figura 2.18) con unagammadi 10V, (1)

4-20mA ingresso analogico e (1) ingresso di sorgente di impulsi con
unarisoluzione digitale di 12 bit. Questi ingressi sono differenziali con
un filtraggio per il rigetto del disturbo.

Ogni ingresso ha una regolazione del guadagno e dell’ offset. |l
convertitore A/D € un dispositivo da 12 bit in cui il valore di ingresso
di +10V comportera un valore digitale di 2048. In modo simile, un
valore di ingresso di -10V comportera un valore di uscita digitale di
-2048.

NOTA: per far funzionare I’ingresso analogico, i parametri di ingresso
analogico devono essere collegati ad un parametro di riferimento della
velocita e al parametro di scalaggio e di offset.

NOTA: per informazioni sulla configurazione /O analogica, vedereiil
Capitolo 4, Avviamento.

Figura 2.18
Collegamenti di ingresso analogico

TB5

- 10 V CC (ALIMENTAZIONE) (3 |

COM (COMUNE ALIMENTAZIONE) [2 | Collegare a
103
LO UN
+10V CC (ALIMENTAZIONE) [1 | (SOLO UNO)
[
oy POT. DI RIF.
0a |m+(INGR. ANALOGICO) [7 — ; 25 ks MINIMO
ADC [
+-10V L
|m (INGR. ANALOGICO) [8
6
Collegamenti tipici per il funzionamento in una direzione
Avanti Indietro
TB5 -
Indllgtro
- 10V CC (AUMENTAZIONE) 3| |~
INDIETRO
COM (COMUNE ALIMENTAZIONE) [2
+10V CC (ALIMENTAZIONE) [3 |
AVANTI | |
o POT. DI RIF.
0a |_IN+(INGR. ANALOGICO) [7 — ; 25 k&2 MINIMO
+J-10v ADC I
[
|_|N (INGR. ANALOGICO) [8
6

Collegamenti tipici per il funzionamento in due direzioni
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Uscite analogiche - Vi sono (2) uscite analogiche dalla scheda
adattatore standard con unagammadi + 10V e (1) uscitadi 4-20mA
con unarisoluzione digitale di 12 bit.

Uscite discrete

Leuscitedi guasto del 1336 FORCE si trovano alla morsettiera TB7
sulla scheda adattatore standard. Le uscite dei guasti forniscono del
segnali di allarme e di errore basati sulla programmazione

dell’ azionamento.

ErroreNC (normalmente chiuso)

Errore Com

Errore NO (normalmente aperto) - Un contatto di rele C, NO/NC
sulla scheda adattatore standard € programmato per fornire segnali di
cambio stato di allarme o errore.

Val. nom. dei contatti = 2A a115V CA

2A a30V CC
Figura 2.19
Uscita digitale tipica (adattatore standard)
TB7
—l |— Errore NO (Usc. digit.) | 6 O
®———— Errore Com (Usc. digit.) E O
—yr— Errore NC (Usc. digit.) E O

Ingresso impulsi

L’ ingresso impulsi consente ad unafonte esterna di fornire

al’ azionamento un riferimento digitale o un segnale di trim.

L’ ingresso impulsi corrisponde ad un ingresso differenziale con una
frequenzamassima di 100 kHz.

Figura 2.20
Collegamento di un ingresso impulsi
TB5
TE |12 O
Ingresso impulsi da 5 - 12V
100 kHz max 13 O
Ad una direzione E O

L’ ingresso impulsi puo essere utile se di dispone di pit azionamenti e si
desidera ottenereil rilevamento magnetico dell’ encoder o che altri
azionamenti forniscano un impulso per il riferimento ad azionamento
addizionali. L’ utente puo usare tale riferimento per garantire che tutti
gli azionamenti marcino alla stessa velocita o per garantire che la
velocitadegli altri azionamenti siarelativaaquelladi riferimento.
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Configurazione

L’ azionamento 1336 FORCE viene consegnato preconfigurato e
pertanto alcuni ingressi ed al cune uscite sono collegati ad un segnale
predefinito. LaFigura2.21 illustrala configurazione standard del 1336
FORCE quando & dotato di una scheda adattatore standard. L’ utente ha
laflessibilita di configurare I’ azionamento per un’ applicazione
specifica.
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Figura 2.21.
Collegamenti adattatore standard
785 __Adatattore standard Scheda controllo motore
Rif. +10V | | 1
g_?m‘ige\’/ g OFFSET  SCALA
| .-
m 4 356 | 357I < > {_ 28 )| Feedback trim processo
Ingr. +/- 10V _ 5
TE g OFFSET  SCALA
+
Ingr. pot. 1~ 8 —>E—>| SGOI < 358> 104 ) RIf. vel. N. 2 alto
TE ?0 OFFSET  SCALA

Ingresso 4—20mJ7_A 1 —>@—> 363

TE 12 395| Impulsi PPR
Ingresso impulsi 5-12V+ 13 30| Limite impulsi
ad una direzione - 14 397 Scala impulsi 399
Deviazione
398 impulsi
TB6

OFFSET  SCALA

Usc. analog. 1 + 1 )
+- 10V -2 ‘— 370 146>{ Feedback velocita
TE | |3 OFFSET  SCALA
lﬁf-%’{;ﬂ"og- 2 ¢ g 374 375 373 182> Potenza calcolata
TE||6  OFFSET  SCALA
. + 7
Uscita 4-20mA
Ak
TB7
Esecuzione | | 15[ 34 | Statologico basso < 56 >
comune| | 2 Stato logicoalto < 57 >
programmabile| | 3  Dalla spia Abilita VP <55 (Bit 9) Stato uscita locale
N.C.| |'4
Errore Com.| |5
N.A. 6 .
N.C.| |7 STATO LOGICO <_56_ Stato logico basso
ALLARME Com.| |8
N.A. 9
N. usato| | 10
TEl| 11
TE| | 12
1 s|Selez. ingr. anal. SP 1 (Par 364)
2 S Ingr. analog. 1
3 " SCALA | 'sp (Par 365)
4 S 366 365 101 )| Rif. vel. N. 1 alto
5 S
1 Selez. ingr. anal. SP 2 (Par 367)
2 S SCALA Ingr. anal. SP 2
3 (Par 368)
4 369
5
1€ Usc. anal.
2 € SP (Par 379)
o). Feedback velocita
< 379 269
2 p ~— filtrata
5 <€
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Avvio e arresto del motore

FORCE comprendono componenti a stato solido. In caso di
pericoli dovuti a un contatto accidentale con macchinari in
movimento o a un flusso indesiderato di liquidi, gas o solidi,
si richiede I’ uso di un circuito di arresto di tipo cablato per
rimuovere la corrente di linea CA all’ azionamento. Unavolta
rimossa la corrente CA di ingresso, vi sara una perdita di
effetto frenante rigenerativo inerente ed il motore si fermera
per inerzia. Potrebbe essere necessario un ulteriore metodo di
arresto.

2 ATTENZIONE: i circuiti di controllo dell’ azionamento 1336

LaFigura2.22illustrala posizione delle morsettiere usate per
interfacciarei segnali di controllo ad un 1336 FORCE dotato di una

scheda adattatore standard.
Figura 2.22.
Posizione delle morsettiere
TB1 Morsettiera di alimentazione
TB10, 11 Cablaggio di controllo e di segnale
TB3 Opzione di interfaccia controllo
TB4 (solo per uso in fabbrica)
. . raul vy
TB6 (solo per uso in fabbrica) T89
TB9 Uscita da 480V (solo telaio F)
TE Morsetti schermati ral 7]
= / T83
e %2 83 - = o1
= pzione \Imeudacma T84 e— TBW- TT-TE
INtre
= TB10_| bommimmsmmment E[” 7514 =~ TB1
1155) L TE Terminli
Opzione interfaccial TB3 3 TB6 H H frZZ]rzt‘S?a‘
12100
TB10 on[ruHu‘ 811 DSTB‘? e‘ 81
B 4181 |-
Telai B, C Telai D, E Telai F
RS.T I - [
TB3 T8B3
0.1 ]| 10,11
A =4 TE A =11
) b9
Posizione U, V‘. W_e Posizione U; V,We
181 | terminali 81 _| — terminali
@ frenatura @ frenatura
nndf— TeMTAPE amnd— TerraPE
Telaio G Telaio H
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Opzione di interfaccia controllo - TB3
L’ opzione di interfaccia controllo fornisce un mezzo per interfacciare
vari segnali e comandi a 1336 FORCE utilizzando chiusure di contatti.

Sono disponibili sei diverse versioni dell’ opzione:

L4 Interfacciaa chiusuradi contatti

L4E Interf. achius. di cont. con ingr. di feedback encoder!

L5 Interfaccia+24 V CA/CC

L5E Interf. +24 V CA/CC con ingr. di feedback encoder!

L6 Interfaccia 115V CA

L6E Interfaccia 115V CA coningress di feedback
encoderl

1 Gli ingressi di feedback encoder sono collegati a TB10 sull’ azionamento
FORCE. N. collegare gli ingressi di feedback encoder alla scheda
dell’ opzione di interfaccia controllo.

Gli ingressi dell” utente sono collegati alla scheda dell’ opzione tramite
TB3. Leopzioni L4, L5 e L6 hanno ciascuna noveingressi di controllo.
Lafunzione di ogni ingresso deve essere selezionatatramite la
programmazione come spiegato successivamente in questa sezione. Le
opzioni L4E, L5E e L6E sono simili aL4, L5 e L6 con |’ aggiunta degli
ingressi di feedback dell’ encoder non usati con il 1336 FORCE.

Ingressi disponibili
Sono disponibili varie combinazioni dei seguenti ingressi.

Avvio Abilita

Guasto arresto/azzer. Err. esterno

Indietro 2 selezioni modo arresto
Potenziometro digitale (MOP) Esecuzione in avanti

2 velocita di accel/decel Esecuzione inversa

3 selezioni di velocita Controllo locale

Le combinazioni disponibili sono indicate nellaFigura2.24. La
programmazione del parametro [Modo ingresso] su uno dei numeri di
modo Ingresso elencati, selezionera quella combinazione di funzioni di
ingresso.

Importante: & possibile modificareil parametro [Modo Ingresso] in
gualsiasi momento, mala modifica non incide sul funzionamento
dell’ azionamento finché non si é rimossa la corrente e latensione di
bus non é caduta completamente. Quando si modificail parametro
[Modo Ingresso], le funzioni degli ingressi della TB3 cambieranno
guando la corrente viene ricollegata all” azionamento.

Importante: se non é statainstallata un’ opzione Interfaccia di
controllo, impostare il parametro [Modo Ingresso] su 1 (default) ed
installarei ponticelli. Se I’ azionamento é stato consegnato senza
I’opzione, i ponticelli saranno invece stati installati.

Leopzioni di programmazione dell’ opzione Interfacciadi controllo
consentono all’ utente di selezionare la combinazione di ingressi in
grado di soddisfarei requisiti di una data intallazione. Selezionare
appropriatamente una combinazione facendo riferimento alla Figura
2.24. Determinare primail tipo di controllo avvio/arresto/direzione
desiderato, quindi selezionare le funzioni di controllo rimanenti ancora
disponibili. Annotare qui sotto il numero del modo selezionato.

Numero del modo selezionato:
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LaFigura2.23 riportale designazioni per lamorsettiera TB3. Le
dimensioni massime e minime dei cavi accettate dallaTB3 sono 2,1 e
0,30 mm?2 (14 e 22 AWG). La coppia massima per tutti i terminali &
1,36 N-m (12 Ib-in). Usare solamente fili di rame.

Figura 2.23.
Designazioni della morsettiera TB3

NON USATO
Solo su L4E, L5E e L6E

25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36

B

20 21 22 23

BB

——

Abilita

Comune {@}
Ingresso 3 |H®ﬂ |
Ingresso 4 [@}
Ingresso 5 {@} ®

Comune {@}

Comune

Ingresso 1 [@} o
Ingresso 2 (Stop) {®}

Ingresso 7 [®}

Ingresso 8 {@}

Ingresso 6
Encoder B
Encoder NOT A
Encoder NOT B
Encoder A

+12V (200mA max)
Comune encoder

NOTA: i morsetti da 31 a 36 non vengono usati con le applicazioni del 1336 FORCE

La seguente tabella definisce |o stato di ingresso degli ingressi della
Selezione di velocita per una sorgente di frequenza desiderata.

Tabella 2.E
Selezione di velocita per una sorgente di frequenza desiderata

Selezione velocita 3  Selezione velocita2 Selezione velocita 1  Sorgente di riferimento velocita

TB3 Morsetto 26 Morsetto 27 Morsetto 28 Opzione interfaccia (MOD
L4,L5,L6)

0 0 0 Rif. esterno 1 parametro 101*

0 0 X Rif. velocita prestabilita 1 (P 119)
0 X 0 Rif. velocita prestabilita 2 (P 120)
0 X X Rif. velocita prestabilita 3 (P 121)
X 0 0 Rif. velocita prestabilita 4 (P 122)
X 0 X Rif. velocita prestabilita 5 (P 123)
X X 0 Riferimento esterno 2 (P 104)

X X X Ultimo stato

Tabelladella verita equival ente inserita nella parola di comando logico del parametro 52

Parametro 52 Bit 14 Bit 13 Bit 12 Bit sorgente riferimento velocita

0 0 X Rif. esterno 1 (P 101)

0 X 0 Rif. velocita prestabilita 1 (P 119)
0 X X Rif. velocita prestabilita 2 (P 120)
X 0 0 Rif. velocita prestabilita 3 (P 121)
X 0 X Rif. velocita prestabilita 4 (P 122)
X X 0 Rif. velocita prestabilita 5 (P 123)
X X X Riferimento esterno 2 (P 104)

0 0 0 Nessun riferimento o ultimo stato

0 = aperto - ingresso rimosso, X = chiuso - ingresso presente
* A meno che non sia stato configurato diversamente, andrain default al’ingresso di riferimento della
velocitadell’HIM.
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Figura 2.24.
Selezione del modo di ingresso e collegamenti tipici della TB3

[Modalita ingresso] 1

19 {@} Stato Default di fabbrica
| 20 {@} N. stop/Azzer. errori 3
21'{@}' Comune
22 {@} Stato
23 [@}' Stato
24 {@} Stato
25 {@} " Comune
26 {@} Stato
27 {@} Stato
28 {@} Stato
29 {@} Comune
—/H’i[®} Abilita3
[Modalita ingresso] 2-6, 17, 18
Controllo a tre fili con inversione a sorgente unica
1 i
-3 19 {@} Awvio
| 20 N. stop/Azzer. errori 378
21 {@} Comune 2 3 4 5,279 6 17 18
2 ' | | | | | | | |
Inv/Av.3
.{®}. | | | | | | | |
8715 _>} Jog } Tipodi}1a/2a } Pot. dig. } Jog } Trim }Jobab.}
arrestol accel.! a salire
e 2T Ausiiarios | | | | | proc. | flusso
: ) | | | | | | | |
25
[&g))| Comune | | | | | | |
o6 | Sel. | Sel. | 1a/2a | Pot.dig. | Contr. | Rampa| Reset |
{@} ——> | vel.3" [vel. 3! | decel.| ascendere|locale? | \ \
_o/oﬂ {@} Sel. vel. 21
o028 {@} Sel.vel. 11 1Vedere la tabella di selezione della velocita alla pagina precedente.
29 2 Per avere il controllo locale, fermare 'azionamento.
{@} Comune Il controllo degli altri adattatori & disabilitato (eccetto lo stop).
- 3 Questi ingressi devono essere presenti prima dell'avvio dell'azionamento.
e 30 Abilita3 g presenti p
{@} 4 1l bit 0 di [Maschera direzione] deve essere = 1.

|

5 Per bus comune - Abilita precarica.
811 bit 12 delle opzioni logiche del parametro 59 deve essere = 0 per il controllo di direzione inversa.
7 Solo azzeramento errori soft. Per azzerare errori hard, spegnere e riaccendere I'azionamento; errori hardware = Vedere il Capitolo Ricerca dei problemi
8Errore soft; vedere il parametro 59 per configurare il tipo di avvio e di arresto.
9 Il valore del potenziometro digitale viene azzerato al rilevamento dello stop.
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Figura 2.25.
Selezione del modo di ingresso e collegamenti tipici della TB3

[Modalita ingresso] 7-11
Controllo a tre fili con inversione a sorgente multipla

1 i0f
19 Awvio
— &)
1378
—Ol 20 {@} N. stop/Azzer. errori Mod.
21" {@} : Comune 7 8 9, 28° 10,29° 1 19* 20* 21 22*
2" ! lInversa®® [Inversa*® | Pot.dig. | Inversa®6| 1a |Vell  |Vell  |Inv.  |Vel/coppia3|
(&) - | | | asalire | |accel. | coppia3 | coppia3 | | |
23 {@} » | Avanti® | Avani® | Pot dig.‘ Avanti6 | 2a ‘Vel/ ‘Vel/ A | Velicoppia2!
o4 . a5 } } } a salire } }accel. } coppia2 }coppiag } } }
2 rrore esterno %
{®} | | | | | \ \ \ | |
25 {@} Comune | | | | | \ \ \ | |
" : | dog | se. | sel | potdig.|1a Vel Iver IDis. Ivelicoppiat!
{@} - } }velocitéS“veIocitéS‘} asalire | decel. |coppial | coppiat | rampa | \
: . _ \
27 {@} | Sel. | Sel | Sel. |Pot.dig. |2a |Tripproc.| Abflux | Reset | Sel. vel.2 |
| velocita 2" | velocita 2 '|velocita 2 1| a scendere decel. | \ \ \ \
28] {@} Sel. velocita 1 1
29
. {®} . Comune * Il parametro 53 (sel. mod. vel/coppia) diventa di sola letfura
— 30 Abilita3
{®} [Modalita ingresso] 12-16
Controllo a due fili, controllo a sorgente unica
19 ; 4,6
— O_. {@} . Marcia avanti
— | 2] {@} N. stop/Azzer. errori37.8
21" ) Mod.
{®} omne 12 13 14 15, 30° 23 24 25 26
2] {@} Marcia inversa® 6 ‘ ‘ ‘ ’ 16
23 {@} ' | Contr. | Tipodi | 1a/2a | Pot. dig. } Contr. }Trim } Ab. flux} Trimproc. | Jog |
" . - ‘Iocale2 ‘ arresto‘ accel. ‘ a salire ‘IocaIeZ‘ proc. | | } }
—H— {@} Err. esterno3 } } } } ‘ ‘ \ ‘ | |
25 \ \ \ | | \
J[E] - Comune | o o | |
2% {@} | Sel. | Sel. |1a2a | Pot.dig. | Tipodil Reset | Reset | Dis.rampa| Sel.vel.3|
. . > |vel.31 |vel.3' | decel. lascendere| arestol \ | \ |
o] {@} Sel. velocita 2 1 | | |
28] {@} Sel. velocita 1 1 1 Vedere la Tabella 2.E.
29" 1 2 Per avere il controllo locale, fermare 'azionamento.
{@} Comune Il controllo degli altri adattatori & disabilitato (eccetto o stop).
30° ! - 3 Questi ingressi devono essere presenti prima dellavvio dell’azionamento.
2g {@} Abilita 4 Bit 0 di [Maschera di direzione] deve essere = 1 per permettere il funzionamento.

5 Per comune - Abilita precarica
811 bit 12 delle opzioni logiche del parametro 59 deve essere 0 = per il controllo di direzione inversa.
7 Solo azzeramento errori soft. Per azzerare errori hard, spegnere e riaccendere 'azionamento; errori hardware = Vedere il capitolo Ricerca dei problemi.

8 Viedere il parametro 59 per configurare il tipo di avvio e di arresto.
9 Il valore del potenziometro digitale viene azzerato al rilevamento dell’arresto.
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Figura 2.26.
Cablaggio opzione L4/L4E

\/ Opzioni L4, L4E

AN

\ /
P
Tipico di ogni ingresso
0,1uf 0,1uf i 100
— e Tipico
NON
10,7k 10,7k USATO
Isolato ¢ *\\\-o
+5V

Ao % % | »
f R N

IGND 19 20 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36

= PR e e EEEEEEE
T 1 1
N A o o

| contatti indicati sono generali; fare riferimento alla Figura 2.24 per
la selezione di Modalita ingresso ed i tipi di contatti consigliati.

~

A Y|
1

Opzione L4/LAE - Requisiti della scheda di interfaccia
a chiusura di contatti

| circuiti usati con I’ opzione L4/L4E devono essere in grado di
funzionare con logica bassa=vera. Si consigliano i dispositivi di
ingresso del tipo alamella (reed).

In stato basso, i circuiti esterni devono essere in grado di dissipare una
corrente di circa 10mA per abbassare latensione del terminalea 3,0 V
CC o meno.

In stato alto i circuiti esterni devono consentire I'innalzamento della
tensione del terminale ad unatensione di 4,0-5,0 V CC.

L’ opzione L4/L4E é compatibile con i seguenti moduli PLC

Allen-Bradley:
. 1771-OYL
. 1771-OZL
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Figura 2.27.
Cablaggio opzione L5/L5E
Opzioni L5, L5E
510 510
Tipico 100
20k N
Tipico S NON
0,22uf wr % USATO
—e
5VO~
510 —0< JP4
12Vo~
90,9% H

]

20 21

' ]
R R e

2 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36

——|l—

TB3

5 &

===

EEEgEEEEEEnEEEE
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Comune

A |
(R Y

24V CA/CC

:_|: :.|: if T T T T o dallotonte

| contatti indicati sono generali; fare riferimento alle Figure 2.24 e 2.25 per

la selezione della modalita ed i tipi di contatti consigliati.

Opzione L5/L5E - Requisiti della scheda di interfaccia a 24 V CA/CC

| circuiti usati con I’ opzione L5/L5E devono essere in grado di
funzionare con logica alta= vera

| circuiti esterni a CC in stato basso devono generare unatensione di
non meno di 8 V CC. Lacorrente di perdita deve essere inferiore a
1,5mA su un carico di 2,5k ohm.

I circuiti CA esterni in stato basso devono generare unatensione non
superiorea 10V CA. Lacorrente di perdita deve essere inferiore a
2,5mA su un carico di 2,5k ohm.

Entrambi i circuiti CA e CC esterni in stato alto devono generare una
tensione da+20 a +26 volt e produrre una corrente di circa 10mA per
ogni ingresso.

L’ opzione L5/L5E e compatibile con i seguenti moduli PLC
Allen-Bradley:

* 1771-0OB * 1771-0Q16 < 1771-OB16
*1771-OBD « 1771-OYL

* 1771-OBN « 1771-OZL

* 1771-0Q » 1771-OBB
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Figura 2.28.
Cablaggio opzione L6/L6E
100 100 Opzioni L6, L6E
Tipico di ogni ingresso
Tipico 100
<
0,15 uf NON
681 % USATO
5VO~
—0< JP4
12Vo~
49 90,9% H

N

19 20 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36

« [ EEEEEEE

J Comune

115V CA
fornite dall’utente

\ 4L 11 Fusibile
[ 1T 171 1

| contatti indicati sono generali; fare riferimento alla Figura 2.24 per

la selezione della modalita ed i tipi di contatti consigliati.

1
'|' 115y ca| Fusibile

H
!

Opzione L6/L6E - Requisiti della scheda di interfaccia a 115 V CA

| circuiti usati con I’ opzione L6/L6E devono essere in grado di
funzionare con logica alta= vera. In stato basso, i circuiti devono
generare una tensione non superiorea30 V CA. Lacorrente di perdita
deve essere inferiore a 10mA su un carico di 6,5k ohm. In stato alto, i
circuiti devono generare unatensione di 90-115V CA +/-10% e
produrre una corrente di circa 20mA per ogni ingresso.
L’ opzione L6/L6E e compatibile con i seguenti moduli PLC
Allen-Bradley:
¢ 1771-OW  « 1771-OA
* 1771-OWN * 1771-OAD (contattare la ditta per la serie/

il livello di revisione).
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Scheda adattatore di
comunicazione PLC

Cablaggio di controllo e del segnale - Quando si installae s collega
la scheda adattatore di comunicazione per PLC occorre eseguire:

e il cablaggio di controllo edi segnale

* leimpostazioni del ponticello per circuiti 1/0

Se I"azionamento 1336 FORCE e dotato di scheda adattatore di
comunicazione per PLC, le morsettiere TB20 e TB21 poste al centro
della parte inferiore della scheda di comunicazione del PLC (Figura
2.29) sono usate per il cablaggio di controllo e del segnale (permissivi
dell’ azionamento). |l connettore TB21 fornisce |’ interfacciaper i
segnali di riferimento dell’ingresso e dell’ uscita anal ogica come
illustrato in dettaglio nella Figura 2.30.

Figura 2.29.
Collegamenti della scheda di comunicazione del PLC

| ]
@ | @ | TPL TP2 TP3 TP4 TP5 @
? [ B & & oo B ¢
Ji DGND +5V  +15V AGND -15V
stato | OP! MODULO Interfaccia controll 2 us o4 s
U BRAM
scem | ppa en[==] o 1"ON Can. Aatto T ON Can. A bassh ON Can. Balto T ON Can. B basso
Emest | gps J3 Modalita di comunicazione
Arr. normale mo7 Stato DP b
Abilita azionamento D11 D8
0 Stato g
can. A D10 u
] D12
13
Stato g
can.B D14 u
D15 [
ADATTATORE
210 DOMINO J4 EI
canale A
Porta
RIO
canale B 5
]
120V 24V
Err. X g Porta
120V 24V Fusibile
ALN |[0e®e]dt0  1-4 J7
120V 24V
Prot. term @Jg
. 120V 24V
Abilita azion. @ J8 P24 P25 '
1 TB20 10 1 TB21 19 - L
) Rif. +10V Rif. -10V
CANALEA I B B B B B B B B B B B B A A
Permissivi azionamento | Ingressi ACCl Ingressi DCAl Rif.
1
2| | sCHERMO o . ' N
%A 2 NOTA: per ulteriori informazioni sulla scheda di comunicazione del PLC,
21 . compresi LED e ponticelli, fare riferimento al PLC Communication User
g 5 Manual 1336 FORCE 5.13.
CANALE B
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Figura 2.30.
Collegamenti del segnale di riferimento (Adattatore di comunicazione PLC)
Morset- N. —
tiera morsetto Segnale |
TB20 1 Abilita azion. (NO) :ﬁf ‘T
2 Prot. termica motore (NC) 1 2 3456 78 9 10
3 Arresto normale (NC)
4 Errore esterno (NC) TB20
5
6 Comune ingresso
- COO0OO0OOOOOO |
; | Rele
8 Uscita errore (NC) £ % ‘L % Comune ‘ erore ‘
9 Uscita errore (COM) \‘/ ‘
10 Uscita errore (NO) Abilta Stop
azionamento | 1 ormale*
TB21 1 OUT 1
Term. Errore
2 COM 1 motore esterno
3 ouT2 *Fare riferimento alla descrizione del parametro 58 per una spiegazione delle modalita.
4 COM 2
5 ouT3 1 2 3 4 5 6 7 8 9 1011 12 13 14 15 16 17 18 19
6 COM 3
7 ouT4 TB21
8 COM 4
9 IN 1+ NNV
10 IN1-
T T T +10 Comune-1(
1 i Uscita Uscita Uscita Uscita l%? Ingr. Ingr. Ingr.
12 IN 2- anal anal anal anal anal. anal. anal. anal.
: - : : 1 2 3 4
13 IN3+ 1 2 3 4
14 IN 3- Nota: se si usa un potenziometro come ingresso minimo di 2,5 K@
15 IN 4+
16 IN4 -
17 +10V
18 coMm
19 -10V

Il ponticello del pin J3 sulla scheda adattatore di comunicazione per
PLC abilitao disabilitalafunzione di scritturaBRAM (RAM con
backup a batteria) nel modo seguente:

ponticello su 1-2 = Abilitato

ponticello su 2-3 = Disabilitato

Leimpostazioni dei ponticelli da 120V/24V della scheda adattatore di
comunicazione per PLC per i circuiti di 1/0 (J8 - J11) sono descrittein
dettaglio nel Manuale dell’ utente dell’ adattatore di comunicazione per
PLC 1336 FORCE, pubblicazione 1336 FORCE- 5.13IT.

Impostazioni degli interruttori - Nella scheda adattatore di
comunicazione per PLC vi sono microinterruttori e ponticelli impostati
in fabbrica. La communicazione viene ricevuta attraverso i canali

A eB. Tale protocollo di comunicazione viene definito attraverso SW
U2-U>5. Se occorre riconfigurare gli interruttori oi ponticelli consultare
il manuale dell’ utente dell’ adattatore di comunicazione per PLC 1336
FORCE.
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Uscite discrete

Leuscitedi errori dal 1336 FORCE vengono fornite alla morsettiera
TB20 sulla scheda adattatore di comunicazione per PLC. Le uscite di
errore forniscono segnali di allarme e di errore che si basano sulla
programmazione dell’ azionamento.

Errore NC (normalmente chiuso)

Errore Com

Errore NO (normalmente aperto) - Un contatto di relé C, NO/NC
sulla scheda adattatore standard € programmato per fornire segnali di
cambio stato di allarme o errore.

Val. nom. dei contatti = 2A al115V CA

2A a30V CC
Figura 2.31.
Uscita digitale tipica
TB20
—l |— Errore NO (Usc. digit.) |10 O
Errore Com (Usc. digit.) E O
—yr— Errore NC (Usc. digit.) E O

Ingressi discreti

Gli ingressi discreti del 1336 FORCE sono forniti solo quando si usa
una scheda adattatore di comunicazione per PLC. Questi ingressi si
trovano alla morsettiera TB20.

Gli ingressi discreti servono ad abilitare e afermare I’ azionamento
oltre a controllare il funzionamento dell’ azionamento e del motore.

Figura 2.32.
Uscita digitale tipica
TB20
COM. INGR. (Com. digit.) | 6 O (Comune)
ERR. EST. (Usc. digit.) E W Q 115V CA/+24 V CC
ERRORE ESTERNO (ALTO)
ARRESTO NORM. (Ingr. digit.) E—o lo——

ARRESTO

TERM. MOTORE (Ingr. digit.) —oE—o—o

TERM. MOTORE

ABILITA AZION. (Ingr. digit.) E—l —-

Abilita
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LaFigura2-33illustra uno schematipico di controllo dell’ arresto che
S puo usare quando il 1336 FORCE é dotato di una scheda adattatore
di comunicazione per PLC. Per ulteriori informazioni sul
funzionamento e sulla configurazione di tale scheda, fare riferimento al
manuale dell’ utente della scheda adattatore di comunicazione per PLC

1336 FORCE 5.13IT.
Figura 2.33.
Schema di controllo
TB20
120V/24V —
J, @ 1 Abilita azionamento 120/24V
[ 2 Protezione termica motore 120/24V#
| ¢ ©
%) 3| | Stop 120/24v*
é =) 4| | Errore esterno 120/24V#
é Q@ m|s
Comune, C i
ingresso @ 6 omune ingresso
Qm|7
@ 8 Errore NC
@ 9 Errore com.
QD 10 Errore NO

NOTA: lemorsettiere TB20 e TB21 sono separate per facilitare il collegamento dei cavi. Entrambe le morset-
tiere sono adatte per dimensioni dei cavi da30-12 AWG (0,06 - 3,3 mm?).

*Questo € un arresto configurabile; vedereil parametro 59 sotto il gruppo Logica azionamento per le opzioni di
awvio edi arresto.
#Saltare il numero dell’ingresso se non lo si usa
Collegamenti del computer agli azionamenti del telaio D
In alcuni casi quando si collegano computer agli azionamenti 1336
FORCE sara hecessario usare un kit per collegamenti con la porta
DH+.

Per ulteriori informazioni sull’ uso e sull’installazione di questo kit, fare
riferimento alleistruzioni di installazione in dotazione agli azionamenti
del telaio D.

Collegamenti con cavi a fibre ottiche ControlNet agli azionamenti del
telaio D

Se s installaun cavo afibre ottiche per ControlNet su un azionamento
del telaio D, prestare particolare attenzione a quanto segue:

- Lacoperturadi allungamento/innesto varimossadai connettori del
cavo acausadei limiti di spazio. Inserire quindi i connettori
separatamente nei connettori della scheda ControlNet SOL O per gli
azionamenti del telaio D.

- 1l giusto orientamento dei cavi alentati viene determinato dal colore
dei connettori. Il connettore blu vainserito nel collegamento grigio
scuro della scheda. 1l connettore nero si inserisce nel collegamento
grigio chiaro della scheda. Il cavo con il connettore nero corrisponde
a cavo di trasmissione (TX), mentre il cavo con il connettore blu
corrisponde a cavo di ricevimento (RX). Dopo il collegamento dei
cavi, risettare I’ azionamento; il sistema ControlNet dovrebbe essere
pronto per il funzionamento.
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Configurazione

L’ azionamento 1336 FORCE viene consegnato preconfigurato, pertanto
alcuni ingressi ed alcune uscite sono collegati ad un segnale
predefinito. La Figura 2.34 illustra la configurazione standard del 1336
FORCE guando €& dotato di una scheda adattatore di comunicazione per
PLC. L'utente halaflessibilitadi configurare I’ azionamento per

un’ applicazione specifica.

Figura 2.34.
Collegamenti dell’adattatore di comunicazione per PLC

Interfaccia I/O remota

CONTROLLORE PLC 1336 FORCE
Adattatore com. PLC Parametri
NUMERO GRUPPO canale B azionamento
TAB. IMMAGINI USCITA
PIENO 3/4 12 14 Riservato per il
0 ?;g 012/4 012146 trast. a blocohi
113/5 1/3/5/7 331 367> Logica CMD nella porta 6
g gg 2/4/6 TS 10D Rif. vel. est. N. 1 alto
3/5/7 > 3. > 53> Selez. modalita coppia
4 46 334 27 Rif. trim processo
5 5/7 35
6 36
7 337
1 - rack pieno
2 - 3/4 di rack
NUMERO GRUPPO TAB. 3 - 1/2rack
IMMAGINI INGRESSO 4 - 14 di rack
PIENO 3/4  1]2 14 1 2 3 4
0 02 0/2/4 0/2/4/6 359
1 113 113/5 1/3/5/7 360€ Stato logico basso
2 24 2/46 36. Feedback velocita filtrata
3 35 3k 36: Feedback corrente motore
4 46 36De Feedback tensione motore
5 57 GeDe Potenza calcolata
6 \_/\‘365‘ Frequenza statore
7 D>
TB21 Uscite analogiche Parametri azionamento
Feedback velocit filtrata 1_ OFFSET  SCALA
Com T - 400 401 387 269> Feedback velocita filtrata
Potenza calcol T + OFFSET SCALA
Com T - 402 403 388 182 > Potenza calcolata
Feedback corrente motore 5_ + OFFSET SCALA
G 6_ - 404 405 389 264> Feedback corrente motore
om.
Feedback tensione motore 7_ + OFFSET SCALA
com. 8_ - m @ Feedback tensione motore
Ingressi analogici
+ T OFFSE SCALA
Rif. vel. est. N.2alto - W - -l 392 H 393 | 339 104 ) Rif. vel. est. N.2 alto
+ W + OFFSET SCALA
Feedback trim processo 12 - 394 395 340 28 ) Feedback trim processo
13| + OFFSET  SCALA
3 <>
151 + OFFSET  SCALA
ry 318 319 342>
o Lo a2y
+10V 17
Comune pry LA Alimen-
E _ tazione
-10v 19
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Obiettivi del capitolo

Descrizione del’HIM

Capitolo

Terminali di programmazione

Il capitolo 3 contiene un sommario dei terminali di programmazione
opzionali da usare con |’ azionamento 1336 FORCE. | vari controlli
ed indicatori che si trovano sul modulo di interfaccia operatore
(HIM) e sul terminale di programmazione grafica (GPT) sono
entrambi presentati in questo capitolo. Nel programma di
programmazione del GPT si trovano informazioni approfondite sul
terminale di programmazione grafica.

Quando I’ azionamento viene fornito installato sull’ HIM, sara

accessibile dalla parte anteriore dell’ azionamento come indicato nella

Figura3.1. L'HIM hadue funzioni principali:

* fornire un mezzo di programmazione dell’ azionamento e di
visualizzazione del parametri operativi

* permettere diverse funzioni dell’ azionamento da controllare.

montato su azionamenti NEMA di tipo 1 (IP 20), la
piastra vuota di copertura (opzione HAB) deve essere
installata per chiudere I’ apertura nel coperchio
anteriore della custodia. La mancata installazione di
guesta piastra consente I’ accesso a parti elettriche con
possibili infortuni e/o danni alle apparecchiature.

Quando un HIM montato sull’ azionamento viene fornito
con gli azionamenti NEMA di tipo 1 (1P 20), maviene
rimosso dalla sua custodia di montaggio, a posto
dell’HIM ingtallare la piastra vuota di copertura.

c ATTENZIONE: quando non viene fornito un HIM

L'HIM édiviso in due parti: pannello di visualizzazione e pannello di
controllo. Il pannello di visualizzazione fornisce un mezzo di
programmazione dell’ azionamento e la visualizzazione dei vari
parametri di funzionamento. Il pannello di controllo consente di
controllare diverse funzioni dell’ azionamento.

Figura 3.1
Posizione del modulo di interfaccia operatore

Pannello di visualizzazione

Storred

+8.88 Hz

Pannello di controllo

/

Modulo interfaccia operatore

(HIM)
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Figura 3.2
Pannello anteriore HIM

Display a cristalli liquidi

AB0273A

Descrizione dei tasti

| paragrafi che seguono descrivono i tasti usati con |’ azionamento 1336
FORCE. | restanti tasti che non sono descritti (ombreggiati nella Figura
precedente) non sono usati mariservati per un uso futuro.

Escape

Quando € premuto, il tasto ESCape portail sistema di
programmazione indietro di un livello nell’ albero dei menu.

ESC

AB0270A

Select

SN Premendo il tasto SELect s attivalariga superiore e inferiore
del visualizzatore. Il primo carattere |lampeggiante indicala
nen  |inea attiva,

AB0295A AB0267A

I ncrementa/Decrementa

Questi tasti sono usati per incrementare e diminuire un
valore 0 per passare attraverso gruppi e parametri
diversi.

-l Invio
Quando € premuto, si seleziona un gruppo oppure viene

- immesso in memoriail valore di un parametro.
Successivamente, lariga superiore del visualizzatore si attiva
automati camente, consentendo la sceltadi un altro parametro

(0 gruppo).
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Descrizione dei tasti (continua)

AB0285A

AB0287A

JOG

AB0275A

)

AB0281A

AB0265A

AB0295A

AB0267A

NOTA:
Gamma pot.
0 - 32767

AB0283A

Start

Per default questo tasto inizia il funzionamento dell’ azionamento
se |I’hardware € abilitato e nessun altro dispositivo di controllo sta
inviando un comando di arresto. Per modificare questa funzione, i
parametri [Maschera comandi] e [Asse logico tipo 1] devono
essere configurati. Vedere il capitolo 5.

Stop

Quando e premuto, S inizia una sequenza di arresto d modulo del
sistema causando cosi |’ attivazione di uno stop controllato in ogni
ase, come determinato da [Moddita Arresto], [Lim tempo stop] €
[Corr. arresto].

Jog

Per default quando questo tasto € premuto il motore marciaalla
velocita determinata dal parametro [Vel jog] per qualsiasi asse
abilitato (il valore di default sarail 20% della velocita nominale
del motore). 1l rilascio del tasto interrompe la funzione.

Cambio direzione (solo modalita Jog/Riferimento velocita dig.)
Premendo questo tasto si fa cambiare direzione a motore.
L’indicatore di direzione appropriato si accende per indicare la
direzione.

LED di direzione (Indicatori)

. Questi LED si illuminano per indicare la direzione della

rotazione del motore per I’ asse O (per default).

Frecce Su/Giu (disponibili solo conil controllo digitale della
velocita)

Premendo questi tasti si aumenta o diminuisce il comando di
frequenza HIM. L’indicazione di questo comando appare
sull’indicatore visivo della velocita. L’ azionamento marciain
base a questo comando sel’HIM eil riferimento di frequenza
selezionato. Vedere [Sel freq 1/2].

Premendo simultaneamente i due tasti st memorizzail comandc
di frequenza HIM corrente nella memoria HIM. Spegnendo e
riaccendendo o rimuovendo I’HIM dall’ azionamento si imposte
il comando di frequenzaal valore memorizzato nellamemoria
HIM.

Se s eordinatal’ opzione Potenziometro velocita analogicai
tasti in su/giu el’indicatore di velocita saranno sostituiti dal
potenziometro.

Indicatore di velocita (disp. solo con controllo dig di vel.) Si
illuminaapass per dare un’indicazione approssimativa della
velocita comandata.

Se s éordinatal’ opzione Potenziometro velocita analogicai
tasti in su/giu e I’indicatore di velocita saranno sostituiti dal
potenziometro.
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Rimozione del modulo Per il funzionamento manuale, il modulo pud essere rimosso e posto fino a 10
metri (33 piedi) dall’ azionamento.

ATTENZIONE: alcunetensioni presenti dietro al coperchio
anteriore dell’ azionamento sono a potenziale di lineain

entrata. Per evitare pericoli di scosse elettriche, fare estrema
attenzione durante la rimozione/sostituzione dell’ HI M.

Importante: larimozione di un HIM (o atro dispositivo SCANport)
da un azionamento mentre é collegata la corrente causa un “errore
seriale” ameno cheil parametro [Mascheralogical non sia stato
impostato per disabilitare questo errore o Logicadi controllo (Menu
Stato controllo) non sia stato disabilitato (HIM serie A, versione 3.0 0
serie B). Impostando il bit 1 del parametro [Mascheralogica] su“0” s
disabilita“Errore seriale” daun HIM sulla porta 1. Notare che questo
disabilita anche tutte le funzioni del controllo HIM eccetto quella di
arresto.

Per rimuovere il modulo:

[ 1. Accertarsi di aver scollegato la corrente, che [Maschera logica]
sia stato impostato o che Logicadi controllo sia stato disabilitato.

[ 2. Togliereil coperchio anteriore dell’ azionamento e fare scorrere
semplicemente il modulo verso il basso e fuori dal suo
contenitore. Rimuovere il cavo dal modulo.

[ 3. Rimuoverel’HIM come descritto nella seguente sequenza. Se
dopoil ricollegamento dell’ HIM si richiede il controllo Jog,
ripeterei punti 1 maselezionare “ Abilita’.

[ 4. Collegareil cavo appropriato tral’HIM e la porta di
comunicazione (Adattatore 2, 3, 4 0 5).

[ 5. Invertirei punti precedenti per riposizionare il modulo. Dare
corrente, ripristinareil bit 1 di [Mascheralogica] o abilitare
Logicadi controllo.

Funzionamento dell’HIM Quando si da corrente all’ azionamento per laprimavolta, I'HIM passa
attraverso una serie di visualizzazioni che indicano il nome
dell’ azionamento, il numero di ID dell’HIM elo stato della comunicazione.
Al completamento appare il display di Stato (vedere laFigura 3.3).

Figura 3.3
Display di stato

ABO0286A

Questo visuaizzatore indica lo stato corrente dell’ azionamento (cioé
“Fermo”, “In marcia’, ecc.) o eventuali errori presenti (vedereil capitolo
6 per informazioni relative). In un HIM dellaserie A (versione 3.0) 0 B
(vedereil retro dell’HIM) il display di Stato puo essere sostituito dal
display di Processo o dal menu Login parola d ordine. Per ulteriori
informazioni vedere le sezioni relative nelle pagine seguenti.
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Premendo qualsiasi tasto di questo display si visualizza“ Scegliere
modo”. Premendo i tasti Incrementa o Decrementa si selezionano
diverse modalita come descritto nelle seguenti pagine.

Display
Quando selezionata, la modalita Display consente la visualizzazione di
qualsiasi parametro. Tuttavia, non € possibile modificare i parametri.

Programma
Lamodalita Programma fornisce I’ accesso al’ elenco completo dei
parametri disponibili per la programmazione.

Processo
Lamodalita Processo visualizza due parametri selezionati dall’ utente
con testo e scalaggio programmati dall’ utente.

EEPROM

Questa modalita consente il ripristino di tutti i parametri alle imposta-
zioni predefinite. Inoltre, un HIM della serie B consente il caricamento/
scaricamento del parametri tral’HIM el azionamento. Per modificare
i parametri, il ponticello BRAM (RAM con backup a batteria) deve
essere in posizione Abilita.

Cerca (solo HIM dellaserie A, versione 3.0 0 serie B)
Questa moddita cercai parametri che non sono ai valori prestabiliti.

Stato controllo (solo HIM dellaserie A, versione 3.0 o serie B)
Permette di disabilitare/abilitare la maschera dellalogica ddl’ azionamento
consentendo larimozione dell’ HIM mentre |’ azionamento é aimentato. La
disabilitazione della maschera logica con un HIM della serie A precedente
alaversione 3.0 puo essere accompagnata da [Mascheralogical come
spiegato apagina 3-4. Questo menu fornisce anche accesso ad una coda
di errori che dencagli ultimi quattro errori. “ Scatto” visudizzato con un
errore indica |’ errore effettivo che ha fatto scattare I” azionamento. Una
funzione di azzeramento azzerala coda - non azzera un errore attivo.

Collegamento

Lamodalita Collegamento fornisce un metodo per il trasferimento dati
daun parametro sorgente ad un parametro ricevente collegabile.
Quando s usa una scheda adattatore com per PLC, € possibile un
massimo di 50 collegamenti. Questi possono essere programmeati con
| azionamento non in marcia, € sono memorizzati in BRAM e stabiliti
all’accensione, a richiamo BRAM e/o al ripristino del sistema.

Parola d’ordine

Lamodalita Parola d’ ordine protegge i parametri dell’ azionamento
dalle modifiche di programmazione da parte di personale non
autorizzato. Quando é stata assegnata una parola d’ ordine, si ottiene

I” accesso alle modalita Programma/EEProm ed ai menu Logica
controllo/Azzera errori solo quando é stataimmessa la parola d’ ordine
corretta. Questa pud essere un numero di cinque cifre qualsiasi tra
00000 e 65535.

Vedere la sezione Parola d’ ordine dell’ esempio seguente.
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Modalita Programma

SEL

Lamodalita Programma consente |’ accesso ai
parametri a scopo dla modalitafica.

Nel display di Stato premere Invio. Appare
“Scegliere modo”.

Premereil tasto Incrementa (o Decrementa)
per visualizzare “Programma’, se non
visualizzato al momento.

PremereInvio. Si visualizza Scegliere
display file. Premere il tasto Incrementa (o
Decrementa) per selezionareil file‘Diag-
nostica , ‘ Coppiadi velocitd', ‘1/0 comuni-
cazione' 0 ‘Avviamento'.

PremereInvio. Si visualizza Scegliere
display gruppo.

Premereil tasto Incrementa (Decrementa)
finché non s visudizzail gruppo desiderato
(in questo caso Rif. coppia).

Premere Invio.

Premereil tasto Incrementa (o Decrementa)
per passare a parametro desiderato (in
guesto caso, il Parametro 53, Sel. mod. di
coppia).

Seil parametro selezionato dispone di
informazioni sulle definizioni, usareil tasto
Select per accedere alla seconda o alaterza
riga. Continuare apremere il tasto Select per
accedere al bit desiderato. Usareiil tasto
Incrementa o Decrementa per cambiareiil
valore.

NOTA: seil cursore & una sottolineatura
lampeggiante anziché un carattere lampeg-
giante, |’ utente si trova nellamodalita
Display o statentando di cambiare un
parametro di solalettura. Per ulteriori
informazioni sul cambiamento di parametri
codificati con hit, fareriferimento alla
sezione Bit Enum in questo capitolo.

Premereil tasto Invio per salvarele
modifiche apportate.

Scegli ere modo
di spl ay

Scegli ere modo
Pr ogr amma

Scegliere coppia
velocita file

Scegliere gruppo
Logi ca

:

Scegliere gruppo
Ri f. coppia

Sel. mpdalita
coppi a
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Modalita Display Lamodalita Display consente |’ accesso ai
parametri a scopo di visualizzazione.

<! Nel display di Stato premere Invio. Appare
“Scegliere modo”. Processo

Premereil tasto Incrementa (o Decrementa) Scogliere modo

u 0 “ finché non si visualizza“Display”. di spl ay l
PremereInvio. Si visualizza Scegliere
. display File. Usareil tasto di Incrementa (o
Decrementa) per selezionareil file Sell a0 e
‘Diagnostica , ‘ Coppiadi velocital, ‘1/O di

u n comunicazione' o ‘Avviamento'.
0

PremereInvio. Si visualizza Scegliere
display Gruppo.
Splay Grupp

Premereil tasto Incrementa (o Decrementa) Scegl i ere oruppo

finché non s visudizzail gruppo desiderato
n 0 n (in questo caso Inf.). Le selezioni includono:
Diagnostica transistor, Sovraccarico motore,
Sel./stat. errori, Monitor, Elenco lineare e Inf.

Premere Invio.

Scegliere gruppo
Moni t or

Premereil tasto Incrementa (o Decrementa) D adattatore
finché non si visualizzail parametro
0 : i
desiderato (in questo caso, |D adattatore,

Parametro 300).
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Bit ENUM Con versioni software superiori ala2.00 e un HIM
dellaserie A (software versione 3.0) o della serie B,
si visuaizzano i bit ENUM (stringhe con testo di 16
caratteri) per facilitare I’ interpretazione dei parame-

tri abit. ITBs
. . o X1111111
Selezionare un parametro a bit con i tasti Incre-
n 0 n menta (o Decrementa).
SEL Premereil tasto Select per visualizzare I’ ENUM

del primo bit. Premendo di huovo questo tasto si
spostail cursore asinistradi un bit.

Un cursore di sottolineatura lampeggiante indica
che s &in modalita Display o che s haavuto ac-
cesso ad un parametro di sola Lettura. Un carat-
tere lampeggiante indica che il valore puo essere
modificato.

| singoli bit di un parametro di Lettura/Scrittura
possono essere modificati nello stesso modo. Pre-
mendo il tasto SELect s spostail cursore (carat-
tere lampeggiante) di un bit asinistra. Quel bit
puo essere quindla modalitaficato premendo i tasti
Incremento/Decremento.

Collegamento L’ opzione Collegamento consente di visualizzare
tutti i collegamenti correnti nell’ azionamento e di
cambiarli o azzerarli.

Dal display Stato, premere Invio. Appare “ Sce-

gliere modo”. Scegl i ere modo
Processo

Premereil tasto Incrementa o Decrementa per
passare al’ opzione Collegamento.

nﬂnﬂnﬂ
E E B

Scegli ere modo

Col I'.
Premere Invio; s visualizzalo schermo dell’ op-
zione Azzera collegamenti o Imposta collega- Col |
mento. Passare da uno schermo all’ altro usando Azzera tutti i
il tasto Incrementa o Decrementa. col | egamenti
Dallo schermo Azzera collegamento, usareil Versi one softwar
. LS . azi onament o
tasto Invio per azzerare tutti i collegamenti. <1> <- -0 >

Per cambiarei collegamenti, usareil tasto Incre-
menta o Decrementa per passare a collegamento
che si desidera cambiare. Usare il tasto Select
SEL per accedere alla secondarigadel display e
cambiare quindi il collegamento usando il tasto
Incrementa o Decrementa.
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Modalita Processo Se selezionata, |la modalita Processo
consente di monitorare 6 diversi processi
preprogrammati. E possibile visualizzare 2
di questi processi allavolta.

Usareil tasto Invio per selezionare la
modalita Processo.

Scegli ere modo
Processo

accedere al display Variabile processo. var processo 2=2

Premere di nuovo il tasto Invio per
Var processo 1=1

Premere di nuovo il tasto Invio per
monitorare i processi sotto Variabile
processo 1.

0 Usarei tasti Incrementa/Decrementa per + 0,00 Freq Cnd
visualizzare i sei processi programmati + 0,00 Vel FB

al momento sullarigal.

B RE

Per passare dla secondarigadi Varia-

SEL . .
bile processo, premereil tasto Select;
guesto consente di accedere ai sei
processi sotto Variabile processo 2.
ESC Per tornare al livello precedente,

premere il tasto Escape.

Nota: I'HIM Serie B Versione 1.06
consente di cambiarei sei display di
processo.
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Modalita EEProm Lamodalita EEProm viene usata per ripristinare
tutte le impostazioni ai valori di default di fabbrica
0 per acquisire/caricare i parametri tral’ HIM e

I" azionamento (solo HIM della serie B).

Ripristina default Per ripristinare i valori prestabiliti in fabbrica:
pmr Nel display di Stato premere Invio (o
. qualsiasi tasto). Si visualizza “ Scegliere Scegliere modo

Premere il tasto Incrementa (o Decrementa)

n o n finché non si visualizza “ EEProm”. Se
EEProm non si trova nel menu, la program-

mazione € protetta dalla parolad ordine.

Vedere Modalita Parola d' ordine piu avanti
in questo capitolo.

Scegli ere modo
EEPr om

Premere Invio.

=
Premereil tasto Incrementa (o Decrementa)
n 0 n finché non si visualizza“Ripristino default”. EEProm.
Ri pristina default
=

Premere Invio per riportare tutti i parametri
alle impostazioni originali di default.

Premere ESC. Il display torna allo schermo

Scegliere maodo. .
ESC Scegl i ere nodo
Premere il tasto Stop per azzerare |’ errore. EEPr om
ABO0270A
Nota: I’ opzione Ripristina default modificai
a parametri solo in RAM. Per salvarli,
occorre usare |’ opzione “ Salva’ oppure per Felrlie

e +0, 00 Hz
ABOZ87A richiamare quanto contenuto nella EE sulla

RAM usare I’ opzione “Richiama’.

Importante: se [Modalita Ingresso] era
impostato precedentemente ad un valore
diverso da*“1”, spegnere |’ azionamento per
ripristinarlo.

Azionamento -> HIM Per caricare un profilo di parametro
dall’ azionamento al’ HIM, occorre disporre di
un HIM di Serie B.

n 0 n Dal menu EEProm (vederei punti A-C EEPr om

precedenti), premerei tasti Incrementa/De- Azi onanento -> H
crementa finché non si visualizza“ Aziona-
mento -> HIM”.

visualizzail nome di un profilo (con un 1A

massimo di 14 caratteri). Questo nome puo
essere modificato oppure e possibile

SEL n 0 n immettere un nuovo nome. Usareil tasto
SEL per spostareil cursore asinistra. | tasti

AB0282A Incrementa/Decrementa modificano il
carattere.

.lI Premere Invio. Sullariga2 dell’HIM si T
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Azionamento -> HIM (continuazione) Premere Invio. Appare un display informati-

vo cheindicail tipo di azionamento e la Vettore 13367
Versione 3.02

versione del firmware.

Premere Invio per iniziareil carico. I .
Azion -> H M 60

BE

numero di parametro in viadi acquisizione i
verravisualizzato sullarigal dell’HIM. La
riga2indicail progresso totale. Premere
ESC per interrompereil caricamento.

“COMPLETO" sullariga2 indicaun carico .
avvenuto. Premere Invio. Sesi visualizza léé'M?,EE'Tg HIM 210.

“ERRORE” vedereil capitolo 6.

Per caricareil profilo di un parametro dall’ HIM

HIM -> Azionamento all’ azionamento, occorre un HIM della serie B.

Importante: lafunzione di caricamento sara
disponibile solo guando nell’ HIM & memoriz-
zato un profilo valido.

Dal menu EEProm, premereil tasto
Incrementa/Decrementa finché non si l I
EEpr om

o

visualizza“HIM -> Azionamento”. H M -> Azi onament o

Premereil tasto Invio. Sullariga 2 dell’

HIM s visualizzail nome di un profilo. l : I
H M -> Azi onanent o
1A

Premendo i tasti Incrementa/Decrementa s
passa ad un secondo profilo (se disponi-
bile).

Unavoltavisualizzato il nome del profilo,
premere.I nvio. Appare.un dlsplay_lnforma- Velione i
tivo cheindicai numeri dellaversione del 3,02 - > 3,02
profilo e dell’ azionamento.

ﬂnﬂ
N

Premere Invio per iniziare il caricamento. Il
numero del parametro in viadi caricamento

s visudizzasullarigal dell’HIM. Lariga IHI ST p——— l

1

2indicail progresso totale. Premere ESC L1
per interrompere il caricamento.

“COMPLETO" sullariga2 dell’HIM
indica un caricamento avvenuto. Premere
Invio. Se s visualizza“ERRORE” vedereil I

capitolo 6.

1

Azion -> H'M 210
COVPLETO
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Modalita Trova

Lamodalita Ricerca € disponibile solo con un
HIM dellaserie A (versione 3.0) o B.

Questa modalita consente di cercare nell’ elen-
co dei parametri e di visualizzare quelli che
non sono ai valori predefiniti in fabbrica.
Questa modalita offre inoltre I’ opzione di
ricercarei collegamenti dei parametri per i
collegamenti non di default dalla fabbrica.

Nel display di Stato premere Invio (0
gualsiasi tasto). Appare “ Scegliere
modo”.

Premereil tasto Incrementa (o Decremen-
ta) finché non si visualizza“Trova’.

Premere Invio. L'HIM visualizzalo
schermo Ricerca parametri, oppure
Ricerca collegamenti. Usare il tasto
Incrementa o Decrementa per passare da
uno schermo all’ altro.

Dal display Ricerca parametri, premere
Invio. HIM cercatratutti i parametri e
visualizza solo quelli che non sono ai
valori predefiniti.

Premereil tasto (Incrementa o Decremen-
ta) per scorrere |’ elenco.

Per ricercarei collegamenti dei parametri,
usareil tasto Incrementa o Decrementa
per passare a display Ricerca collega-
menti dal display Ricerca parametri.

Dal display Ricerca collegamenti,
premere Invio. L' HIM ricercatutti i
collegamenti e visualizza tutti quelli che
non corrispondono ai valori di default
dellafabbrica

Scegli ere modo
di spl ay

Scegli ere modo
Trova

Trova
Parametri

Reaz.

trim proc.
-0, 03% 2

o]
—

Reaz.

<28x - - -

trim proc.
355
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Modalita Stato controllo I modo Stato controllo & disponibile solo con
I’'HIM dellaserie A (Versione 3.0) o B.

Questo modo consente di disabilitare la
maschera | ogica dell’ azionamento evitando
cosi un guasto seriale quando I'HIM viene
rimosso in presenza di corrente. E possibile
disabilitare la mascheralogica con un HIM
dellaserie A di versioneinferiore ala 3.0
usando [Mascheralogical come spiegato a
pagina 3.4.

7 Nel display di Stato premere Invio (0 .
. gualsiasi tasto). Appare “ Scegliere modo”. lﬁfigl |a§re modo l
Premereil tasto Incrementa (o Decremen-

n 0 n ta) finché non si visualizza“ Stato control- — -
lo”. Premere Invio. l Sl 10 l

Stato controllo

Selezionare “Logica controllo” con i tasti
0 .‘ Incrementa/Decrementa. Premere Invio.
Stato controllo
Logica controllo

Premereil tasto SELect e poi conil tasto

n 0 n Incrementa (o Decrementa) selezionare .
“Disabilitato” (0 “Abilitato”). lLog' o e el °l

Di sabilitata
AB0282A

Premere Invio. Lamascheralogica e ora
disabilitata (o abilitata).
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Modalita Stato controllo
(continuazione)

Coda errori/Azzera errori

AB0270A

Questo menu offre un mezzo per visuaizzare la
codaerrori e per azzerarlaquando lo s desidera.

Dal menu Stato controllo premereil tasto
Incrementa (o Decrementa) finché non si
visualizza* Coda errori”.

Premere Invio.

Premereil tasto Incrementa (o Decrementa)
finché appare “ Visualizza coda’.

Premere Invio. S visudizzalacodaerrori.
Il valore “Intervento” visualizzato con un
errore indica che I’ azionamento & scattato.

Con il tasto Incrementa (o Decrementa)
scorrere I’ elenco.

Per visudlizzare |’ oraeladatadell’ errore,
premere il tasto Invio.

Per azzerare lacodadi errori premere
ESCape. Quindi coni tasti Incrementa/De-
crementa selezionare “ Azzera coda”
Premere Invio. Notare che “ Azzera coda”
non azzeragli errori attivi.

Stato controllo
Coda errori

Coda errori
Vi sualizza coda

rrore seriale
10 Scatto 1

l rrore rlprograrrrra
2

1:20: 22 1/1 l
Coda errori
Azzera coda
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Modalita Stato controllo
(continuazione)
Coda allarmi/Azzera allarmi

E_B_E
B -B -8B -
E B B

ESC

(@]

AB0270A

g

Questo menu consente di visualizzare la coda
avvertenza e di azzerarla quando desiderato.

Dal menu Stato controllo, premereil tasto
Incrementa (o Decrementa) finché si
visualizza* Coda allarmi”.

Premere Invio.

Premereil tasto Incrementa (o Decrementa)
finché s visualizza“Visualizza coda’.

Premere Invio. S visualizzalacodaalarmi.

Con il tasto Incrementa (0 Decrementa)
scorrere |’ elenco.

Per visudlizzare I’ ora e ladata dell’ avver-
tenza, premereil tasto Invio.

Per azzerare |a coda, premere ESCape.
Quindi coni tasti Incrementa/Decrementa
selezionare “ Azzeracoda’. PremereInvio.
Notare che il comando “Azzeracoda’ non
azzeragli allarmi attivi.

Stato controllo
Coda degli allarm

Coda degli allarm
Vi sual i zza coda

Liv. reaz. vel.
F 5048 5
l 1:20: 22 1/1 l

Coda degli allarm
Azzera coda

Sequenza di reset

ﬂﬂnﬂ
N

La sequenzadi reset € disponibile sugli HIM di
Serie B con versione software 1.06 o successive.

Dal display Avviamento completato,
premere il tasto Invio.

Premereil tasto Incrementa (o Decrementa)
finché si visualizza “ Sequenza reset
awiamento” . Premere Invio.

Premere di nuovo il tasto Invio per rilan-
ciarelasequenzadi Avviamento.

Avvi ament o
conpl etato

Sequenza di reset
avvi ament o

Passaggi o ad
Avvi ament o

Premere ‘1 NVIO
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Modalita Parola d’ordine Laparolad ordine di default &€ 0 (che disabilita
la protezione con parolad’ ordine). Per
modificare la parolad’ ordine e abilitarne la

protezione, procedere come segue.

Nel display di Stato premereInvio (0
gualsiasi tasto). Appare “ Scegliere modo”.

Premereil tasto Incrementa (o Decrementa)

Scegl i ere nodo
di spl ay

0 finché non appare “Parolad’ ordine”. Scegl i ere modo
) Parol a d’ ordine
Premere Invio.
.
Premereil tasto Incrementa (o Decrementa)
finché non si visualizza“Modificare”. : :
0 Par ol a d’ ordi ne
. o . Modi fi care
Premere Invio. S visualizza* |mmettere
parOIad ordine”. I mm parol a d’ ordi ne
< 0>
Premereil tasto Incrementa (o Decrementa)
0 per passare alla nuova parolad ordine

B

EH

0 Logout
Premere Invio per uscire dal modo Parola
d ordine. Scegliere nmodo
Parol a d’ ordine
Conun HIM dellaserie A (versione3.0) o
0 B, il modo Parola d’ ordine puo essere

desiderata. Con I’'HIM dellaserie A
(versione 3.0) o B, il tasto SEL ect spostail
cursore.

Prenere Invio per salvare la nuova parola
d ordine.

Premere Invio di nuovo per ritornare al
modo Parolad’ ordine.

Premereil tasto Incrementa (o Decrementa)
finché non si visualizza“Logout”.

programmato in modo da apparire quando si
applica corrente al’ azionamento. Premere
simultaneamente i tasti Incrementa e
Decrementa mentre appare il display Parola
d ordine.

I mm parol a d’ ordi ne
< 123>

Scegl i ere nodo
Par ol a d’ ordi ne

Par ol a d’ ordi ne
Login

Par ol a d’ ordi ne

ImpostaDisplay parola d’ordine
come display di accensione
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Modalita Parola d’ordine (cont)
Login all’azionamento

Lamodalita Programma/EEProm ed i menu

L ogica controllo/Azzera coda sono ora protetti
daparole d ordine e non appaiono nel menu. Per
accedere a questla modalita procedere come

Segue.
u 0 “ Premere il tasto Incrementa (o Decrementa) .
. . “ , - Scegliere nodo
finché non appare “Parolad’ ordine”. Parol a d’ ordine
.4_' Premere Invio. Appare “Login”. Parola d ordine
Logi n
<4 H “
. P’remgrenlnwo, appare “Immettere parola T ECeI e e e
d ordine”. < 0>

Premereil tasto Incrementa (o Decrementa) I Tt e nel
finché non appare la parolad’ ordine < 123>

corretta. Con I’HIM della serie A (versione
3.0) 0B, il tasto SEL ect spostail cursore.

Premere Invio.
<+ .
Scegl i ere nodo
Parol a d’ ordine
Lamodalita Programma e EEProm ora sono

accessibili. Per evitare un accesso futuro ale
modifiche di programma, uscire come
descritto a punto 1.

Per evitare modifiche non autorizzate ai
parametri, il Logout deve essere effettuato come
descritto sotto.

Logout dall’azionamento
Premereil tasto Incrementa (o Decrementa)

&4
finché non appare “Parolad ordine”.
.I Premere Invio.

Scegli ere modo
Par ol a d’ ordi ne

Par ol a d’ ordi ne
Logi n

&8

Premereil tasto Incrementa (o Decrementa)
finché non si visualizza“Logout”.

Premere Invio per uscire dal modo Parola
d ordine.

Par ol a d’ ordi ne
Logout

Scegli ere nodo
Par ol a d’ ordi ne
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Modalita Avviamento L'HIM dispone di una sequenza automatica di
avviamento rapido per consentire all’ utente di
passare attraverso tutte le immissioni dati ed i
test di configurazione e di diagnostica eseguiti
all’avviamento dell’ azionamento 1336
FORCE.

Scegl i ere nodo
Nel display di Stato premere Invio (0 I di sgl Iay I

gualsiasi tasto). Appare “ Scegliere modo”.

o < Premerell 'FasFo Inprerrlenta'(o Decr(?’men- Sooal o ¢ e
ta) finché si visualizza* Avviamento”. Avvi ament o

Premere Invio.

o P | ta targhett

n o n Si visualizzail display “Imposta targhetta L
dati motore”. Se NON occorre immettere
dati sul motore, passare ala selezione
N.(N) e premereInvio. Dila nosti ca di

— Appare un display che chiede all’ utente i s

eseguire la Diagnostica di collegamento
motore.

Sein precedenzanon si erano immessi
dati sul motore, passare alla selezione Si
(Y) nel display Imposta targhetta dati

SEL 0 motore e premere Invio. .
HP notore di base
30,0 HP

Si visualizzail primo schermo di informa-
zioni sul motore. Usare il tasto Select per
accedere alla seconda riga ed apportare
tutte le modifiche necessarie con i tasti
Incrementa o Decrementa. Nei display
successivi all’ utente verra chiesto di
indicare le informazioni che seguono:
Corrente motore di base

Volt motore di base

Frequenza motore di base

Poli motore

Velocitamotore di base

Tipo dispositivo di feedback

NOTA: per ulteriori informazioni sulla
sequenza completa di avviamento rapido,
fareriferimento al capitolo 4. Tutti i test e
le immissioni sono trattati in maggiori
dettagli nel capitolo Avviamento.
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Figura 3.4
Fasi per la programmazione dell’HIM

Livello operatore

Accensione e
display di stato

|
EcEc@oMdo=

Scegliere modo

Livello motore

l ,

, . 1
Display | o | processo <« w PTOgammaly | Collega- |« »| Awiamento« »| EEProml <« »| Trovd |t » Cgtnttrollo S dP%rr%Ii?]e
ato

(sola lettura) (lettura/scrittura) mento

| | | | | | | | |

Y

Display P l ¢ l
isplay Processo Ripristina default

Azzera collegamenti Da azion. a HlI Logica controllo Login
* Imposta collegamenti Da HIM ad azion? Param Coda errori Logout
o 3 Richiamo valori collegamenti  Risetta azion3 modifica
Cambia disp. processi Salva valori g Coda degli allarmi
Y \j Y
Continua Livello file
risetta seq.

File parametri
(vedere Capitolo 5)

Livello gruppo
Gruppi parametri (disponibile elenco lineare)

(vedere Capitolo 5)

Livello elementi

Parametri
(vedere Capitolo 5)

1 Versioni HIM 2.02 e successive
2 Solo HIM Serie B
3 Serie B V 1.06 e successive
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Descrizione del GPT

3-20

Quando viene fornito un GPT opzionale (Figura 3.5), questo sara
montato sulla parte anteriore dell’ azionamento come terminale a
montaggio su pannello o fornito come dispositivo remoto con un cavo
lungo 1,8 metri (6 piedi). GPT offre un visualizzatore di 40 per 8
caratteri che puo essere usato anche come display grafico per mostrare
grafici di tendenza, ecc.

Figura 3.5
Terminale di programmazione grafica 1201

(D ALLEN-BRADLEY

7 B
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Descrizione tastiera Latastiera GPT (Figura 3.5) viene fornita come versione a 26 tasti
(non runtime) o a 30 tasti (versione runtime). Quest’ ultima, indicata
nellaFigura 3.6, fornisce tasti addizionali di Avviamento, Arresto,

Jog e Direzione.

Figura 3.6
Tastiera GPT

Tasto di avviamento Tasto di arresto
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Funzionamento del GPT Quando si applica corrente per laprimavolta all’ azionamento o al
dispositivo, appare una serie di test diagnostici dell” hardware prima
della schermata L ogon accensione indicata nellaFigura3.7. Una
voltacompletatal’inizializzazione e caricate tutte le informazioni
dall’ azionamento, il terminale visualizzala schermata Menu
principale o il Display di processo a seconda delle informazioni
dell’impostazione del terminale.

Figura 3.7
Schermata Logon accensione GPT

1201 GPT Interface
Allen Bradley Co
Copyright 94, v1. 01

— — — Inizializzazione— — —

|
0 25 50 75 100%

Se non € stata disattivata con il terminale durante I'impostazione,
appare la schermata Display processo (Figura 3.8) che mostrale
variabili di processo programmate. Se la schermata Display processo
e disattivata, appare dapprimala schermata Menu principale (3.9).

Figura 3.8
Schermata Display processo

0,00 Freq CMD

0,00 Vel FB — Inf.

0,00 COMP PWR Stato: N. abilitato
0,00 MTR V FB Direz.: Avanti
0,00 MTR | FB Uscita:

0,00 Reaz. coppia

Menu principale ~ Modo_DSP S —

Quando lo schermo Display processo e attivo, premere I’ opzione
Menu principal e (designatore software F2) sul Display processo per
raggiungere il Menu principale che contiene I’ opzione parola

d’ ordine che fornisce una finestradi dialogo evidenziata per
I’immissione della parolad’ ordine.
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L’ opzione Configurazione (designatore software F1) consente di
accedere direttamente ai parametri di processo dalla schermata
Display Processo. L’ opzione Maodo Display (designatore software
F3) consente di immettere il modo Logo, Stato o Misurazione per i
parametri di Display processo.

IMPORTANTE: le schermate del Menu principale sono dinamiche
e cambiano a seconda dellafunzionalitafornitadall’ adattatore e dallo
stato dell’ azionamento.

Figura 3.9
Schermata Menu principale
Menu principale:
1 - Parametro —— Guida
2 - Sommario collegamento
3 - Coda errori Testo di Guida
4 - Coda degli allarmi Descrizione
5 - EEPROM/BRAM Per ciascuna voce del menu
6 - Dati orologio selezionata
7 - Blocco funzioni*
8 - Speciale
Parola d'ordine — — — — — — DisplayProc =~ —— — —— -

IMPORTANTE: sullaschermata si visualizzano contemporaneamente
solo 5 delle 8 opzioni del Menu principale. Per accedere atutte le otto
selezioni, usarei tasti Incrementa/Decrementa.

LaFigura 3.10 mostrain dettaglio la gerarchia del menu completo
per il terminale di programmazione GPT. Questo menu & dinamico e
non tutte le opzioni potrebbero essere supportate dall’ azionamento o
dal dispositivo SCANport. Se'si desiderano ulteriori informazioni
sulle funzioni dei Tasti, le schermate dei Menu o del Funzionamento
terminale, fare riferimento al capitolo relativo nel manuale

dell’ utente di GPT.
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Figura 3.10
Opzioni di programmazione del GPT

Schermo Schermo Schermo Schermo
logon accens. display || config. || programma
L | processo processo processo

A

\

Schermo
menu <
princ.
+ I -— I
INC A IEAVA|
Parametro Sommario Coda Coda Funzione Dati Blocco Speciale
N. 1 collegamento errori allarmi N. EE/BRAM orologio funzioni N. 8
N. 2 N. 3 4 N.5 N. 6 N.7 0

Modo FGE O

1. Imp. orologio

2. Imp. rif. _>

- | Ric. | |Elenco err, Elenco
| File | immiss.
| Sorg. I avv.
Gruppo i i
3. Stamp. rif. carico _»
4. Zero ccc.

1. Azzera avvertenza -
—> ID file

2. Azzera avvert. Q

Modo lineare —>» 1. Salva param. su EE —>| Nodo l/O

Schermo —® 2. Richiama param. EE -

Parametri [~ > 1. Azzeraerrore | 3 param. iniz. su RAM > [Elenco modi

numerici > 2. Azzeraerrore Q [» 4. Mem. file eventi _»
—>» 3. Reset azion. —>» 5. Rich. file eventi

—» 6. Inizia file eventi >

—» 7 Coll. FB processi

—» 8 Azzeracoll. FB _p
v v v v v v v

Funzione . Test Modifica Inf. Identita Trasfer.
trend Avviamento autoreg. par. d’ord. versione azion. dati
Salva HIM > GPT
Richiama GPT > HIM
Default

Questo elenco é dinamico e cambia per le varie funzioni degli stati dell'azionamento e
dei tipi di azionamento.
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Avviamento

Introduzione Questo capitolo descrive le procedure corrette per I’ avviamento e la
messa a punto dell’ azionamento CA 1336 FORCE, trale quali
annoveriamo:

Precauzioni di sicurezza

Controlli prealimentazione

Controlli all’accensione

Configurazione della comunicazione
Programmazione dei parametri

Controlli dellapolaritadel motore e del feedback
Calibrazione e messa a punto dell’ azionamento

A

ATTENZIONE: in questo azionamento esisteil pericolo di
scosse elettriche. | circuiti di potenza sono otticamente isolati dai
circuiti del driver di controllo. | componenti dei circuiti di poten-
zasono “flottanti” rispetto “aterra’. Quando si misurano i circuiti
di potenza utilizzare solo i metodi approvati per I’isolamento delle
apparecchiature di collaudo.

A

ATTENZIONE: soloil personale qualificato con una buona
conoscenza dell” azionamento 1336 FORCE CA e le macchine
associate puo pianificare ed effettuare I’ installazione e larelativa
manutenzione dell’ azionamento. In caso contrario Si possono
causare infortuni a personale e/o danni alle apparecchiature.

A

ATTENZIONE: pud essere pericoloso lavorare con apparecchia-
ture di controllo industriale alimentate, in quanto scosse el ettriche,
ustioni o I’ attivazione accidental e delle apparecchiature controllate
possono causare infortuni o morte. All’interno dell’ armadio ci pos-
Sono essere tensioni pericolose anche seil circuito € spento. A
guesto azionamento si possono collegare sorgenti multiple di ali-
mentazione. Si consigliadi sezionare ed escludere gli apparecchi
di controllo dalle sorgenti di alimentazione e di scaricare energia
conservatanei condensatori, se presenti, primadi venire a contatto
con le apparecchiature nell’ armadio. Durante |’ avvio sara necessa-
rio lavorare nelle vicinanze di apparecchi alimentati. Seguire
sempre le pratiche relative alla sicurezza specificate dalla NFPA
70E, “ELECTRICAL SAFETY FOR EMPLOY EE WORK -
PLACES’. NON lavorare da soli sulle apparecchiature alimentate.

4-1



Capitolo 4

Avviamento

recchi di prova puo causare tensioni potenzialmente fatali. Lo chassis
dell’ oscilloscopio puo essere ad una tensione potenzialmente fatale
se non é collegato aterra correttamente. Allen-Bradley non consiglia
I"uso di un oscilloscopio per misurare direttamente le alte tensioni.
Usare un dispositivo di misurazione isolato con una sonda per I’ alta
tensione. Contattare I’ Allen-Bradley per consigli.

e ATTENZIONE: I'uso scorretto di un oscilloscopio e di atri appa-

al’ESD (Scariche elettrostatiche). Per installare, provare, ed ese-
guire la manutenzione e riparare questi apparecchi, occorre prendere
delle precauzioni per il controllo della statica. Fare attenzione anche
durante le operazioni delle schede logiche E di qualsiasi componente
nella sezione di potenza. Quando si contattano i componenti dell’ a-
Zionamento, indossare un braccial etto correttamente collegato aterra.
Se non s conoscono le procedure per il controllo della statica, prima
dell’ uso fare riferimento alla pubblicazione 8000-4.5.2, Guarding
against Electrostatic Damage dell’ Allen-Bradley o aqualsiasi altro
manuale sulla protezione da ESD.

e ATTENZIONE: questo azionamento contiene dispositivi sensibili

Strumenti e apparecchiature richiesti Per |’ avvio e lamessa a punto sono necessari i seguenti apparecchi.

e Multimetro digitale (DMM) con capacitadi 1000V CC/750V CA,
con resistenza di ingresso di almeno 1 megohm.

* Tachimetro portatile per monitorare le velocita del motore.
* Manuali dell’ utente per apparecchi opzionali.
* Software DriveTools (opzionale).

Per eseguire questa procedura per la prova dell’ avvio occorre usare
strumenti manuali come multimetri, tachimetri, amperometri e un
oscilloscopio. Se s hal’opzione del software DriveTools per
I"azionamento 1336 FORCE, questa puo essere utilizzata per
semplificare la procedura di avvio. E possibile usare questa opzione
anche per impostare i comandi di ingresso, manipolarei parametri e
verificare le frequenze ei livelli di tensione.

IMPORTANTE: questa proceduradi avvio per un azionamento della
serie B presume che si dispongadi un terminale di programmazione
HIM. In caso se ne usi uno diverso, occorre cambiare di conseguenza
laproceduradi avvio.
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Durante I’ avvio occorre registrare le seguenti informazioni per
riferimento. E importante mantenere un elenco accurato dei
componenti dell’ azionamento a cui far riferimento quando si contattail
personale di servizio.

Tabella 4.A. Controllo dati

DATI TARGA AZIONAMENTO
Numero di catalogo:
Numero di serie:

Serie:

Ingresso CA Volt _____  Amp
Uscita CA Volt ______  Amp
Cavalli nominali: kw

DATI TARGHETTA MOTORE:
Numero di catalogo:
Numero di serie:
Serie:
Ingresso CA Volt Amp
Cavalli nominali: kw
Poli:

RPM:
Hz:

DATI TARGHETTA ENCODER:

Numero di catalogo:
Numero di serie:

Serie:

Alimentatore ingresso: Volt
Livello segnale di ingresso: Volt
Tipo di uscita:

Impulsi per giro: PPR

Velocita massima:

Frequenza massima:
SCHEDA CONTROLLO PRINCIPALE:

Livello revisione scheda:

SCHEDA COM PLC:
Livello revisione scheda:

SCHEDA DRIVER GATE:
Livello revisione scheda:

SCHEDA ADATTATORE STANDARD:
Livello revisione scheda:

Impostazioni ponticelli scheda adattatore standard:
Posizione  Posizione

J5: 1—2_  2—3__
J10: 3—14 17-18
Ji3: 1—2_  2—3_

Impostazioni interruttori scheda adattatore di com. PLC:
U2:1__ 2 3__ 4 5 _6__ T7__ 8 __
us:1__ 2 3 4 5__ 6__7__ 8__
u4: 1_ 2 3__ _4___ 5 6__ T7___ 8___
us: 1 2 3 4 5 6 7__ 8__
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Informazioni generali Solo tecnici qualificati e/o elettricisti a conoscenzadei controlli astato
solido possono tentare I’ avvio di un azionamento 1336 FORCE. La
Figura 4.1 schematizza la sequenza richiesta per avviare |’ azionamento
1336 FORCE.

Figura 4.1.
Sequenza di avviamento del Bollettino 1336 FORCE

Controlli prealimentazione

| |
Controlli cablaggio Controlli interni Configurazione della
esterni all’azionamento comunicazione

CONTROLLI ALIMENT.

Misurazioni Controlli 1/0
tensione standard

PROGRAMMAZIONE DEI PARAMETRI

CONTROLLI POLARITA’

Controllo Controllo
encoder motore

MESSA A PUNTO AZION.

Controlli pre-alimentazione | controlli di pre-alimentazione hanno lo scopo di identificare eventuali
problemi primadi dare tensione a sistema. Controllare I’ azionamento
per verificare che non si siano verificati dei danni durante la spedizione
el’installazione. Controllare anche chei ponticelli ed i controlli della
configurazione siano applicati correttamente per I applicazione in
guestione. Infine, occorre controllare che tutti i cablaggi esterni
all’ azionamento siano accurati e affidabili.

Controlli cablaggio esterno:

1. Verificarechetutti i fili esterni di 1/0 terminino correttamente nelle
morsettiere. Effettuare un controllo della continuita da punto a
punto su tutti i cavi di 1/0 collegati all’ azionamento.

4-4



Accensione

Capitolo 4

Avviamento

Verificare chei collegamenti di alimentazione in entrata siano
collegati correttamente e ben stretti. Verificare anche che lafonte
di alimentazione siadelle dimensioni corrette e protetta per

I’ azionamento in questione.

Verificare chei collegamenti di alimentazione siano ben stretti.
Controllare le fas del motore; lafase A deve essere collegata alla
fase A dell’ uscita dell’ azionamento, lefasi B e C devono essere
terminate correttamente ai rispettivi terminali. Queste fasi verranno
controllate un’ altra volta durante la procedura.

Verificare cheil dispositivo di feedback dell’ encoder sia collegato
correttamente. L' encoder deve essere un dispositivo a quadratura
con un requisito di alimentazione di ingresso di 12V edi uscite
differenziali di 12V o di 5V. | ponticelli J3 e J4 sulla scheda di
controllo principale (Figura 2.7) devono essere impostati per

I’ uscita desiderata. Lefasi dell’ encoder vanno controllate in modo
cheA e/A, B e/B siano terminati correttamente. Queste fasi
saranno controllate successivamente durante la procedura.

Se |’ azionamento e dotato di una scheda adattatore standard,
verificare cheil ponticello di selezione dellatensione di ingresso
degli impulsi siaimpostato correttamente per |’ applicazione. |1
ponticello J13 deve essere impostato correttamente trai pinle2
per I'ingresso da+5V CC, etrai pin 2 e 3 per latensione di
ingresso da+12 Vv CC.

Se |’ azionamento e dotato di una scheda adattatore di
comunicazione PLC, verificare che gli ingressi 1/0 standard siano
configurati per il livello corretto di tensione dell’ ingresso. L'1/O
standard pud essere configurato per il funzionamentoa24 VvV CC o
120 V CA. Per selezionare latensione corretta, impostare i
ponticelli su J5, J6, J7 e J8trai pin 1 e2 seil livello di tensione
dell’ingresso € 120V CA, etrai pin2e 3 seil livelloe24 vV CC.

Dopoi controlli di pre-alimentazione si puo applicare la corrente di
entrata. L' applicazione dell’ alimentazione puo essere diversa per ogni
sistema. Accertarsi di essere al corrente dei controlli di sicurezza
associati a sistema. Dare alimentazione solo se si ha una profonda
conoscenza dell’ azionamento 1336 FORCE e del design del sistema
associato.

Misurare latensione di lineain entratatraLlel2, L2elL3,elLle
L3. Utilizzareil tester sui volt CA, allagamma piu alta (1000 V
CA). Latensione di ingresso deve essere uguale allatensione di
ingresso nominal e presente sulla targhetta dell’ azionamento entro
+/-10%. Se latensione non hatolleranza disponibile, verificare che
i valori nominali siano corretti per | applicazione e, in caso
affermativo, regolare latensione di lineain entrata entro +/-10%.
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Procedure per la configurazione Dopo aver completato tutti i collegamenti e |’ accensione
dell’ azionamento, occorre completare la procedura per la
configurazione dei parametri applicando unadelle procedure di
configurazione dell’ avviamento (rapido o manuale). Le procedure di
configurazione presumono che nell’ azionamento si abbia un terminale
di programmazione HIM ed una scheda adattatore standard. Se si sta
usando un metodo di programmazione diverso o una scheda adattatore
di com PLC, occorre aterare la procedura di configurazione per farla
corrispondere al’ impostazione particolare.

ATTENZIONE: il mancato completamento della configura-
zione dei parametri potrebbe causare lesioni a personale o dan-
ni al’ azionamento ed a motore, quando si cercadi effettuare i
passi rimanenti di tale procedura.

Dare aimentazione all’ azionamento. Si visualizzail display dell’HIM,
comeindicato nellaFigura4.2.

ATTENZIONE: durante alcune procedure di avviamento il mo-
tore gira. Esisteil pericolo di infortuni al personale a causadi av-
vii inaspettati, di unarotazione nelladirezione oppostao di contatti
con |’ albero motore. Se possibile, disaccoppiare il motore dal cari-
Co e porre uno schermo attorno all’ albero del motore.

Figura 4.2
Display di accensione dell’HIM

Display a cristalli liquidi
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Procedura di avviamento rapido

B-d=
B-dE

Q-
0

1. L'HIM dispone di una sequenza automatica di
avviamento rapido, che guidal’ utente
attraverso tutte le immissioni dati ed i collaudi
di configurazione e di diagnostica da eseguire
all’avviamento dell’ azionamento 1336
FORCE.

Nel display di Stato premere Invio (0
gualsiasi tasto). Appare “ Scegliere modo”.

Premereil tasto Incrementa (o Decremen-
ta) finché si visualizza“ Avviamento”.
Premere Invio.

Si visualizzail display “Impostazione
targhetta dati motore”.

Sein precedenzanon si erano immess |
dati dellatarghetta, passare alla selezione
Si (Y) nel display Impostazione targhetta
dati motore e premere Invio.

Si visualizzail primo schermo di informa-
zioni. Usare il tasto Select per accedere
alla secondariga ed apportare le modifiche
necessarie con i tasti Incrementao
Decrementa. Nei display successivi

all’ utente viene chiesto di fornire le
seguenti informazioni:

Corrente motore di base

Volt motore di base

Freguenza motore di base

Poli motore

Velocita motore di base

Tipo dispositivo di feedback

oukrwihE

Dopo aver immesso tutti i dati sul motore
edi feedback, si visualizza un display che
chiede all’ utente se desidera eseguire la
diagnostica di collegamento motore.
Premereil tasto Invio per iniziare la
sequenza di prova. Nei display successivi
all’ utente viene chiesto se desidera
eseguire i seguenti collaudi:

1. Diagnosticainverter

2. Collaudo rotazione motore

Premereil tasto di avviamento verde per
eseguireil collaudo di diagnostica. Al
completamento del collaudo rotazione
motore, premereil tasto di arresto rosso.

Scegli ere modo
di spl ay

Scegli ere modo
Avvi ament o

Targhetta dati N

Appr ont ament o nmot or i

Cavalli notore di bas
30,0 HP

Di agnhosti ca
col | egament o not or e?

Transi stor di diagn.
Prenmere START!

Controll o rotazione
mot ore? Y
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Procedura di avviamento rapido -
cont.

A

1. A conclusione delladiagnosticainverter,
oppure se alladomanda Diagnostica
collegamento motore si risponde NO, si
visualizza un display che chiede all’ utente se
desidera eseguire la sequenza di
autoregolazione coppia e velocita.

Premereil tasto Invio per iniziareil
collaudo.

Sesi risponde Sl a questa domanda,

vengono visualizzate le seguenti opzioni

di configurazione, in sequenza man

mano che viene completata un’ opera-

zione di configurazione.

1. Misurarei parametri

2. Autoregolare anello di velocita?

3. Cambiare ampiezza banda di velocita e
ricalcolarei guadagni?

4. Configuraregli ingressi analogici?

5. Continuare la configurazione dei canali

3e4?

Configurare le uscite anal ogiche?

7 Configurare SCANport?

o

ATTENZIONE: durante I’ esecuzione
della sequenza di autoregolazione
coppiaevelocitaesisteil pericolo di
lesioni a persone, poiché durante divers
di questi collaudi il motore gira.

Usareil tasto SEL ect per accedere dla
secondarigadi uno dei display di
configurazione, ed i tasti Incrementae
Decrementa per apportare modifiche. A
completamento di un’ opzione 0 opera-
zione di abilitazione, usareil tasto Invio
per salvare la modifica apportata.

A completamento di tutti i collaudi ele
operazioni di abilitazione, s visualizza
un display di avviamento completato.
Premereil tasto Invio per salvare tutti i
dati di configurazione. Si visualizzaun
display di avviamento completato, per
indicare che la procedura di avviamento
rapido e stata completata e salvatain
memoria.

Coppi a di autoreg.
e anelli vel. Y

Param di m sur.
Premer e START!

Aut or egol are anel
di velocita? Y

Canmbi are vel. BW &
recal c. Guadagni ?

Configurare
i ngressi anal ogi ci ?

Conti nuare config.
can. 3 e 4? Y

Configurare uscite
anal ogi che? Y

Configurare
SCANport ? Y

Avvi ament o
conpl etato
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Procedura di avviamento rapido - Seadlarichiestadi autoregolazione di

cont. coppiae velocitasi risponde NO,
vengono visualizzate le seguenti opzioni
di configurazione, in sequenza man mano
che viene compl etata un’ operazione.

pur 1. Configurare1/0? lconfi ee 110 I
. 2. Configurare Scanport? Y

3. Configurare modo ingresso?

4. Configurareingresso impulsi? T E——

5. Configurare MOP? Scanpg” 2 Y

6. Configurare ingresso analogico?

7  Configurare uscita analogica?

Usareil tasto SEL ect per accedere dla %HL' ?ﬁg?;iso? l

secondarigadi uno dei display di
configurazione, ed i tasti Incrementae Cont |

. onfi guraree
Decrementa per apportare modifiche. A i ngresso inpul si?
completamento di un’ opzione o opera-
zione di abilitazione, usareil tasto Invio
per salvare la modifica apportata.

SEL n , n A completamento di tutti i collaudi ele AT

Configurare

operazioni di abilitazione, si visualizza i ngresso anal ogi co
un display di avviamento completato.

— Prgm_erell _tasto I_nV|o per s_alva_retuttl [ Configurare
dati di configurazione. Si visualizzaun uscita anal ogi ca?

display di avviamento completato, per
indicare che la procedura di avviamento

rapido e stata completata e salvatain Avvi ament o conpl et at o
memoria Premere ‘I NVIO

.
Avvi ament o

conpl etato

Sequenza di azzeramento Sesi desideratornare alla sequenza di _
avviamento . . Avvi ament o
“ n modifiche, passare al display Avviamen-
0 to completato. Dopo aver premuto il tasto e ——
Invio, usarei tasti INCREMENTA o sequenza
P DECREMENTA per passare a Azzera-
mento sequenza. Premere quindi il tasto

Invio per reimmettere la routine di
avviamento.
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Modalita Avviamento
manuale

-

Premereil tasto ESC per accedere a menu Modo aziona-
mento. Si visualizzail display Scegliere modo, come
riportato di seguito:

Usarei tasti Incrementa/Decrementa per passare per le
selezioni del menu Modo azionamento finché non si rag-
giunge la selezione PROGRAMMA.

Premereil tasto INVIO per passare a Modo programma.
Il display HIM deve apparire come indicato sotto:

Menu Mbdo
azi onanent o

&

SEL

AB0282A

&

Feedback

Scegl i ere MODO

Pr ogr anma

Usarei tasti Incrementa/Decrementa per selezionareiil
file di avviamento.

Scegl i ere avvi anent o
file

Premere Invio. Si visualizzail display Scegliere
gruppo. Premereil tasto INCRMENTA o DECREMEN-
TA per passare al’ELENCO LINEARE.

Scegl i ere gruppo
ELENCO LI NEARE

Premereil tasto INVIO per accedere al menu Elenco li-
neare.
Si visualizzail display come segue:

Ver si one software azi onanent o
3.01 1

Usarei tasti Incrementa/Decrementa per passare al
Parametro 150.

Il Parametro 150 éil tipo di dispositivo di feedback;

1 = Feedback encoder

5 = Feedback senza sensore (simile al feedback allaten-
sione armatura per un azionamento CC).

Nota: se s selezionail feedback senza sensore, I’ampiezza di banda
del loop di velocita viene ridotta di molto.

Premereil tasto SEL per accedere alla selezione del tipo
di dispositivo di feedback ed usarei tasti Incrementa/
Decrementa per passare da una selezione all’ altra.

Nota: se s selezionail feedback senza sensore, avviene
un guasto dell’ azionamento sulla perdita di feedback. Pri-
madi azzerare questo errore e di passare all’ autoregol a-
zione, impostareil bit 0 nei parametri 88e89dal1a0.

Il tipo di dispositivo di feedback puo essere accettato pre-
mendo il tasto INVIO. Il display s visualizza quindi
come segue:

senza sensore

Ti po dispositivo di feedback
Vel Est senza DB 150

Menu Modo azion
Selezioni:

EEPROM
PARCLA D ORDI NE
DI SPLAY
PRCOCESSO

STATO CONTROLLO
AWI O

ELENCO LINEARE
N. parametro 1

ELENCO LINEARE
N. parametro 150
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ESC

AB0270A

&\

NOTA: s consigliadi conservare un record del disposi-

tivo di feedback selezionato, poiché |I’ampiezza di banda

del regolatore di velocita viene significativamente ridot-
to quando si usa un azionamento senza un encode.

Dopo aver selezionato ed accettato il tipo di dispositivo
di feedback, premere il tasto ESC per tornare al menu
Avviamento. Si visualizzail display come segue:

Avvi ament o el enco
lineare

Usarei tasti Incrementa/Decrementa per passare per le
selezioni del menu Modo Avvio finché non si raggiunge
DATI AZIONAMENTO.

| DATI AZI ONAM

DATI AZION. —

MENU AVVIO:
REG. AZ| ON.

AWI O

Premereil tasto INVIO per accedere a menu Dati azio-
namento.

L'HIM consente all’ utente di passare da un parametro
all’atro del menu Dati azionamento usando i tasti
Incrementa/Decrementa Segue una descrizione
dettagliatadel parametri del menu Dati azionamento
1/O:

e Selezione lingua - Questo parametro indica se per i
parametri e per il testo del display errore si fauso
dellalinguainglese o di un’atralingua.

e Modo ingresso - Definisce lafunzione degli ingressi
sulla scheda dell’ opzione “L".

* PPRencoder - Numero di impulsi per giro per en-
coder.

* Velocitamotore di base - Velocita sulla targhetta
dati motore

e Cavali motore di base - Cavalli sullatarghetta dati
motore

* Corrente motore di base - Corrente sullatarghetta
dati motore

* VoIt motore di base - Tensione sulla targhetta dati
motore

* Frequenzamotore di base - Frequenza sullatarghet-
tadati motore

I MPCST. ERR
MONI TOR

LIMTI
ELENCO LI NEARE

MENU DATI
AZIONAMENTO: —

Sel ezi one lingua #304
Mbdo i ngresso #385
PPR encoder #235
Vel ocita notore
di base #229
Caval i notore
di base #228
Corrente notore
di base #280
Volt notore di base #231
Frequenza notore
di base #232
Sel ezi one nodo coppi a #53
Val ore di riferinento
sott ot ensi one #224*

Poli notore #235 —
NOTA: questi sono parane-
tri specifici in prino
luogo del notore e speci -
fici dell’encoder usati
per scalare |’uscita
del | " azi onamento secondo
i requisiti dell’ingresso
del notore

N. usato nella ]
nodal ita senza sensore

*Se si usa un aziona-
mento da 230V, inpos-
tare il parametro 224
su un val ore di 200V.
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Lanpeggi ant e

e Poli motore - Numero di poli motore (targhetta dati)

* Vaoredi riferimento sottotensione - Imposta la ten-
sione limite minima per una condizione di sottoten-
sione bus. Deve essere impostato su un valore di
200V per azionamenti da 230V CA e su 400V per un
azionamento da 460 V CA.

* Selezione modo coppia - Questo parametro viene
usato per selezionare lafonte del riferimento coppia
dell’ azionamento (impostarlo sul modo Velocita per
la messa in funzione automatica).

Per modificare un valore in uno qualsiasi dei 10 parametri
del menu Dati azionamento, seguire la sequenza descritta
di seguito per modificare lavelocita base del motore:

SEL

AB0282A

Casel | a
| anpeggi ant e

o8
e

ESC

AB0270A

e

Vel notore base
1750 RPM

Premereil tasto SEL per passare dal parametro del menu
Dati azionamento al valore Dati azionamento. Quando
guesta operazione ha successo, appare una finestralam-
peggiante vicino a valore Ram come indicato nella Figu-

raseguente
Vel notore base
1750 RPM

Usarei tasti Incrementa/Decrementa per passare al va-
lore desiderato, e premereil tasto INVIO per accettare il
nuovo valore.

Quando si sono immessi tutti i parametri del menu Dati

azionamento, premere il tasto ESC per ritornare al menu
Avwvio. Il display ora appare come indicato nel seguente
esempio:

| DATI AZI ONAM
AWI O

Usarei tasti Incrementa/Decrementa per scorrere per il
menu Avvio finché non si visualizzal’ opzione Limiti. |1
display HIM oradeve apparire come indicato sotto. Pre-
mere il tasto Invio per passarea menu Limiti.

LIMTI
AWI O

ATTENZIONE: I'immis-
sione dei poli motore € molto
importante per tutti i collaudi
di autoregolazione. Accertar-
s di immettereil numero di
poli giusti per il motorein
dotazione primadi passare
allasequenzadi autoregola-
zione.
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&
SEL

AB0282A

Limte vel
1750 RPM

avan

Usarei tasti Incrementa/Decrementa per scorrere attraver-
so le selezioni del menu Limiti.

Quando s raggiunge la selezione Limite che si desidera
modificare, premereil tasto SEL per spostareil cursore
lampeggiante a campo del valore.

Lamp prim
poi
Lanmpeggi ante ———

&

ESC

AB0270A

Limte vel av
+1750 RPM

Unavoltacheil cursore si trovanel campo dei vaori, per
andare al valore selezionato si possono usarei tasti Incre-
menta/Decrementa Dopo aver raggiunto il valore desider-
ato, premere il tasto INVIO per accettarlo. Questo proces-
so deve essere ripetuto per tutti i parametri nella selezione
Menu Limiti.

Dopo aver impostato tutti i parametri del menu Limiti,
premere il tasto ESC per ritornare a menu Avvio. Il dis-
play HIM ora deve apparire comeindicato di seguito.

LIMTI

AWI O
Oraaccorre accedere all’ opzione Regolazione azionamen-
to nel menu Awvio. Usarei tasti Incrementa/Decrementa
per scorrere attraverso il menu Avviamento finché si rag-

giunge la selezione Regol azione azionamento. Il display
HIM ora deve apparire nel modo seguente.

Regol azion

Avvi o

Quando si visualizza Regolazione azionamento, premere
il tasto INVIO per accedere a menu corrispondente.

| parametri che occorrono per impostare la sequenzadi
Regolazione azionamento si trovano nell’ elenco della
colonnadestra. Per una descrizione dettagliata di questi
parametri e del loro funzionamento, vedere il Capitolo 5
nel manuale sotto il Gruppo 1 “FILE AVVIO".

Accedere ai parametri Regolazione azionamento

usando i tasti Incrementa/Decrementa per scorrere attrav-
erso il menu corrispondente. Nellamaggior parte dei cas
e possibile usare i valori standard per questi parametri. In
caso contrario, fare riferimento alle gamme dei valori dei
parametri nel Capitolo 5 per valori alternativi.

Selezioni
menu Limiti:

1 #389
1 #391
Vel . accel. 2 #390
Vel . decel. 2 #391
Opzioni | ogica #59
Lim vel. av #128
Limte vel. ind #127
Lim corr. ms. pos. #179
Lim corr. ms. neg. #180
Lim copp. ms. pos. #175
Lim copp. ms. neg. #176
Lim corr. notore #177
Lim corr. regen #178
Lim Di/Dt/ #181

Vel
Vel

accel
decel

Selezioni menu
Regolazione azionamento:

di agn. autoreg. #256
Feedback vel . #146
BWvel . desiderata #43

Stato autoreg. #44

I nerzia nmotore #234

Inerzia total e #46
Loop velocita Ki #139
Loop velocita Kp #140
Loop velocita Kf #141

Sel .

Fattore cad. vel. #45
Vel ocita autoregol. #41
Rif. corr. rot. fase #262
Rif. freqg. rot. fase #263
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SEL

AB0282A

Eﬂn
9

SEL

AB0282A

Eﬂn
[

Andare al parametro Sel. diag. autoregolazione. Impo-
stareil bit O suunvaloredi 1 e premere quindi il tasto
INVIO ed il pulsante START. In questo modo s esegue
il test di Diagnosticatransistor dell’inverter che impiega
300 mSec. |l bit O viene automaticamente riportato su O
dopo il completamento del test di diagnostica transistor
dell’inverter. Seil collaudo non riesce (valore non zero
con spia CP e VP lampeggiante), fare riferimento al Ca-
pitolo Correzione dei problemi di avviamento di questo
manuale (Capitolo 6). Durante I’ esecuzione del test di
Diagnosticatransistor dell’inverter il display HIM ap-
pare come segue:

Sel diag autoreg
00000000

00000001

Il test Diagnostica transistor inverter halo scopo di aiu-
tare ad individuare eventuali problemi di installazione,
oltre aimpostare I’ offset in entrambi i regolatori Id e lq
(parametri 260 e 261 nell’ elenco lineare).

Il test da eseguire successivamente el test Rotazione di
fase, che s effettuaimpostando il bit 1 sul valore

1 nel parametro Sel. diag. autoregolazione (par. N.
#256) e premendo il tasto START per eseguireil test. I
display HIM deve apparire come indicato sotto:

Sel diag autoreg
00000000

00000010

Quando il tasto AVVIO e premuto, il motore deve ruo-
tare ad una velocita specificata da Rif frequenzarota-
zione di fase e un’uscitadi corrente come specificato da
Rif. corr. rotazione di fase. In generale, i valori di de-
fault per Rif. freg. rot. fase e Rif. corr. rot. fase funzio-
nano correttamente.

Interpretazione dei risultati di rotazione fase:

1. Inrotazione di faseil motore deve girare nelladire-
zione che si definisce come velocita positiva. Seil
motore girain direzione shagliata, spegnerel’ azio-
namento, togliere la corrente ed invertire due capi
di qualsiasi motore.

2. Senon s verificaa cunarotazione del motore,
vedereil capitolo sullaricerca dei guasti al’
avviamento, in questo manuale.

3. Inrotazionedi fase con il motorein direzione posi-
tiva, il segno del feedback della velocita feedback
(P146) deve essere positivo. Se € negativo, invertire
i capi dell’encoder A e/A (NON A) oi capi B e/B
(non B).

Bit O

— Bit 1

ATTENZIONE: durante
guesta parte della sequenza di
autoregolazione, € possibilela
rotazione del motore inversa.
Se le apparecchiature di pro-
CEeSS0 possono danneggiarsi a
causa dellarotazione, occorre
disaccoppiare il motore dal
carico prima di eseguireil test
di rotazione di fase.

Nota: con un
azionamento
senza sensore S
saltail punto 3.
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SEL

AB0282A

iﬂn
9

SE

-

AB0282A

]
B E
[

Lamp prima

Dopo aver effettuato il test di rotazione di fase e cheil
motore haruotato in direzione positiva con feedback

dell’ encoder positivo, si € pronti aregolareil Loop di
coppiaeil Loop di velocita dell’ azionamento. Lamessa
apunto di entrambi i loop di coppiae di velocitarichiede
I’impostazione dei bit da2 a8 suunvaloredi 1 elapres
sione del tasto INVIO seguito dal tasto START sull’HIM.
Il display HIM deve apparire come segue:

Sel diag autoreg.
00000001

11111100

| test di loop di coppiae di velocitaimpiegano circal
min e 30 sec. Larotazione dell’albero s verifica durante
I’ ultima parte di questi test. Durante |’ esecuzione del test,
laspiaverde di abilitazione sulla scheda di controllo del
monitor si accende. Unavolta completati questi test, i bit
da2 a8 nel parametro Sel. diag. autoregolazione ritorna-
no al valoredi 0 elaspiadi abilitazione verde si spegne.
Se |’ azionamento scatta, sulla scheda di controllo motore
e presente una spia LED VP o CP rossa, lampeggiante o
sempre accesa. Al termine salvare i parametri
sull’EEPROM con I’ opzione EEPROM-SALVA sotto
MENU.

L errore che ha causato |o scatto dell’ azionamento appare
sul display HIM. Fareriferimento a Capitolo Corre-
zione dei problemi di avviamento di questo manuale per
le possibili soluzioni al’ errore visualizzato. Dopo aver
risolto il problema effettuare di nuovo entrambi i test di
regolazione del loop di coppia e del loop di velocita
Unavolta completati i test di regolazione di coppiae di
velocita, andare al parametro Ampiezza banda velocita
desiderata (parametro 43) nel menu Regolazione aziona-
mento usando i tasti Incrementa/Decrementa.

poi
Lanmpeggi ante ———

SEL

AB0282A

Nt

BWvel desid

— Bit da 2 a 8

[F10.00 R'S

Immettere I’ ampiezza banda desiderata premendo il tasto
SEL per andare col cursore al campo dei valori. Usarei
tasti Incrementa e Decrementa per andare alla BW desider-
ata. Unavoltaselezionato il valore appropriato, premere —
INVI1O per accettare quello immesso.

A seconda del valore immesso nellaBW di Vel. desiderata,
i valori di loop di velocita Kp e Ki cambieranno quando il
bit 8 e impostato in Sel. diagn. autoregolazione (parametro
256) ed il tasto START e premuto. Il display HIM deve
apparire come segue:

Sel diag autoreg

Imrettere qui |la BW
desi derata

Nota: quando si usa
—— unaversione senza
sensore, usare i var
lori elencati nella
Tabella4.B.

Bit 8 inpostato su
1 per eseguire

00000001
00000000

| " aggi or nanent o dei
guadagni del
regol atore di velocita.
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Dopo aver calcolato i nuovi valori per Kp e Ki, si e pronti
per avviare |’ azionamento in modo Velocita. Primadi av-

n 0 n viare |’ azionamento, usarei tasti Incrementa/Decrementa
per passare a Feedback velocita nel menu Regolazione

azionamento. Avviare I’ azionamento premendo il tasto
u START sull’HIM. Premereil tasto INCREMENTO

VELOCITA' per incrementare lentamente il valore

di riferimento dellavelocita. Osservareil feedback alla
n velocita e larotazione dell’ albero motore accertandosi

che entrambi i valori siano stabili; in caso negativo

(I’ albero genera vibrazioni, con una rotazione oscillante o
a vibrante), premere immediatamente il tasto STOP e

regolare nuovamente I’ ampiezza banda desiderata. In
ABo267A guesto modo si immettono nuovi valori siaper Kp che per
Ki es equindi pronti ariavviare |’ azionamento in modo
Velocita, osservando larotazione dell’ albero motore el
feedback alla velocita per accertarsi che questi nuovi
valori siano stabili. Seil problema sussiste, fare
riferimento a Capitolo Ricercadei guasti di auto-
regolazione del loop di velocitadi questo manuale
(Capitolo 6). Il display HIM deve apparire come segue:

Vel feedback Questa Figura deve

100, 00 RPM restare invariata (i

val ore RPM non deve
canbi ar e)

Ulteriori istruzioni per I’azionamento senza sensore:

Se s applicail modo senza sensore (parametro 150 = 5-7), impostare i
parametri 43, 141 e 142 secondo il valore di inerzia misurato

ed espresso nel parametro 46 (autoregolazione) nella Tabella 4.B.
Selezionare il bit 8 del parametro 156 e tentare quindi un avviamento.

Tabella 4.B
Valori di impostazione senza sensore
Parametro 46 Parametro 43 Parametro 141 Parametro 142
<2 Sec 10 rad 0,7 50 rad
2-5 Sec 5rad 0,7 25 rad
5-20 Sec 1rad 0,7 25 rad
>20 Sec 0,5rad 0,7 25 rad

* Seil motore non si avvia, aumentare I’ampiezza di banda (parametro
43), selezionareiil bit 8 del parametro 256 e ritentare un avviamento.

* Seil motorevibra, o sel’ondulazione di velocita é troppo alta, dimi-
nuire I’ampiezza di banda (parametro 43), selezionare il bit 8 del para-
metro 256 eriavviare.

* Seil parametro continua avibrare, impostare il parametro 142 su zero.

NOTA: per ulteriori informazioni sul funzionamento senza sensore, fare
riferimento all’ Appendice A di questo manuale.
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Comunicazione da azionamento a azionamento - Lacomunicazione
da azionamento ad azionamento (D2D) fornisce una comunicazione ad
altavelocitatraazionamenti. D2D ein grado di collegare insieme un
massimo di 64 azionamenti usando tre diverse velocita di trasferimento
baud a 125K (64 nodi), 250K (64 nodi) e 500K (32 nodi).

Impostazione dell’hardware - Fareriferimento al Capitolo 2,
Installazione per il cablaggio da azionamento ad azionamento,
cablaggio per |I'opzione L e Configurazione ingresso ad impulsi.

Trasferimento dati - 1| D2D consente adivers trasmettitori di
trasmettere informazioni a seconda della priorita aricevitori multipli
che scelgono le informazioni che desiderano ricevere. 11 D2D funziona
atre velocita baud diverse come indicato nellatabella seguente.

Vel. baud

N. massimo trasmettitori
(oper. 2ms)

Distanza massima

(da punto a punto) Vel. dati

125k

330 m 600us 3

250k

140 m 300us 6

500k

50 m 150us 13

2ms

Le scelte della velocita baud consentono diverse distanze da estremita
ad estremita e un diverso numero di trasmettitori. Ladistanzas basa
sul ritardo di propagazione del segnale via cavo ed il massimo di
trasmettitori e deriva dal non poter superare |’ operazione di 2ms. |l
ritardo di propagazione si basa sulle variabili CAN; il numero di
trasmettitori si basa sulla velocita dati.

2ms I 2ms

| 600us (1)| 600us (2)| 600Us (3) | | 600us (1)| 600Us (2) | 600us (3) | | 600us (1) | 600UsS (2)| 600us(3)| |

600us (4) | 600us (1) | 600us (2) | 600us (3) | 600us (1) | 600us (2) | 600us (3

Nella Figura precedente appare D2D impostato a 125k baud con 3 e 4
trasmettitori. Con 3 trasmettitori, la velocita baud non superamai 2ms
etutti i dati sono ricevuti entro |’ operazione di 2ms. Nel caso di 4
trasmettitori, il quarto talvolta non viene trasmesso acausa della
prioritadei trasmettitori. Pit basso e I'indirizzo del nodo, piu atala
priorita. N. tutti i dati vengono visti ad ogni operazione di 2ms. Anche
gli errori di trasferimento dati influenzano la quantitadi dati trasferiti.
Gli errori di trasferimento causano una secondaria trasmissione di dati
e possono portareil flusso dei dati oltre 2ms. All’interno

dell’ azionamento, il processore di velocita (VP) eseguira D2D nella
suaoperazione di 2ms. Con|’'uso di D2D indiretti, i dati possono
essere trasferiti entro 2-3ms da un azionamento ad un altro e entro
4-5ms da un azionamento ad un altro e poi indietro.

. D2D Xfer 7 Operaz. 2ms
I 150us p2Dp | Funzionidi | D2p
300us Rx velocita Tx
600us
D2D Xfer Operaz. 2ms
| 150us | D2D Funzionidil D2D
300us TX velocita TX
600us

D2D |
Tx

Dati trasmessi

Il ricevimento e latrasmissione di D2D avvengono su entrambi i lati
delle funzioni di velocita, allo scopo di migliorareil flusso dei dati.
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Trasferimento messaggi - |1 D2D consente ad ogni azionamento di
trasferire due parole e di riceverne due da due diversi azionamenti per
un totale di quattro parole ricevute (Figura4.3).

Figura 4.3.
Comunicazione D2D
Trasmissione

Ricezione 1 Ricezione 2

Indirizzo nodo P11 Indirizzo nodo P12 Indirizzo nodo P13

P14 dati 1 indiretto P16 dati 1 indiretto P18 dati 1 indiretto

P15 dati 2 indiretto P17 dati 2 indiretto P19 dati 2 indiretto

P20 dati 1 P22 dati 1 P24 dati 1

P21 dati 2 P23 dati 2 P25 dati 2

Indirizzo di nodo - L’indirizzo di nodo per latrasmissione €
I’indirizzo a cui |’ azionamento trasmettera le sue due parole di dati.
L’ indirizzo di nodo per ciascuna delle ricezioni dell’ azionamento
I’indirizzo dell’ azionamento da cui si desideraricevere due parole di
dati. Sel’indirizzo di nodo & impostato su zero il trasmettitore o
ricevitore sono disabilitati. Staall’ utente accertarsi che non vi siano
duplicati di indirizzi di nodo di trasmissione. In caso ve ne siano,

occorre modificare un indirizzo. Vedere |’ esempio nellaFigura4.4.
Figura 4.4.

Trasmissione indirizzi di nodo

Azionamento N. 1 Azionamento N. 3

P11 indirizzo nodo Xmit 32 _/ P11 indirizzo nodo Xmit 5

P12 indirizzo nodo 5 Ric 1

P13 indirizzo nodo 27 Ric 2

Azionamento N. 2

P11 indirizzo nodo Xmit O

P12 indirizzo nodo O Ric 1

P13 indirizzo nodo 27 Ric 2

Azionamento N. 4

P11 indirizzo nodo 27 Xmit

P12 indirizzo nodo 5 Ric 1 / P12 indirizzo nodo O Ric 1

P13 indirizzo nodo 32 Ric 2 |<*— P13 indirizzo nodo 0 Ric 2

Notare che un azionamento non puo ricevere il suo stesso indirizzo e
entrambi i ricevitori non possono essere impostati sullo stesso indirizzo
ameno che non sia zero.

Dati indiretti - Lafunzioneindiretta per latrasmissione indica al

D2D trasmittente (TX) dove ottenere dati. L'IT (indiretto) del

ricevitoreindicaa D2D (RX) dove metterei dati. | parametri indiretti

possono accettarei parametri VP o CP oppure possono accettare i

parametri di dati indiretti come indicato nei seguenti esempi.

Esempio trasmettitore:

P14 indiretto 1 trasmissione azionamento - Qualsiasi parametro VP/CP
0 - P20 (dati 1 trasmissione
azionamento)

P20 avrebbe quindi un valore o sarebbe collegato ad un parametro non
VP/CP.
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Esempio ricevitore: P16 indiretto 1 ricezione azionamento - Qualsiasi

parametro VP/CP o - P22 (ricezione 1, dati 1)

P22 avrebbe quindi un valore o un parametro non VP/CP collegato.
Dati - | dati D2D TX e RX esistono come parametri non VP nella
tabelladei parametri. Questo permette ai dati a di fuori della scheda di
controllo del motore di accedereaD2D. Gli esempi dei parametri di
dati sono stati indicati negli esempi precedenti dei trasmettitori e dei

ricevitori.

Comunicazione da azionamento ad azionamento Master/Slave - La
Figura 4.5 illustraun esempio di D2D applicato ad un’impostazione
dell’ azionamento master/slave. L’ azionamento master riceveil
riferimento alla velocita da un potenziometro di velocita collegato
al’ingresso analogico 1 su unaschedadi Com PLC. P339 (Ingr. anal.
1) écollegato a P101 (Rif. vel. est.) sull’ azionamento master. P392
(Offset Ingr. anal. 1) e P393 (Scalaingr. anal. 1) sono impostati in
modo conforme. L’ingresso analogico 1 deve passare dall’ azionamento

master alo dave ed essere collegato a P101 (Rif.
protocollo D2D.

vel. est.) usando il

L’ impostazione dell’ azionamento master richiede la scelta di un
indirizzo trasmettitore. In questo esempio viene scelto I'indirizzo 1.
P14 (Indiretto 1 Trasm. Azion.) avraimmesso un valore di 20 (che

significadi guardare a P20 (Dati 1 Trasm. Azion.

). P20 (Dati 1 Trasm.

Azion.) deve essere collegato a P339 (ingr. analogico 1). E daqui che

provengono i dati che saranno trasmessi.

Figura 4.5
Esempio di comunicazione Master/Slave

Master
P11 indirizzo trasmissione azionamento - Indirizzo stazione trasmettitore - 1
P14 indiretto 1 trasmissione azionamento - Parametro VP/CP o P20 -20
P20 Dati 1 trasmissione azionamento - Parametro non VP/CP Collegato - 339

(Ingresso analogico 1)

P339 (Ingresso analogico 1) collegato P101) (riferimento velocita esterna)

P392 (Offset ingresso analogico 1)
P393 (Scala ingresso analogico 1)

Ingressi analogici

Da azion. ad azion.l

0 - 10V

Slave

P12 indirizzo ricevimento 1 azionamento - Trasmettitore da cui si ottengono dati
P16 indiretto 1 ricevimento azionamento - Parametro VP/CP o P22

(riferimento velocita esterna)

P102 (fattore scala velocita)

Usato per controllare il rapporto di moltiplica

-1
-101

Da azion. ad azion.
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4-20

L’ azionamento slave viene impostato impostando dapprima P12
(Indirizzo Ricev. 1). P12 contieneI’indirizzo del trasmettitore da cui S
desiderariceveredati. In questo esempio, viene immesso un valore di
1 cheindicachei dati devono essere letti dal trasmettitore 1. P16
(Indiretto 1 Ricev. Azion.) deve essere impostato su P101 (Rif. vel.
est). Notare cheil tipico tempo di trasmissione da master aslave etra
4ms e 6msusando i collegamenti, atrimenti con I’ uso degli indiretti &
solo di 2ms - 4ms.

Configurazione comunicazione 1/O:

Controllare I'1/O standard dell’ azionamento 1336 FORCE per
verificare che il funzionamento sia corretto. L'I/O standard viene usato
per interfacciarei circuiti di controllo nell’ azionamento. E molto
importante che questa interfaccia funzioni correttamente.

Azionamenti dotati di scheda adattatore standard:

Se s installa un’ opzione Interfaccia controllo, verificare che siano
presenti gli ingressi di interblocco Arresto, Abilita e Guasto esterno. |l
livello dellatensione dipende dall’ opzione Interfacciadi controllo
installata. Per I'impostazione del modo di ingresso (parametro 385),
fare riferimento a pagina 2.27.

IMPORTANTE: gli ingressi Arresto, Abilita e Guasto esterno devono
essere presenti prima che |’ azionamento si avvii. Fareriferimento ai
LED D1 e D2 riportati nellaFigura 2.13 per determinare |0 stato

dell’ azionamento.

Se questa opzione non e installata, verificare che siano installati due
ponticelli, unoa pin3e4el’atroai pin17e18del J10. Sesi verifica
un guasto esterno, controllare Programmazione Maschera guasti. Nei
parametri 88 e 89, il bit 6 deve essere definito per mascherareil guasto
minore e l’indicazione dell’ avvertenza.

Azionamenti dotati di scheda adattatore COM PLC:

1. ABILITA AZIONAMENTO (TB20 terminale 1) sulla scheda di
comunicazione PLC consente all’ azionamento di rispondere ad un
comando di AVVI10. D11 sulla scheda di comunicazione PLC, un
LED verde, riflette lo stato presente di ABILITA
AZIONAMENTO. Se D11 éilluminato, I’ azionamento & abilitato
ed i transistor possono accendersi. Ancheil bit 1 del parametro 54
riflette lo stato dell’ingresso di ABILITA AZIONAMENTO.

2. L'ingresso Com PLC di GUASTO ESTERNO (TB20 terminale 4)
consente di collegare un segnale nel 1336 FORCE che verra
monitorato dal processore di velocita (VP). Sesi rimuove la
tensione di ingresso, VP emette un errore o un’ avvertenzaa
seconda della configurazione del guasto eil LED rosso D5 sulla
scheda Com. PLC si illumina. Quando si applicatensione
al’ingresso, D5 non si illumina.

3. L'ingresso di PROTEZIONE TERMICA MOTORE (TB20
terminale 2) consente di collegare un segnale dal
termo-interruttore nel motore 1336 FORCE che verra monitorato
dal processore di velocita (VP). 1| LED D9rosso si illuminaesi
verifica una condizione di surriscaldamento.



Capitolo 4

Avviamento

4. L'ingresso ARRESTO NORMALE (TB20 terminale 3) e un
comando che arresta |’ azionamento secondo il modo Arresto
specificato. L' azionamento risponde nello stesso modo in cui o
farebbe seil bit di ARRESTO fosse impostato in qualsiasi
Comando di logica. Il LED rosso D7 riflette |o stato presente
dell’ingresso di ARRESTO. Quando un arresto e applicato, il LED
s illumina e |’ azionamento non pud marciare.

5. Lingresso USC GUASTO (TB20 terminali 8, 9, 10) & un contatto
di reledi FormaC. Il LED D4 rosso riflette lo stato del contatto di
relé. Seil LED éeilluminato, il contatto non é attivato.

Configurazione del collegamento del controllo esterno:

L’ azionamento 1336 FORCE CA e stato ideato per accettare I'ingresso
di controllo tramite I’ uso di schede dell’ adattatore. Una parte del
controllo dell’ azionamento e stata concepita perché agisca da
interfacciadal punto di vistadei dispositivi esterni. Per effettuare le
funzioni di controllo richieste dall’ applicazione specifica, & necessario
configurare varie informazioni di controllo e di riferimento comei
comandi logici, i riferimenti di velocitaedi coppia. Inoltre, affinchéle
apparecchiature di controllo esterno monitorizzino le condizioni del
funzionamento nell’ azionamento, la configurazione (come |o stato
logica, lavelacita effettiva, 1a coppia effettiva) fornisce un modo per il
trasferimento di queste informazioni al dispositivo esterno.

I collegamenti della configurazione vanno fatti trai parametri di
ricezione e di sorgente per consentireil trasferimento di queste
informazioni. |l parametro di sorgente forniscei dati dainviarea
parametro di ricezione.

Per esempio: per inviare le informazioni da Ingresso analogico N. 1
(parametro N. 355) al riferimento di velocitaesternaN. 1 (parametro
N. 101) dell’ azionamento, P101 deve essere collegato a P355. Tutti i
parametri di ricezione e di sorgente nell’ azionamento 1336 FORCE CA
sono disponibili per fornire informazioni ed i parametri di ricezione
possono ricevere informazioni dai parametri di sorgente.

L’ azionamento e dotato di collegamenti preconfigurati trala scheda
dell’ adattatore standard o la scheda di Com. PLC e la scheda di
controllo principale. L’ utente halaflessibilitadi riconfigurare

I’ azionamento per una particolare applicazione. Per ulteriori
informazioni su come usare un certo dispositivo di programmazione
per configurare I’ azionamento 1336 FORCE CA, fare riferimento al
manuale di istruzioni di quel particolare dispositivo.

LaFigura4.6 mostrai collegamenti di preconfigurazione di fabbrica
per un azionamento 1336 FORCE CA dotato di una scheda adattatore
standard. Fareriferimento al manuale dell’ utente dell’ adattatore di
comunicazione PLC (1336 FORCE 5.13) per informazioni sui
collegamenti preconfigurati per gli azionamenti dotati di com. PLC.

Azionamenti dotati di scheda adattatore COM PLC:

Per informazioni sulla configurazione degli azionamenti dotati di
scheda adattatore di comunicazione PLC fare riferimento a manuale
dell’ utente dell’ adattatore di comunicazione PLC (1336 FORCE 5.13).
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Scheda controllo motore

Feedback trim processo

Rif. vel. N. 2 alto

Reaz. vel.

Potenza calcolata

(Bit 9) Stato uscita locale

Stato logica basso

Rif. vel. N. 1 alto

Feedback velocita
filtrata

Figura 4.7.
Collegamenti adattatore standard
Adattatore standard
TB5
Rif. +10V 1
Ig,‘f)mtir(‘)‘\e/ g OFFSET  SCALA
| .-
356 | 357I < 355> 28
Ingresso +/- 1ov* g O
TE g OFFSET  SCALA
+
Ingr. pot. 1~ 8 a@' 360I 358 104
TE 9 OFFSET SCALA
Ingresso 4-20mA _ [ | 44 —>E—> 363
TE 12 305| PPRimpulsi
Ingresso impulsi 5-12v+ || 13 396| Fronteimpulsi
unidirezionale -{| 14 - 399
397 Scalaimp.
398 Offsetimp.
TB6
OFFSET SCALA
Usc. anal. 1 + 1
T 115 <— 372 370 146
TE | (3 OFFSET  SCALA
Usc. anal. 2 + 4 -
+/- 10V ) 5 374 375 373 182
TE[[6 OFFSET  SCALA
. 4 7
Uscita 4-20mA 377 378
i 1
TB7
Programmabile 15| 3g4 | Stato logica basso < 56 >
comun.| | 2 Stato logicaalto < 57 >
marcial | 3 Dalla spia Abilita VP < 55 >
N.C.| |4
Errore Com.| |5
N.A. 6
nel |7 STATO LOGICA <56 >
ALLARME Com.| |'8
N.A. 9
N. usato| | 10
TEl| 11
TE| | 12
1 | Sel. ingr. anal. SP (Par 364)
2 S Ingr. anal. SP
3 % SCALA | (Par 365)
4 > > 366 365> 101
5 S
1 5| Sel. ingr. anal. SP 2 (Par 367)
2 > Ingr. anal. SP
3 % SCALAL 2 (Par 368)
4 S 369
5 S
1< Usc. anal. SP
2 ¢ (Par 379)
—
3 379 269
4 €
5«
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Configurazione parametro |/O analogico:

Una volta completato il cablaggio dell’ [/O analogico ai terminali della
scheda adattatore standard secondo |e procedure dettagliate nel
Capitolo 2, & ancora necessario impostare i parametri nell’ azionamento
per permettereil flusso di dati trala scheda adattatore e I’ azionamento.
Ogni Ingresso/Uscita ha dei parametri associati come indicato nella
Figura4.7. | parametri impostati sono usati per programmare le
funzioni della scheda adattatore standard come Scala e Offset. |
parametri di configurazione consentono ala scheda adattatore standard
di comunicare con |’ azionamento e vanno collegati agli ingressi eale
uscite analogiche.

Ogni ingresso ed uscita anal ogica sono associéti al parametro di
scalaggio e di impostazione dell’ offset. Questi parametri devono essere
regolati per ogni dispositivo analogico.

L’ azionamento funziona con le unita interne dell’ azionamento. Ogni
parametro € una paroladi 16 bit che consente una gammadi = 32767
unitainterne. L’ azionamento e scalato in modo che 4096 sia uguale ad
una unita dellaquantitaregolata. Un segnalea=+ 10V CC applicato ad un
ingresso anal ogico viene convertito in un valore digitale di = 2048,
fornendo una gammactotale di 4096. Quando si calibrano gli ingressi
analogici, aquesto valore viene applicato un fattore di scala per fornire
unagamma effettivadi = 32767 16 x 2048. || parametro di offset
determinal’ offset in volt, applicato al valore analogico originale prima di
applicareil fattore scala. In questo modo é possibile spostare la gamma
dell’ingresso analogico di + 4096 unita di azionamento (= 20 volt).

Figura 4.7.

Collegamenti I/O analogici
Adattatore standard

TB5
Rif. +10V 1—
Comune || 2 — gt'g‘rzn‘
Rif. -10V 3 —
In1 + 4
Ingresso 10V —| 356 Offset Ingresso 10V
’ In1-1]5 357 Scala 355 S—— o
TE 6
- 7 Ingr. pot
Ingr. pot. —| 359 Offset R gr. pot.
%P 1o || g 360 Scala 358
TE 9
Princ.+ | 10 362 Offset Ingresso mA
Ingresso 4-20mA _ . lo]
¢ Princ. { | 11 ™| 363 scda 361
| IE 12 [GepeR
nl+ 1 396 Fronte ) :
Ingresso impulsi 5-12V | 17 12—> 397 Scala 399 Valore impulsi
398 Offset
TB6
Analogico + + 1 371 Offset UscitaanalogicaN. 1
151 - || 25 2 scaa 370
TE 3
Analogico + + 4 374 Offset UscitaanalogicaN. 2
usc. 2 _ 5 ¢ 375 Scala 373
TE 6
mA Out + + 7 377 Offset UscitamA
= 8¢ 378 Scda 376
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Per dettagliarei parametri di scalaggio e di offset, si usano un ingresso
da 10V e un ingresso potenziometro. All’ingresso potenziometro, trai
terminali 7 e 8 TB5, e stato collegato un potenziometro con una gamma
di £10V CC. Il parametro 358 é stato collegato a parametro 104
(Riferimento velocita 2 ALTO) nell’ azionamento, dando al
potenziometro il controllo del riferimento di velocita esterna. Per
calibrare il potenziometro in modo che controlli il 100% della velocita
base in entrambe le direzioni, il parametro di scalaggio deve essere
regolato. Il valore di default dei parametri di scala consente unagamma
totale di 4096, da -2048 a +2048. Questo consente solo il 50% della
velocita basein ogni direzione. Impostando un fattore di scaladi 2 nel
parametro 360 (Scalaingr. 1) I'ingresso digitale viene moltiplicato per
2, fornendo una gamma da - 4096 a + 4096, ovvero il 100% della
velocita base in entrambe le direzioni. Sel’ utente desiderava una
gammadi = 2 volte dellavelocitadi base, il fattore di scala dovrebbe
essere 4 (velocita di base = 4096, 2 volte dellavelocita di base = 8192,
2048 volte 4 = 8192). Il parametro 359 (Offset) rimane a valore
prestabilito di zero, consentendo allagammadi ingresso di essere da
-10V a+10V. Lagamma del parametro di offset € + 20 V CC, come
mostrato nella Figura 4.8.

Figura 4.8.
Potenziometro con una gamma di +10V per controllare da 0 al 100% della velocita
base
RIFERIMENTO
VELOCITA' 2
A + 2048 SCALA Ingr. pot. ALTO
@ MULTIPLEXER - PAR 360 CoAR 10D
D 10V) X2
POT 10V
+10V +2048 * +2048 +4096
0 0 OFFSET 0 0
-10vV -2048 PAR(%) =0 -2048 -4096
GAMMA DI 20V
_______ L _
e o AN
| | | | |
| | | | |
POTENZIOMETRO -10Vv +10V
VALORE DIGITALE -2048 0 +2048
SCALA X 2 0 X2
PAR. VALORE FINALE 401 0
-4096 +4096

Per I'ingresso a 10V, si usa un potenziometro da 0 a 10 volt per regolare
il riferimento di coppiada-100% a+100%. Allo scopo, entrambi i
parametri di scalae di offset devono essereregolati. Collegando il
parametro 355 a parametro 162, Riferimento di coppia, il potenziometro
collegato all’ingresso analogico diventail Segnale di riferimento di
coppia. Questo segnale deve essere scalato e sottoposto a offset alo
scopo di ottenere I’ intero + 100% nellagammadi 0-10 volt. Unagamma
digitale di 8192 (+ 4096) deve essere ora scalata per una gamma
analogicadi 10 volt da sottoporre a offset in modo chei 5 volt del
potenziometro indichino 1o 0% di coppia.

4-24



|

POT 0-10V

+0v

1ov

Capitolo 4

Avviamento

Comeindicato nella Figura4.9, latensione di offset aggiungeil valore
digitale corrispondente allagamma. In questo caso, un offset di -5 volt
aggiunge allagammaun valore digitale di -1024. Questo fasi chegli 0
volt sul potenziometro siano registrati come -1024 digitale interno

al’ azionamento e 10 volt sul potenziometro saranno +1024 per
I"azionamento. Questo pud poi essere scalato per un fattore di 4 (8192
unita azionamento) in modo che 0 volt inviino un valore digitale di
-4096 per una coppiadi -100% e 10 volt inviino un valore digitale di
+4096 per una coppiadi +100%.

Figura 4.9.
Gamma potenziometro 0-10V per controllare +/-100% del riferimento di coppia
A £ 2048 SCALA Ingresso 10V
MULTIPLEXER (== PAR 357 CPar 355
D ’ 10V) ’ X4
0 * -1024 +4096
a OFFSET +1024 +4096
2048 Par 356 = -5V
GAMMA DI 20V
_______ L
-10v 0 0V
L 1 1 1 ]
I I I I I
POTENZIOMETRO -10V 0 5V +10V
\gélﬁgERTED[X GI5'I\';’-\LE -2048 0 1024 +2048
D -1024 0 +1024
AGGIUNTA DI -1024
SCALA PER 4 -4096 0 +4096

L e uscite anal ogiche sono impostate in modo simile agli ingressi
analogici. Ogni uscita ha un parametro di scala e di offset, insieme ad un
parametro variabile specifico usato per il collegamento. A causadella
direzione del flusso di informazioni si verificano delle differenze.

L’ azionamento invia un valore digitale in unita azionamento che deve
essere fatto corrispondere alatensione del dispositivo di monitoraggio.
Similarmente agli ingressi analogici, I’ uscita anal ogica converte un

+ 2048 in+ 10V CC. Dunque, quando I'azionamento inviail = 100%
dellavelocita base (uguale a = 4096), questa deve essere scalata per 0,5
a fine di rientrare nella gamma corretta (= 4096 x 0,5 = = 2048).

L offset puo essere di + 20V CC, anche seil limitefisicoedi + 10V
CC. Questo permette di spostareil segnale ovunque al’interno dell’intera
gamma.
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FEEDBACK
VELOCITA USC. ANAL. 1

PAR 370
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NellaFigura4.10 I uscita analogica 1 viene usata come esempio per
dettagliare i parametri di scalaggio e di offset. All’ uscitaanalogical é
stato collegato un indicatore con unagammadi 0-10 V CC. Il parametro
370 é stato collegato a parametro 146 (Feedback di velocita). Affinché
I"indicatore indichi lavelocitain entrambe le direzioni, i parametri di
scalaedi offset devono essere regolati come indicato nella Figura 4.10.
Procedendo nella direzione opposta agli ingressi analogici, applicare
primail fattore di scala. L' azionamento invia un valore digitale di + 4096
per indicare un feedback di velocita al +100% per una gammatotale
digitale di 8192. Il misuratore, con unagammaanalogicadi 0-10V CC,
richiede una gamma digitale di 2048. Questo si raggiunge applicando un
fattore di scaladi 0,25 (8192 x 0,25 = 2048). Per farein modo che il
misuratore da0-10 V CC indichi un feedback di = 100%, occorre
applicare un offset. | parametri di offset per le uscite analogiche
aggiungono di nuovo allagammail valore digitale corrispondente. In
guesto caso, un offset di 5 volt aggiunge un valore digitale di 1024 alla
gamma. Questo consente una deviazione di fondo scala sul misuratore da
0 a10 volt, con 5 volt che indicano la velocita zero.

Figura 4.10.
Indicazione della velocita dell’uscita analogica di 1 +/- 100%

+4096 (+100% VEL.)

0

-4096 (-100% VEL )

SCALATO DI 0,25
OFFSET DI 5V, AGG. DI 1024

VALORE DIGITALE
TENSIONE MISUR.
% VEL. DI BASE

-100% +100%
B. SPD. OVEL. B. SPD
OFFSET
SCALA OFFSET D 5V
PAR 372 5V = 1024
X 0,25 (2048= = A oV 10V
10V)
+1024 +2048 +10V = + 100% VEL. DI BASE
0 +1024 +5V = O VEL.
1024 0 oV = -100%
GAMMA DIGITALE
DA AZION.
I | |
I T i
- 409 0 4096
- 1024 0 +1024
+1024 + 1024 + 1024
0 0 2048
O volt 5 volt 10 volt
- 100% 0% +100%



Capitolo 4
Avviamento

Configurazione parametro |/O analogico SCANport:

L'I/O analogico SCANport e cio che si riceve e s inviaai dispositivi
SCANport.

Figura 4.11.
Configurazione dei parametri I/O SCANport

Impostazione standard dell’azionamento,
Sel. ingr. anal. SP (Par 364) | — parametro 364 =1

{1 —

2 — SCALA Ingr. anal.
SP (Par 365)

3 —

4 —) 366 < 365>

5 —

Impostazione standard dell’azionamento,
parametro 367 = 1

1 —>{ Sel.ingr. anal. SP (Par 367) 1
—_— Ingr. anal.
g SCALA SP (Par 368)

>— 369 <368>
4 ——>|

1< Usc. anal.
2 «— SP (Par 379)
3 (379)
4 e—

5 «—

Per ricevere |’ ingresso analogico da un dispositivo, il parametro 364 di
Selezione ingresso analogico SCANport deve essere impostato sul
numero di porta del dispositivo SCANport ed il parametro 365 di
Ingresso analogico SCANport deve essere collegato ad un ricevitore.
Impostare la scala secondo necessita. Per esempio: se HIM é inserito
nella Porta 1 e deve controllare la vel ocita esterna, occorre immettere 1
come Selezione ingresso analogico SCANport (364) e collegare Velocita
esterna (101) all’ Ingresso analogico SCANport (365). E' possibile
scalare lavelocita tramite Scala vel ocita esterna (102) o Scala analogica
SP (366).

L’ azionamento inviail parametro 379 di Uscita analogica SCANport a
tutti i dispositivi collegati a SCANport. Per inviare dati ai dispositivi
SCANport, occorre collegare I’ Uscita analogica SCANport (379) ad una
sorgente. Per esempio: se HIM devericevereil Feedback di velocita,
collegare I’ Uscita analogica SCANport (379) al Feedback di velocita
(269).

Configurazione dei relé di uscita:

Le uscite consistono in tre (3) relé configurati permanentemente e uno (1)
programmabile.

| tre relé configurati permanentemente sono Marcia, Avviso e Guasto.
Marcia e un contatto normalmente aperto che si chiude quando viene
applicata corrente @l motore. Segueil LED di abilitazione sulla scheda di
controllo motore. Avviso ha un contatto normalmente aperto e uno chiuso
che si attiva quando non vi sono avvertenze e si disattiva quando ¢’ é un
avviso. Guasto ha un contatto normalmente aperto e uno chiuso che s
attiva quando non vi sono guasti e si disattivain caso di guasto.
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Il relé programmabile € un contatto normal mente aperto e viene
configurato tramite il parametro 384 Selezione uscita. Consenteal rele di
seguire un singolo bit entro i parametri 56 e 57 di Stato logica. |l relé
puo essere configurato per seguire lafunzione del bit o la sua negazione.
Per esempio: quando il motore vaallavelocita prestabilitae si desidera
cheil contatto si chiuda, occorre immettere A VELOCITA
PRESTABILITA (8). Quando il motore € allavelocita prestabilitae s
desideraavereil contatto aperto, occorre immettere NON A VELOCI TA
PRESTABILITA (40) in Selezione uscita (384).

Configurazioneingresso impulsi:

L’ingresso di impulsi consente ad una sorgente esterna di fornire

all’ azionamento un riferimento digitale o un segnale di regolazione fine
(Figura4.12). E uningresso differenziale con unafrequenza massima di
100 kHz. | parametri di ingresso impulsi consistono in PPR (395), Scala
(397), Fronti (396) e Offset (398). PPR eil numero di impulsi per giro.
Lascaadeterminagli RPM a1 per unita (4096). Per fronti si intende un
solo fronte (quello di salitadell’impulso) o due fronti (quello di salitae
guello di discesa). Due fronti forniscono una risoluzione migliore.

L’ offset imposta la velocita minima. Per esempio: si haun azionamento
con un encoder 1024 PPR con una velocita base di 1750. L’ inseguitore
utilizza |’ encoder dell’ azionamento conduttore ma giraa metavelocita. |
ppr dell’inseguitore devono essere 1024, la scala deve essere impostata
su 3500, |’ offset deve essere O e occorre effettuare un collegamento dal
riferimento esterno (101) a valore di impulso (399).

Figura 4.12.
Configurazione dell’ingresso impulsi

SCHEDA DI CONTROLLO MOTORE
Azion. 396 395 397 398

cond.
L FRONTE|—| PPR | scALA|—| oFFseT

Valore Rif. vel.
impulsi est.

o

RPM cond.
Per calcolarelascala: V. di baseinseg. RPM inseg.

Configurazione MOP:

Lafunzione MOP é controllatadall’ |/O dell’ opzione L, modalita 5, 9 e
15. MOP up e MOP down incrementano e diminuiscono il parametro
394 del valore MOP in base a parametro 393 di incremento MOP che e
in RPM per secondo.

Configurazione di immagine SCANport:

L’ immagine SCANport € un meccanismo per il trasferimento di dati ae
dadispositivi SCANport. Funziona nello stesso modo dell’immagine
PLC coni suoi 1/4, 1/2, 3/4 di rack o rack completi. L’immagine
SCANport e impostata da un dispositivo SCANport come un modulo
GD1 ounRIO a gateway SCANport.
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Configurazione di controllo SCANport:

I controlli SCANport sono le funzioni che controllano il motore, come
I"avvio, I"arresto, il jog ecc. |l controllo pud provenire da un massimo di
6 tra dispositivi SCANport eingressi dell’ opzione L
contemporaneamente. |l controllo si basa su un meccanismo di
proprietario che consente a certe funzioni di avere solo un proprietario e
ad atre funzioni di avere proprietari multipli. Il riferimento allavelocita,
aladirezione e ale funzioni locali sono le sole funzioni a unico
proprietario. Le altre funzioni come avvio, stop, jog ecc. sono
considerate le uniche funzioni di un proprietario. Si ha proprieta quando
un dispositivo SCANport o un ingresso di opzione L comanda una
funzione. Finché quellafunzione & comandata, quel dispositivo sarail
proprietario dellafunzione. Per esempio: il dispositivo 1 sta comandando
unadirezione in avanti, questa e unafunzione a unico proprietario.
Nessun altro dispositivo pud modificare la direzione finché il dispositivo
1 non cessa di comandare ladirezionein avanti. Seil dispositivo 1
comanda un avvio che e unafunzione a proprietari multipli, anche altri
dispositivi possono comandare un avvio. Seil dispositivo 1 smette di
comandare un avvio, e un atro dispositivo sta ancora comandando un
awvio, |’ azionamento continua afunzionare.

NOTA: per lefunzioni di avvio e di jog s richiede un fronte di salita. Se
viene comandato un jog e |’ azionamento € stato arrestato, le funzioni
Awvio e Jog non funzioneranno da nessun dispositivo finché il comando
Jog non cessa. Lo stesso € vero se un Avvio viene comandato mentre

|’ azionamento € in arresto.

| parametri nellagammada 340 a 350 indicano il proprietario per ogni
funzione. Il proprietario viene identificato dal bit nel parametro nel
modo seguente:

Bit O - Ingressi opzione L

Bit 1 - Dispositivo SCANport 1 |l numero del dispositivo

Bit 2 - Dispositivo SCANport 2 ~ SCANport e determinato dal

Bit 3 - Dispositivo SCANport 3 collegamento SCANport.

Bit 4 - Dispositivo SCANport 4

Bit 5 - Dispositivo SCANport 5

Bit 6 - Gateway interno

Bit 7 - N. usato
Questo € molto utile per determinare chi potrebbe essereil proprietario di
unafunzione.

I mascheramento delle funzioni di controllo consente a queste di essere
abilitate o disabilitate per tutti i dispositivi o per acuni di essi. La
configurazione dei bit del parametri € |a stessa dell’ esempio riportato in
dettaglio precedentemente con O che indica disabilitazione e 1 che indica
abilitazione. 1l controllo di mascheramento comincia con lamascheradi
abilitazione della porta che abilita o disabilita tutte le funzioni di
controllo dei dispositivi quindi con la maschera di controllo locale che
consente ad un dispositivo di prendereil controllo totale

dell’ azionamento, infine con le maschere individuali come awvio, jog,
direzione, riferimento di velocita, azzeramento errori e ripristino.
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Opzionedi interfaccia di controllo

I modi delle opzioni di interfacciadi controllo configurano |’ opzione
corrispondente; il Capitolo 2 spiegai diversi modi. Le modalita
consentono all’ utente di impostare gli ingressi al fine di soddisfarei
requisiti dellaloro applicazione. |l parametro 385 della modalita
ingresso imposta la modalita ed ha effetto allo spegnimento e
riaccensione della corrente o a ripristino. 1l parametro 386 di Stato
ingresso indicalo stato dell’ ingresso eccetto per I'ingresso di abilitazione
che puo essere visto nel bit 1 del parametro 54. | parametri Arresto
selezione 387 e 388 selezionano il modo in cui I'ingresso di arresto
funziona solo sull’opzione L, in base a tipo di arresto nel modi 3, 13 e
16. L arresto dai dispositivi SCANport segue i bit 4 e 5 del parametro
59. Levelocitadi accelerazione (389 e 390) e le velocita di
decelerazione (391 e 392) sono selezionate dalle modalita 4, 11 e 14.
NOTA: lemodalita2, 3, 4, 5 e 6 hanno proprieta permanenti della
funzione di direzione.
NOTA: sel’opzionedi interfacciadi controllo é diversadal, il
riferimento di velocita dell’ opzione si impossessa del riferimento di
velocita. Per consentire ad altri dispositivi di controllareil riferimento di
velocita, disabilitareil riferimento con la mascheradi riferimento a

velocita (334).

Avvalendos dell’'immagine SCANport:
I” utente pud visualizzarei valori riportati nellatabellaimmagini

SCANport usando i parametri da 310 a 317 per I'ingresso ed i parametri
da 320 a 327 per I’ uscita.

Dispositivo SCANport 1 —
Dispositivo SCANport 2 —»
Dispositivo SCANport 3—
Dispositivo SCANport 4 —»
Dispositivo SCANport 5 —»
Dispositivo SCANport 6 —»

Ingr. immagini
SCANport

YYVYYVYYY Y VY
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1336 FORCE
Rif. comando Feedback stato
logica logica

Ingr. dati A1 (Par 310)
Ingr. dati A2 (Par 311)
Ingr. dati B1 (Par 312)
Ingr. dati B2 (Par 313)
Ingr. dati C1 (Par 314)
Ingr. dati C2 (Par 315)
Ingr. dati D1 (Par 316)
Ingr. dati D2 (Par 317)

Usc. dati A1 (Par 320)
Usc. dati A2 (Par 321)
Usc. dati B1 (Par 322)
Usc. dati B2 (Par 323)
Usc. dati C1 (Par 324)
Usc. dati C2 (Par 325)
Usc. dati D1 (Par 326)
Usc. dati D2 (Par 327)

Y Y Y VY VY VYVYYY

Usc. immagini
SCANport

—> Dispositivo SCANport 1
—> Dispositivo SCANport 2
—> Dispositivo SCANport 3
—> Dispositivo SCANport 4
—> Dispositivo SCANport 5
— Dispositivo SCANport 6

| gateway o adattatori da SCANport a RIO, DF1/DH485, DeviceNet,
SLC e Flex 1/O sono alcuni dei dispositivi in grado di trasferire dati tra
I'immagine I/O SCANport ed un altro dispositivo.

Fareriferimento a manuale relativo al’ adattatore in dotazione.



Parola comando logico
(parametro 52)

Bit 0
Bit 1
Bit2
Bit 3
Bit 4
Bit5
Bit 6
Bit7
Bit 8
Bit9
Bit 10
Bit 11
Bit 12
Bit 13
Bit 14
Bit 15

Arresto regolare
Startd

Jog 10

Azz. errori
Avanti

Inversa

Jog 20

Arr. lim. corr.
Arr. per inerzia
Dis. rampa vel.
Abilita flux
Trim processo
Rif. vel. A

Rif. vel. B

Rif. vel. C

Azz. azionam.

Stato logica alta
(parametro 57)

Bit0
Bit 1
Bit 2
Bit 3
Bit 4
Bit5
Bit 6
Bit 7
Bit 8
Bit9
Bit 10
Bit 11

Flux pronto
Flux a salire
N. usato

N. usato
Passaggio bus
Jogging

N. usato

N. usato

Al limite

N. usato

A val. di rifer. 1
A val. di rifer. 2

Stato logica bassa
(parametro 56)

Bit 0
Bit 1
Bit2
Bit 3
Bit 4
Bit5
Bit 6
Bit7
Bit 8
Bit9
Bit 10
Bit 11
Bit 12
Bit 13
Bit 14
Bit 15

Marcia pronta
In marcia

Dir. com.

Dir. rotazione
Accel.

Decel.
Allarme
Errore

A vel. prestab.

A locale

B locale
Clocale
A vel. zero
Rif. vel. A
Rif. vel. B
Rif. vel. C
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All’interno dell’ azionamento 1336 FORCE, latabella di immagini 1/0
assomiglia alla seguente:

Azionamento 1336
FORCE
Controller

Blocco valut. logica — Parola comando logico (pag. 52)

Sel. anal. 2 SP (pag. 367)— Scala anal. 2 SP (pag. 369)—Val. ingr. anal. 2 SP (pag. 368
Ingr. dati A1 (pag. 310)exsmm@® Vel. prestab. 1 (pag. 119)

Ingr. dati A2 (pag. 311)  Link Link

Ingr. dati B1 (pag. 312)

Ingr. dati B2 (pag. 313)

Ingr. dati C1 (pag. 314) Rif. vel. 1 (pag. 101)

Ingr. dati C2 (pag. 315) Fatt. scala vel. (pag. 102)
Ingr. dati D1 (pag. 316)

Ingr. dati D2 (pag. 317)

Stato logica ALTO/BASSO (parametri 56/57)

Usc. anal. SP (pag. 379)? Feedback velocita (pag. 146)

Usc. dati A1 (pag. 320) & Reaz. ampiezza corr. motore (pag. 264)
Usc. dati A2 (pag. 321) Link

Usc. dati B1 (pag. 322)

Usc. dati B2 (pag. 323)

Usc. dati C1 (pag. 324)

Usc. dati C2 (pag. 325)

Usc. dati D1 (pag. 326)

Usc. dati D2 (pag. 327)

U Queste funzioni richiedono un fronte per diventare effettive.

Gli esempi che seguono riportano lamodalita di interfaccia

dell’ azionamento 1336 FORCE con alcuni degli adattatori disponibili.
Questi sono solo esempi. Per ulteriori informazioni si consiglia
pertanto di fare riferimento a manual e corrispondente al gateway in
dotazione.
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Modulo da SLC a SCANport:

La Figura che segue illustrala correlazione della tabellaimmagini 1/0
del controllore programmabile SL C con I’ azionamento 1336 FORCE.
In questo esempio, I’ azionamento viene collegato a canale 1 del
modulo SLC in modalitd avanzata. Se questo fosse un esempio di
modalitadi base, verrebbero usate solo le immissioni 0:1.2, O:1.3,

1:1.2, and I:1.3.
Backplane SCANport
SLC M"sdl_”é°ada Azionamento 1336
Immagine 1/0 Controller
gine SCANport
Immagine uscita
0:1.2 » Rifer. comando —» Blocco valut. logica
0:1.3 logica —> Sel. anal. 2 SP (pag. 367)
0:1.8Y » Datalink A1 —> Ingr. dati A1 (pag. 310)
0:1.9Y » Datalink A2U Ingr. dati A2 (pag. 311)
0:1.108 Datalink B1™ —» Ingr. dati B1 (pag. 312)
0:1.119 > Datalink B2 —> Ingr. dati B2 (pag. 313)
0:1.120 Datalink C1° —» Ingr. dati C1 (pag. 314)
0:1.137 Datalink C2° —> Ingr. dati C2 (pag. 315)
0:1.140 Datalink D1° —» Ingr. dati D1 (pag. 316)
0:1.15" Datalink D2 —> Ingr. dati D2 (pag. 317)
Immagine ingresso

1.2 - Feedback == Stato logica bassa (pag. 56)

1.3 - stato logica - Usc. anal. SP (pag. 379)
I:1.87 - Datalink A1” == Usc. dati A1 (pag. 320)
:1.97 - Datalink A2" = Usc. dati A2 (pag. 321)
I:1.100 - Datalink B1” = Usc. dati B1 (pag. 322)
I:1.118 - Datalink B2" = Usc. dati B2 (pag. 323)
I:1.120 - Datalink C1° = Usc. dati C1 (pag. 324)
1:1.130 - Datalink C2" = Usc. dati C2 (pag. 325)
I:1.140 - Datalink D17 = Usc. dati D1 (pag. 326)
I:1.150 - Datalink D20 == Usc. dati D2 (pag. 327)
File M - > Buffer > Gestore messaggi

messaggi 99

U Disponibile solo in
modalita avanzata.

H Come opzione abilitato tramite il
File G nel processore SLC.
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Avviamento

Modulo di comunicazione seriale:

La seguente Figurariportala correlazione della tabellaimmagini 1/0
del controllore programmabile con I’ azionamento 1336 FORCE
guando si fauso di un modulo di comunicazione seriale.

SCANport
PLC, SLC, 1203-Gx2 Azionamento 1336 FORCE
oPC Da DF1/DH485 a SCANport
[T N40:0-63 Emulazione BTW : Gestore messaggi
N41:0°  Comando logica - Blocco valut. logica
N41 :18 Riferimento —— - Sel. anal. 2 SP (pag. 367)
N41:2 Datalink A1 —— - Ingr. dati A1 (pag. 310)
M;E;g%?:gr?a" N41:3Y  Datalink A2 —] Ingr. dati A2 (pag. 311)
(scrittura) ™| [ N41:40 Datalink B1 — Ingr. dati B1 (pag. 312)
N41:50 Datalink B2 — S Ingr. dati B2 (pag. 313)
N41:62  Datalink C1 — 3 Ingr. dati C1 (pag. 314)
N41:7%  Datalink C2 — 3 Ingr. dati C2 (pag. 315)
N41:82  Datalink D1 — Ingr. dati D1 (pag. 316)
L1 N41:9°  Datalink D2 — Ingr. dati D2 (pag. 317)
[T N40:0-63 Emulazione BTR< - Gestore messaggi
N41:0°  Stato logico - - Stato logica bassa (pag. 56)
N41:17  Feedback <e—i - Usc. anal. SP (pag. 379)
N41:20  Datalink A1 <e—| - Usc. dati A1 (pag. 320)
DF1/DH485 N41:3Y  Datalink A2 <e— - Usc. dati A2 (pag. 321)
Messaggi seriali [4— [ N41:47  Datalink B1 <=— L Usc. dati BT (pag. 322)
(lettura) N41:59  Datalink B2 <e—| 5 Usc. dati B2 (pag. 323)
N41:67  Datalink C1 <e—| - Usc. dati C1 (pag. 324)
N41:7%  Datalink C2 -e—| - Usc. dati C2 (pag. 325)
N41:87  Datalink D1 -=— - Usc. dati D1 (pag. 326)
L] N41:97  Datalink D2 -=—| - Usc. dati D2 (pag. 327)

U Abilitata come opzione usando i
microinterruttori situati sulladattatore.
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Avviamento

Modulo di comunicazione |/O remoto:

LaFigura che segue riporta la correlazione trala tabellaimmagini 1/0
del controllore programmabile e |’ azionamento 1336 FORCE quando
s fauso di un modulo di comuncazione 1/0O remoto.

RIO SCANport
Immagine Modulo di Azionamento 1336
IOPLC comunicazione FORCE
1/0 remoto Controller
Immagine usc.
0:010 -1 B Trasf. a blocchi — -  Gestore messaggi
0:011 | 1 » Comando logica - ™ Blocco valut. logica
o 0:012 |4 ™ Riferimento > Sel. anal. 2 SP (pag. 367)
Massimo di 8 parole 0:013 | > Datalink A1Z > Ingr. dati A1 (pag. 310)
0:014 |7 ™ Datalink A2" > Ingr. dati A2 (pag. 311)
0:015 | 1] > DatalinkB1” ™ Ingr. dati B1 (pag. 312)
0:016 | > Datalink B2" — > Ingr. dati B2 (pag. 313)
0:017 | 1 > Datalink C17 = > Ingr. dati C1 (pag. 314)
Datalink G2 > Ingr. dati C2 (pag. 315)
Datalink D19 > Ingr. dati D1 (pag. 316)
Datalink D2 > Ingr. dati D2 (pag. 317)
Immagine ingr.
1:010 — Trasf. a blocchi < — Gestore messaggi
1:011 —  Stato logica — Stato logica BASSA (pag. 56)
1:012 —  Feedback - — Uscita anal. SP (pag. 379)
Massimo di 8 parole 1:013 — Datalink A" < — Usc. dati A1 (pag. 320)
1:014 —  Datalink A2 - —  Usc. dati A2 (pag. 321)
1:015 L Datalink B1” —  Usc. dati B (pag. 322)
1:016 — Datalink B2 <= —  Usc. dati B2 (pag. 323)
1:017 L Datalink C1" — Usc. dati C1 (pag. 324)
Datalink C2" —  Usc. dati C2 (pag. 325)
Datalink D17 < Usc. dati D1 (pag. 326)
Datalink D20 —  Usc. dati D2 (pag. 327)

U Abilitata come opzione usando i
microinterruttori situati sul modulo.

Modulo Flex 1/0:

LaFigura che segue riporta la correlazione della tabellaimmagini 1/0
del controllore programmabile con I’ azionamento 1336 FORCE
guando si fauso di un modulo Flex 1/0.
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. SCANport
Adattatore Moduli Azionamento 1336
Flex 1203-FM1 e l FORCE

1203- FB1

Riferimento  —| - Blocco valut. logica
Altri > comando logica™ >  Sel. anal. 2 SP (pag. 367)
RIO
DeviceNet
S el) Feedback < —  Stato logica bassa (pag. 56)

- stato logica <= —  Usc. anal. SP (pag. 379)




Introduzione

Terminologia

Capitolo

Parametri di programmazione

Questo capitolo contiene le informazioni necessarie per assistere

I’ utente durante la programmazione dell’ azionamento 1336 FORCE
CA per un’ applicazione specificadopo I’avvio iniziale. Gli
azionamenti sono consegnati gia programmati con i valori prestabiliti
e sono preconfigurati per le opzioni installate.

| parametri da 0 a 288 sono per la scheda di controllo del motore
1336 FORCE. | parametri da 300 in poi sono relativi ala scheda
dell’ adattatore dell’ AZIONAMENTO 1336 FORCE. Latabelladel
parametri 1336 FORCE e stata suddivisain tretipi diversi di tabelle
nel modo seguente:
LaTabella5.A elencai parametri in ordine numerico con
riferimento alle pagine.
LaTabella5.B elencai parametri in ordine alfabetico, con i
relativi riferimenti al numero di pagina.
LeFigure5.2 e 5.3 elencano i parametri dell’ adattatore standard e
dell’ adattatore di comunicazione PLC in base a file ed al gruppo.

| parametri sono divisi in 4 file per facilitare la programmazione e
I’ accesso dell’ operatore nel modo seguente:

1. Filedi avvio

2. Filedi I/O comunicazioni
3. Filedi coppia/velocita
4. Filedi diagnostica

Questi quattro file vengono poi suddivisi in gruppi con ogni
parametro che forma un Elemento in un gruppo specifico. |
parametri possono essere usati come Elementi in piu di un gruppo.
Fare riferimento alla Tabella 5A per unadivisione numericadelle
designazioni di File/Gruppo/Elemento.

NOTA: i parametri che appaiono in pit di un gruppo nella Tabella 5A
sono elencati in corsivo dopo I'immissione iniziale.

Ledefinizioni dei termini relativi alatabelladei parametri comprendono:
Configurazione - il processo per collegarei parametri sink e source.

Parametri di configurazione - i parametri usati per trasferirei dati
trail controllo dell’ azionamento ed i dispositivi esterni. | parametri
di configurazione vengono categorizzati in due tipi:

1. Parametri source - parametro usato come sorgente dati.
2. Parametri sink - parametro usato per ricevere I’ingresso di dati.

Tutti i parametri nell’ azionamento 1336 FORCE CA possono essere
usati per unavalutazione (sink o source) ed alcuni possono essere
modificati dinamicamente (solo sink) per soddisfare i requisiti
applicativi.

Unita azionamento - il valore effettivo del parametro quando viene
memorizzato entro latabelladei parametri dell’ azionamento. Le
unita dell’ azionamento possono essere convertite in unitatecniche o
in valori esadecimali per unavisualizzazione utilizzando il terminae
di programmazione oppure possono essere visualizzate direttamente
in unita dell’ azionamento. Tuitti i valori interni dell’ azionamento
sono in termini di numerazione Per Unita.
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Parametri di programmazione

Struttura della tabella dei parametri

5-2

Unita tecniche - definizione attribuita ai dati del parametro che
specificano quali unita usare per visuaizzareil valore del parametro
sul terminale di programmazione. Tragli esempi di unitatecniche:
RPM, % ecc.

Memoria non volatile - memoriadei dati nell’ azionamento che ritiene
i valori di tutti i dati anche quando dal controllo dell’ azionamento viene
scollegata la corrente. | chip BRAM (memoria con accesso casuale con
backup a batteria) vengono usati per la memoria non volatile per
memorizzare alcuni parametri dell’ azionamento.

Tabella dei parametri - latabelladelle voci dei parametri per tutti i
parametri di configurazione e di avvio usati nell’ azionamento.

Voce del parametro - informazioni memorizzate nell’ azionamento
che contengono il numero del parametro, i dati del parametro e tutte
le altreinformazioni relative allo stesso.

Parametro - luogo dellamemoria utilizzato per memorizzare i dati
dell’ azionamento. A ogni parametro viene assegnato un numero che
si chiama“numero di parametro”. |l valore del parametro puo essere
specificato in decimali o in esadecimali. Quando viene specificato in
esadecimali, dopo il valore del parametro appare la parola“Esa’.
Numerazione Per Unita - lanumerazione Per Unita e un sistemadi
numerazione che definisce un valore numerico specifico che
rappresentail 100% di una quantita particolare in via di misurazione.
I numero 4096 viene usato in molti casi nell’ azionamento per
rappresentare 1 Per Unita (100%) [pu].

Tutti i dati utilizzati per eseguire le funzioni dell’ azionamento
vengono memorizzati nellatabellade parametri. Ogni voce del
parametro nella tabella contiene le seguenti informazioni:

N. - il numero del parametro in decimali.

Nome - il testo del parametro come appare sul terminale di
programmazione.

Unita di visualizzazione - specificaquali unita tecniche verranno
usate per visualizzare il valore del parametro sul terminae di
programmazione (RPM, % ecc.). Questo viene specificato prima
nella colonna delle unita della tabella dei parametri.

Unita di azionamento - specificale unita di conversione come
vengono viste nell’ azionamento.

Figura 5.1.
Esempio di unita di azionamento

Unita
Unita azionamento tecniche
4096 F la di
unita > orr]r\:lura ! > 1750
azion. convers. RPM

Default impostato in fabbrica - valore del parametro come
apparira dopo che un comando Inizializzazione azionamento (Iniz.) &
stato inviato dal terminale di programmazione. | valori di Iniz. sono
gli stessi dei valori prestabiliti elencati nella sezione relativa alla
descrizione dei parametri in questo capitolo.

Min. - valore minimo concesso a parametro. Se non viene dato alcun
valore minimo, a parametro non é stato assegnato un limite minimo.
Max - valore massimo permesso a parametro. Se non viene
assegnato un valore massimo, a parametro non e stato assegnato un
limite massimo.

Enum - permette a numeri o ai bit di essere rappresentati da testo.
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Parametri di programmazione

Tabella dei parametri (Azionamenti dotati di adattatore standard)
Nota: per gli azionamenti dotati di Com PLC fare riferimento al manuale dell'utente per una descrizione dei parametri. Per gli
azionamenti dotati di adattatore ControlNet, consultare il manuale corrispondente per la descrizione dei parametri.

Tabella 5.A - Tabella dei parametri in ordine numerico 1336 FORCE

N. param. Nome parametro (Elemento) Gruppo File (N. file) Descr. param.
01 Versione software azionamento Inf. Diagnostica (4) Vedere pag. 5-31
05 Tipo strutt. corr. azion. Inf. Diagnostica (4) Vedere pag. 5-31
08 Contat. di contr. motore Monitor Awvio (1) Vedere pag. 5-31
09 Intervallo oper. di com. azion. Daaz. aaz. I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-31
10 Vel. baud di com. azion. Daazion. aazion. I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-31
11 Ind. di trasmiss. di com. azion. Daazion. aazion. I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-31
12 Ind. 1 di ricev. di com. azion. Daazion. aazion. I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-31
13 Ind. 2 di ricev. di com. azion. Daazion. aazion. I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-32
14 Indiretto 1 trasmiss. di com. azion. Daazion. aazion. I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-32
15 Indiretto 2 trasmiss. di com. azion. Daazion. aazion. I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-32
16 Ricev. di com. azion. 1, Indiretto 1 Daazion. aazion. I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-32
17 Ricev. di com. azion. 1, Indiretto 2 Daazion. aazion. I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-32
18 Ricev. di com. azion. 2, Indiretto 1 Daazion. aazion. I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-32
19 Ricev. di com. azion. 2, Indiretto 2 Daazion. aazion. I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-32
20 Dati trasmiss. di com. azion. 1 Daazion. aazion. I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-33
21 Dati trasmiss. di com. azion. 2 Daazion. aazion. I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-33
22 Ricev. di com. azion. 1, dati 1 Daazion. aazion. I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-33
23 Ricev. di com. azion. 1, dati 2 Daazion. aazion. I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-33
24 Ricev. di com. azion. 2, dati 1 Daazion. aazion. I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-33
25 Ricev. di com. azion. 2, dati 2 Daazion. aazion. I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-33
26 Uscita trim processo Trim processo Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-33
27 Rif. trip processo Trim processo Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-34
28 Feedback trim processo Trim processo Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-34
29 Selezione trim processo Trim processo Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-34
30 Larghezza banda filtro trim processo | Trim processo Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-34
31 Dati trim processo Trim processo Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-34
32 Guadagno Ki trim processo Trim processo Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-34
33 Guadagno Kp trim processo Trim processo Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-35
34 Lim. min. trim processo Trim processo Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-35
35 Lim. max trim processo Trim processo Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-35
36 Guadagno uscita trim processo Trim processo Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-35
37 Testpoint trim processo Trim processo Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-35
38 Sel. setpoint trim processo Trim processo Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-35
40 Limite coppia autoreg. Autoreg. velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-35

Autoreg. coppia Coppia velocita (3) Vedere pag. 5-35
411 Velocita autoreg. Autoreg. velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-36
Autoreg. coppia Coppia velocita (3) Vedere pag. 5-36
Regol. azionam. Awio (1) Vedere pag. 5-36
43 Larghezza banda VP desiderata Autoreg. velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-36
Regol. azionam. Awio (1) Vedere pag. 5-36
a4 Stato autoreg. Autoreg. velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-36
Regol. azionam. Awio (1) Vedere pag. 5-36
45 Fattore smorzamento VP Autoreg. velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-36
Regol. azionam. Awio (1) Vedere pag. 5-36
46 Inerzia totae Autoreg. velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-36
Regol. azionam. Awio (1) Vedere pag. 5-36
47 Dati test autoreg. Autoreg. velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-36
Testpoint Diagnostica (4) Vedere pag. 5-36
48 Selezione testpoint autoreg. Autoreg. velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-37
Test Diagnostica (4) Vedere pag. 5-37
52 Parola comando logico Logica Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-37
Logica I/0 comunicazioni (2) Vedere pag. 5-37
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Parametri di programmazione

Tabella 5.A -Tabella dei parametri in ordine numerico 1336T (cont.)

N. param. [ Nome parametro (Elemento) Gruppo File (N. file) Descr. param.
53 Selez. modalita coppia Rif. coppia Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-37
Dati azionam. Awio File (1) Vedere pag. 5-37

54 Stato ingresso locale Logica Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-38
Logica I/0 comunicazioni (2) Vedere pag. 5-38

55 Stato uscitalocale Logica Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-38
Logica I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-38

56 Stato logica basso Logica Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-38
Logica I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-38

57 Stat logica ato Logica Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-38
Logica I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-38

58 Config. arresto coppia Logica I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-39
Logica Coppia velocita (3) Vedere pag. 5-39

59 Opzioni logica Logica Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-39
Logica I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-39

Diagn. transistore Diagnostica (4) Vedere pag. 5-39

Limiti Awio (1) Vedere pag. 5-39

60 A setpoint 1 Logica Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-39
Logica I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-39

61 A setpoint 2 Logica Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-39
Logica I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-39

62 Oltre setpoint 1 Logica Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-39
Logica I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-39

63 Oltre setpoint 2 Logica Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-39
Logica I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-39

64 Oltre setpoint 3 Logica Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-40
Logica I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-40

65 Oltre setpoint 4 Logica Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-40
Logica I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-40

66 Selez. setpoint Logica Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-40
Logica I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-40

67 Tolleranza setpoint velocita Logica Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-40
Logica I/0 comunicazioni (2) Vedere pag. 5-40

68 Tolleranza setpoint corrente Logica Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-40
Logica I/0 comunicazioni (2) Vedere pag. 5-40

69 Tolleranza velocita zero Logica Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-40
Logica 1/0 com (2) Vedere pag. 5-40

70 Dati test logici Logica Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-40
Logica I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-40

Testpoint Diagnostica (4) Vedere pag. 5-40

71 Selez. test logici Logica Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-41
Logica 1/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-41

Testpoint Diagnostica (4) Vedere pag. 5-41

72 Pausa Arresto Logica Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-41
Logica I/0 comunicazioni (2) Vedere pag. 5-41

77 Max potenza frenatura dinamica Selez./Stato errore Diagnostica (4) Vedere pag. 5-41
78 Max temp. frenatura dinamica Selez./Stato errore Diagnostica (4) Vedere pag. 5-41
79 Costante tempo fren. dinamica Selez./Stato errore Diagnostica (4) Vedere pag. 5-41
80 Accensione/Stato errori diagnostici Selez./Stato errore I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-42
Sdlez./Sato errore Diagnostica (4) Vedere pag. 5-42

81 Stato errori non configurabili Selez./Stato errore I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-42
Sdlez./Sato errore Diagnostica (4) Vedere pag. 5-42

82 Stato errori configurabili CP Selez./Stato errore I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-42
Sdlez./Sato errore Diagnostica (4) Vedere pag. 5-42

83 Stato errori configurabili VP Selez./Stato errore I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-42
Sdlez./Sato errore Diagnostica (4) Vedere pag. 5-42

84 Stato avvertenze configurabili CP Selez./Stato errore I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-43
Sdlez./Sato errore Diagnostica (4) Vedere pag. 5-43

5-4




Capitolo 5

Parametri di programmazione

Tabella 5.A - Tabella dei parametri in ordine numerico 1336T (cont.)

N. param. Nome parametro (Elemento) Gruppo File (N. file) Descr. param.
85 Stato avvertenze configurabili VP Selez./Stato errore | |/O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-43
Selez/Sato errore | Djagnostica (4) Vedere pag. 5-43

86 Sel. configurazione errore/avvertenzaCP | Sglez./stato errori |/O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-43
Impost. errori Awio (1) Vedere pag. 5-43

Sdlez./stato errori Diagnostica (4) Vedere pag. 5-43

87 Sel. configurazione errore/avvertenzaCP | Selez /stato errori 1/O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-44
Impost. errori Awio (1) Vedere pag. 5-44

Sclez./stato errori Diagnostica (4) Vedere pag. 5-44

88 Sel. configurazione errore/favvertenzaVVP | Selez /stato errori /O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-44
Impost. errori Awio (1) Vedere pag. 5-44

Sdez/stato errori Diagnostica (4) Vedere pag. 5-44

89 Sel. configurazione avvertenza VP/INulla | Selez /stato errori 1/0 comunicazioni (2) Vedere pag. 5-44
Impost. errori Awio (1) Vedere pag. 5-44

90 Limite sovravelocita assoluta Sdlez/stato errori Diagnostica (4) Vedere pag. 5-45
a1 Ritardo stallo Impost. errori Awvio (1) Vedere pag. 5-45
92 Limite sovraccarico motore Impost. errori Awvio (1) Vedere pag. 5-45
Impost. errori Awio (1) Vedere pag. 5-45

94 Fattore di servizio Sovraccarico motord  Diagnostica (4) Vedere pag. 5-45
Sovraccarico motorel Diagnostica (4) Vedere pag. 5-45

95 Vel. 1 di sovraccarico motore Limiti Awio (1) Vedere pag. 5-45
Impost. errori Awvio (1) Vedere pag. 5-45

96 Vel. 2 di sovraccarico motore Sovraccarico motord Diagnostica (4) Vedere pag. 5-45
Impost. errori Awvio (1) Vedere pag. 5-45

97 Limite minimo sovraccarico Sovraccarico motord  Diagnostica (4) Vedere pag. 5-45
Impost. errori Awvio (1) Vedere pag. 5-45

98 Deti testpoint errori Sovraccarico motord Diagnostica (4) Vedere pag. 5-46
99 Selezione testpoint errori Testpoint Diagnostica (4) Vedere pag. 5-46
100 Rif. velocita 1 BASSO (FRAZIONE) Testpoint Diagnostica (4) Vedere pag. 5-46
101 Rif. velocital ALTO (INTERO, 32 bit) | Rif. velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-46
102 Fattore 1 di scalavelocita Rif. velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-46
103 Rif. 2 di velocitaBASSO (FRAZIONE) | Rif. velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-47
104 Rif. 2 di velocita ALTO (INTERO, 32 hit) | Rif. velocita Coppiavel ocita 3) Vedere pag. 5-47
105 Fattore 2 scala di velocita Rif. velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-47
106 Trim di velocita BASSO Rif. velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-47
107 Trim di velocita ALTO Rif. velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-47
108 Dati testpoint riferimento velocita BASSO | Rif. velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-47
Rif. velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-47

Testpoint Diagnostica (4) Vedere pag. 5-47

109 Dati testpoint riferimento velocita ALTO | Rif. velocita Coppia velocita (3) Vedere pag. 5-47
Testpoint Diagnostica (4) Vedere pag. 5-47

110 Selezione testpoint riferimento velocita Rif. velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-48
Testpoint Diagnostica (4) Vedere pag. 5-48

117 Velocitajog 1 Rif. velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-48
118 Velocitajog 2 Rif. velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-48
119 Velocita prestabilita 1 Rif. velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-48
120 Velocita prestabilita 2 Rif. velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-48
121 Velocita prestabilita 3 Rif. velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-48
122 Velocita prestabilita 4 Rif. velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-49
123 Velocita prestabilita 5 Rif. velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-49
125 Tempo di accel. * * Vedere pag. 5-49
126 Tempo di decel. * * Vedere pag. 5-49
127 Limite velocita motore inversa Rif. velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-49
Limiti Awio (1) Vedere pag. 5-49

128 Lim. vel. motore in avanti Rif. velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-49
129 Trim massimo velocitainversa Rif. velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-49

* Puo essere visualizzato solo con la scheda di com. PLC installata
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Capitolo 5

Parametri di programmazione

Tabella 5.A - Tabella dei parametri in ordine numerico 1336T (cont.)

N. param. Nome parametro (Elemento) Gruppo File (N. file) Descr. param.
130 Trim massimo vel. in avanti Rif. velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-50
131 Percentuale droop Rif. velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-50
132 Uscitariferimento velocita BASSA Rif. velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-50
133 Uscitariferimento velocita ALTA (32 hit) Rif. velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-50
134 Uscitaregolatore di velocita Reg. velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-50
135 Dati testpoint regolatore di velocita BASSO|  Reg. velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-50

Testpoint Diagnostica (4) Vedere pag. 5-50
136 Dati testpoint regolatore di velocita ALTA Reg. velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-50
Testpoint Diagnostica (4) Vedere pag. 5-50
137 Selez. testpoint regolatore di velocita Reg. velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-51
Testpoint Diagnostica (4) Vedere pag. 5-51
138 Errore di velocita Reg. velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-51
139 KI - Loop velocita Reg. velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-51
Reg. azionam. Awio (1) Vedere pag. 5-51
Autoreg. velocita Coppia velocita (3) Vedere pag. 5-51
140 KP - Loop velocita Reg. velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-51
Reg. azionam. Awio (1) Vedere pag. 5-51
Reg. velocita Coppia velocita (3) Vedere pag. 5-51
141 KF - Loop velocita Reg. velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-51
Reg. azionam. Awio (1) Vedere pag. 5-51
Reg. velocita Coppia velocita (3) Vedere pag. 5-51
142 Larghezza banda filtro errore KF Fdbk velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-51
143 Dati testpoint feedback velocita BASSO Fdbk velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-52
Testpoint Diagnostica (4) Vedere pag. 5-52
144 Dati testpoint feedback velocita ALTO Fdbk velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-52
Testpoint Diagnostica (4) Vedere pag. 5-52
145 Selezione testpoint feedback velocita Fdbk velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-52
Testpoint Diagnostica (4) Vedere pag. 5-52
146 Feedback velocita Fdbk velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-52
Reg. azionam. Awio (1) Vedere pag. 5-52
147 Feedback velocita scalata Fdbk velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-52
Monitor Diagnostica (4) Vedere pag. 5-52
148 Feedback posizione encoder BASSO Fdbk velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-53
Monitor Awio (1) Vedere pag. 5-53
Monitor Diagnostica (4) Vedere pag. 5-53
149 Feedback posizione encoder ALTO Fdbk velocita Coppiavelocita Vedere pag. 5-53
Monitor Awio (1) Vedere pag. 5-53
Monitor Diagnostica (4) Vedere pag. 5-53
150 Tipo dispositivo di fdbk Fdbk velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-53
151 Guadagno inseguimento fdbk Fdbk velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-53
152 Selezionefiltro fdbk Fdbk velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-53
153 Guadagno filtro Kn-Fdbk Fdbk velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-53
154 BW filtro Wn-Fdbk Fdbk velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-53
155 Vel. tachimetro Fdbk velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-54
156 Freq filtro arresta-banda Rif. coppia Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-54
157 Q Filtro arresta-banda Rif. coppia Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-54
161 Riferimento esterno Iq Rif. coppia Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-54
162 Riferimento esterno coppia 1 Rif. coppia Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-54
163 Percentuale coppiaslave 1 Rif. coppia Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-54
164 Riferimento esterno coppia 2 Rif. coppia Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-54
165 Percentuale coppiaslave 2 Rif. coppia Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-54
166 Gradino esterno coppia Rif. coppia Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-55
167 Riferimento interno coppia Rif. coppia Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-55
Monitor Diagnostica (4) Vedere pag. 5-55
168 Riferimento interno Iq Rif. coppia Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-55
Monitor Diagnostica (4) Vedere pag. 5-55
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Capitolo 5

Parametri di programmazione

Tabella 5.A - Tabella dei parametri in ordine numerico 1336T (cont.)

N. param. Nome parametro (Elemento) Gruppo File (N. file) Descr. param.
172 Dati testpoint riferimento coppia Rif. coppia Coppia velocita (3) Vedere pag. 5-55
Testpoint Diagnostica (4) Vedere pag. 5-55

173 Selezione testpoint riferimento coppia Rif. coppia Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-55
Testpoint Diagnostica (4) Vedere pag. 5-55

174 Livello minimo flusso Rif. coppia Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-56
Limite Awio (1) Vedere pag. 5-56

175 Limite riferimento coppia pos. Rif. coppia Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-56
S _ Limiti Awio (1) Vedere pag. 5-56

176 Limiterif. coppianeg. Rif. coppia Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-56
. . . Limiti Awio (1) Vedere pag. 5-56

177 Limite potenzain trazione Rif. coppia Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-56
. o Limiti Awio (1) Vedere pag. 5-56

178 Limite pot. in rigen. Rif. coppia Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-56
o Limiti Awio (1) Vedere pag. 5-56

179 Lim. rif. corr. mot. pos. Rif. coppia Coppiavelocita(3) | Vedere pag. 5-56
o Limiti Awio (1) Vedere pag. 5-56

180 Lim. rif. corr. mot. neg. Rif. coppia Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-56
. Limiti Awio (1) Vedere pag. 5-56

181 Limite DI/DT Rif. coppia Coppiavelocita(3) | Vederepag. 5-57
Limiti Awio (1) Vedere pag. 5-57

182 Potenza calcolata Rif. coppia Coppiavelocita(3) | Vedere pag. 5-57
Mon!tor Awio (1) Vedere pag. 5-57

o . Monitor Diagnostica (4) Vedere pag. 5-57

183 Steto limite coppia Rif. coppia Coppiavelocita(3) | Vederepag. 5-57
184 Stato modditacoppia Rif. coppia Coppiavelocita(3) | Vedere pag. 5-57
185 Corrente motore per unita Monitor Awvio (1) Vedere pag. 5-57
. N Monitor Diagnostica (4) Vedere pag. 5-57

186 Tensione motore per unita Monitor Awio (1) Vedere pag. 5-58
- Monitor Diagnostica Vedere pag. 5-58

220 Ampere nominali uscita inverter Info Diagnostica (4) Vedere pag. 5-58
221 Tensione nominale ingresso inverter Info Diagnostica (4) Vedere pag. 5-58
222 Frequenza cavi inverter Blocco coppia Coppiavelocita(3) | Vederepag. 5-58
223 Selezione precaricalridethru Blocco coppia Coppiavelocita(3) | Vedere pag. 5-59
224 Val. di rifer. sottotensione Blocco coppia Coppiavelocita(3) | Vedere pag. 5-59
225 Time out precaricabus Blocco coppia Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-59
226 Time out ridethru bus Blocco coppia Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-59
227 Opzioni di funzionamento CP Blocco coppia Coppiavelocita(3) | Vedere pag. 5-60
228 HP targa Dati azionam. Awvio (1) Vedere pag. 5-60
229 Velocita base motore Dati azionam. Awvio (1) Vedere pag. 5-60
230 Corrente targa motore Dati azionam. Awvio (1) Vedere pag. 5-60
231 Volt targa motore Dati azionam. Awvio (1) Vedere pag. 5-60
232 Freq targa motore Dati azionam. Awvio (1) Vedere pag. 5-60
233 Poli targa motore Dati azionam. Awvio (1) Vedere pag. 5-60
234 Inerziamotore Reg. azionam. Awvio (1) Vedere pag. 5-60
Autoreg. velocita | Coppia velocita (3) Vedere pag. 5-60

235 Encoder PPR Dati azionam. Awvio (1) Vedere pag. 5-61
236 Reg. Rs (resistenza statore) Autoreg. coppia | Coppiavelocita(3) | Vederepag. 5-61
237 Induttanza dispersione Autoreg. coppia Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-61
238 Reg. Id (corrente di flusso di base) Autoreg. coppia | Coppiavelocita(3) | Vedere pag. 5-61
240 Reg. Iq (corrente di coppia di base) Autoreg. coppia | Coppiavelocita(3) | Vedere pag. 5-61
241 Reg. Vde (tensione di coppia di base) Autoreg. coppia | Coppiavelocita(3) | Vederepag. 5-61
242 Reg. Ve (tensione di flusso di base) Autoreg. coppia | Coppiavelocita(3) | Vedere pag. 5-61
243 Vde max (HP di picco) Autoreg. coppia | Coppiavelocita(3) | Vederepag.5-61
244 Ve max (HP costanti) Autoreg. coppia Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-62
245 Vde minimo ] i Autoreg. coppia Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-62
246 Scorrimento K (frequenza scorrimento di base) Autorey. coppia Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-62
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Capitolo 5

Parametri di programmazione

Tabella 5.A - Tabella dei parametri in ordine numerico 1336T (cont.)

N. param. Nome parametro (Elemento) Gruppo File (N. file) Descr. param.
246 Freg. scorrimento di base Autoreg. coppia Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-62
247 Freg. max scorrimento di base Autoreg. coppia Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-62
248 Freq. min. scorrimento di base Autoreg. coppia Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-62
249 Kp - Regolatore scorrimento Autoreg. coppia Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-62
250 Ki - Regolatore scorrimento Autoreg. coppia Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-62
251 Kp - Regolatore di flusso Autoreg. coppia Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-62
252 Ki - Regolatore di flusso Autoreg. coppia Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-63
256 Selezione diagnostica autoreg. Reg. azionam. Awvio (1) Vedere pag. 5-63

Autoreg. coppia Coppia velocita (3) Vedere pag. 5-63
Autoreg. velocita Coppia velocita (3) Vedere pag. 5-63
Transistor Diag. Diagnostica (4) Vedere pag. 5-63
257 Configurazione diagnostica transistor Diag transistor Diagnostica (4) Vedere pag. 5-63
258 Risultato diagnosticainverter #1 Diag transistor Diagnostica (4) Vedere pag. 5-63
259 Risultato N. 2 diagnostica inverter Diag transistor Diagnostica (4) Vedere pag. 5-64
260 Offset Iq Diag transistor Diagnostica (4) Vedere pag. 5-64
261 Offset Id Diag transistor Diagnostica (1) Vedere pag. 5-64
262 Riferimento corrente rotazione fase Autoreg. coppia Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-64
Reg. azionamento | Awio (1) Vedere pag. 5-64
263 Riferimento frequenza rotazione fase Autoreg. coppia Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-64
Reg. azionamento | Awio (1) Vedere pag. 5-64
264 Feedback grandezza corrente motore Monitor Awvio (1) Vedere pag. 5-64
Monitor Diagnostica (4) Vedere pag. 5-64
265 Grandezza tensione motore Monitor Awvio (1) Vedere pag. 5-64
Monitor Diagnostica (4) Vedere pag. 5-64
266 Frequenza statore Monitor Awvio (1) Vedere pag. 5-65
Monitor Diagnostica (4) Vedere pag. 5-65
267 Coppiacacolata Vedere pag. 5-65
268 Tensione bus CC Monitor Awvio (1) Vedere pag. 5-65
Monitor Diagnostica (4) Vedere pag. 5-65
269 Feedback velocita motore filtrata Monitor Diagnostica (4) Vedere pag. 5-65
Monitor Awio (1) Vedere pag. 5-65
Fdbk velocita Coppia velocita (3) Vedere pag. 5-65
270 Feedback temperaturainverter Monitor Awvio (1) Vedere pag. 5-65
Monitor Diagnostica (4) Vedere pag. 5-65
271 Flusso motore limitato Monitor Awvio (1) Vedere pag. 5-65
Monitor Diagnostica (4) Vedere pag. 5-65
273 Selezione testpoint Testpoint Diagnostica (4) Vedere pag. 5-65
Autoreg. coppia Coppia velocita (4) Vedere pag. 5-65
274 Dati testpoint Testpoint Diagnostica (4) Vedere pag. 5-66
Autoreg. coppia Coppia velocita (4) Vedere pag. 5-66
275 Selezione testpoint #2 Uso solo in fabbr. NON USARE Vedere pag. 5-66
276 Dati testpoint #2 Uso solo in fabbr. NON USARE Vedere pag. 5-66
277 Selezione testpoint #3 Uso solo in fabbr. NON USARE Vedere pag. 5-66
278 Dati testpoint #3 Uso solo in fabbr. NON USARE Vedere pag. 5-66
279 Selezione testpoint #4 Uso solo in fabbr. NON USARE Vedere pag. 5-66
280 Dati testpoint #4 Uso solo in fabbr. NON USARE Vedere pag. 5-66
281 Selezione testpoint #5 Uso solo in fabbr. NON USARE Vedere pag. 5-67
282 Dati testpoint #5 Uso solo in fabbr. NON USARE Vedere pag. 5-67
283 Selezione testpoint #6 Uso solo in fabbr. NON USARE Vedere pag. 5-67
284 Dati testpoint #6 Uso solo in fabbr. NON USARE Vedere pag. 5-67
285 Selezione per test DCA 1 Uso solo in fabbr. NON USARE Vedere pag. 5-67
286 Selezione per test DCA 2 Uso solo in fabbr. NON USARE Vedere pag. 5-67
287 Regolatore frequenza Ki Blocco coppia Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-67
288 Regolatore frequenza Kp Blocco coppia Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-68
289 Regolatore frequenza Kff Blocco coppia Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-68
290 Regolatore frequenza Ksel Blocco coppia Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-68
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Tabella 5.A - Tabella dei parametri in ordine numerico 1336T (cont.)

Capitolo 5

Parametri di programmazione

N. param. Nome parametro (Elemento Gruppo File (N. file) Descr. param.
291 Filtro tracking frequenza Blocco coppia Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-68
202 Tipo filtro tracking Blocco coppia Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-68
203 Filtro trim frequenza Blocco coppia Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-68
294 Errori rot. afasi motore Autoreg. coppia Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-68
295 Errori test di induttanza motore Autoreg. coppia Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-69
296 Errori test di resistenza statore Autoreg. coppia Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-69
297 Errori test flusso motore (Id) Autoreg. coppia Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-69
298 Errori calc. blocco coppia Autoreg. coppia Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-69
300 ID adattatore Inf. Diagnostica (4) Vedere pag. 5-70
301 Versione adattatore Inf. Diagnostica (4) Vedere pag. 5-70
302 Config. adattatore Inf. Diagnostica (4) Vedere pag. 5-70
304 Sel. lingua Inf. Diagnostica (4) Vedere pag. 5-70

Dati azion. Awio (1) Vedere pag. 5-70
310 Ingr. dati Al I/0 SCANport I/O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-70
311 Ingr. dati A2 I/0 SCANport I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-70
312 Ingr. dati B1 I/0 SCANport 1/O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-70
313 Ingr. dati B2 I/0O SCANport I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-71
314 Ingr. dati C1 I/0O SCANport 1/O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-71
315 Ingr. dati C2 I/0O SCANport 1/O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-71
316 Ingr. dati D1 I/0 SCANport I/O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-71
317 Ingr. dati D2 I/O SCANport 1/O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-71
320 Usc. dati A1 I/O SCANport 1/O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-71
321 Usc. dati A2 I/0O SCANport I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-71
322 Usc. dati B1 I/0O SCANport 1/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-71
323 Usc. dati B2 I/0 SCANport I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-72
324 Usc. dati C1 I/0 SCANport I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-72
325 Usc. dati C2 I/O SCANport 1/O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-72
326 Usc. dati D1 I/0O SCANport 1/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-72
327 Usc. dati D2 I/0O SCANport 1/O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-72
330 Maschera abilita porta Masch. SCANport I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-72
331 Maschera direz. Masch. SCANport I/O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-73
332 Maschera avvio Masch. SCANport I/O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-73
333 Maschera Jog Masch. SCANport 1/O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-73
334 Maschera rif. Masch. SCANport I/O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-73
335 Maschera errore Masch. SCANport 1/O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-73
336 Maschera azion. azzer. Masch. SCANport 1/O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-74
337 Maschera controllo locale Masch. SCANport I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-74
340 Prop. stop Propr. SCANport 1/O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-74
341 Prop. direzione Propr. SCANport 1/O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-74
342 Prop. awvio Propr. SCANport 1/O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-74
343 Prop. Jog 1 Propr. SCANport I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-75
344 Prop. Jog 2 Propr. SCANport 1/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-75
345 Prop. rif. imp. Propr. SCANport I/O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-75
346 Prop. locale Propr. SCANport I/O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-75
347 Prop. flusso Propr. SCANport 1/O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-75
348 Prop. trim Propr. SCANport I/O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-76
349 Prop. rampa Propr. SCANport 1/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-76
350 Prop.errore Propr. SCANport 1/O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-76
352 Filtro ingr. 10 Volt Ingresso analogico I/O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-76
353 Filtro ingr. pot. Ingresso analogico I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-76
354 Filtro ingr. mA Ingresso analogico 1/O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-76
355 Ingr. 10 Volt Ingresso analogico I/O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-77
356 Offset 10 Volt Ingresso analogico I/O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-77
357 Scalaggio 10 Volt Ingresso analogico I/O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-77
358 Ingr. pot. Ingresso analogico 1/O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-77
359 Offset pot. Ingresso analogico 1/O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-77
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Capitolo 5

Parametri di programmazione

Tabella 5.A - Tabella dei parametri in ordine numerico 1336T (Parametri adattatore standard)

N. param. | Nome parametro (Elemento) Gruppo File (N. file) Descr. param.
360 Scalaggio pot. Ingresso analogico I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-77
361 Ingresso milli A Ingresso analogico I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-77
362 Offset ingresso milli A Ingresso analogico I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-78
363 Scalaggio ingresso milli A Ingresso analogico I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-78
364 Sel. analogica SP Ingresso analogico I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-78
365 Ingr. analogico SP Ingresso analogico I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-78
366 Scalaanaogica SP 1 Ingresso analogico I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-78
367 Selezione analogica SP 2 Ingresso analogico I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-79
368 Ingresso analogico SP 2 Ingresso analogico I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-79
369 Scalaanaogica SP 2 Ingresso analogico I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-79
370 Uscitaanal. 1 Uscita analogica I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-79
371 Offset uscitaanal. 1 Uscita analogica I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-79
372 Scala uscitaanalogica 1 Uscita analogica I/O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-80
373 Uscita analogica 2 Uscita anal ogica 1/O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-80
374 Offset uscita analogica 2 Uscita analogica I/O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-80
375 Scala uscita analogica 2 Uscita analogica I/O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-80
376 UscitamA Uscitaanalogica I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-80
377 Offset uscitamA Uscita anal ogica 1/O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-80
378 Scala uscitamA Uscita analogica I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-81
379 Usc. analogica SB Uscita anal ogica 1/O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-81
384 Selezione uscita Logica 1/O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-81

Logica Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-81
385 Modalitaingresso LOQ} ca I/0O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-82
Logica Coppia velocita (3) Vedere pag. 5-82
Dati azionam. Awio (1) Vedere pag. 5-82
386 Stato ingresso Monitor Awvio (1) Vedere pag. 5-82
Monitor Diagnostica (4) Vedere pag. 5-82
387 Selezione arresto 1 L ogj ca Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-82
Logica I/O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-82
388 Selezione arresto 2 Logica Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-83
Logica |/O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-83
389 Vel. accel. 1 Rif. velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-83
Limiti Awio (1) Vedere pag. 5-83
390 Vel. accel. 2 Rif. velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-83
Limiti Awio (1) Vedere pag. 5-83
301 Velocita decel. 1 Rif. velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-83
Limiti Awio (1) Vedere pag. 5-83
392 Velocitadecel. 2 Rif. velocita Coppia velocita (3) Vedere pag. 5-83
Limiti Awio (1) Vedere pag. 5-83
393 Incremento Mop Rif. velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-83
394 Vaore Mop Monitor Awvio (1) Vedere pag. 5-83
Monitor Diagnostica (4) Vedere pag. 5-83
395 PPR impulsi Fdbk velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-84
396 Fronteimpulsi Fdbk velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-84
397 Scalaimpuls Fdbk velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-84
398 Offset impulsi Fdbk velocita Coppiavelocita (3) Vedere pag. 5-84
399 Vaoreimpulsi Monitor Awvio (1) Vedere pag. 5-84
Monitor Diagnostica (4) Vedere pag. 5-84
404 Riprove com. SP Info Diagnostica Vedere pag. 5-84
405 Selezione errori Selez./steto errori File diagnostica Vedere pag. 5-85
Selez/stato errori 1/O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-85
406 Selezione avvertenza Selez./stato errori File diagnostica Vedere pag. 5-85
Selez/stato errori 1/O comunicazioni (2) Vedere pag. 5-85
407 Stato errori Selez./stato errori File diagnostica Vedere pag. 5-85
Selez/stato errori /0 comunicazioni (2) Vedere pag. 5-85
408 Stato avvertenza Selez./stato errori File diagnostica Vedere pag. 5-85
Selez/stato errori /0 comunicazioni (2) Vedere pag. 5-85
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Tabella 5.B - Tabella dei parametri 1336T in ordine alfabetico

Capitolo 5

Parametri di programmazione

Nome parametro (Elemento) N. param. Rif. pagina
A setpoint 1 60 5-39
A setpoint 2 61 5-39
Amp nominali uscitainverter 220 5-58
Amp targhetta dati motore 230 5-60
Ampiezza tensione motore 265 5-64
Azz. mascheraerrori 335 5-73
Azz. propr. errori 350 5-76
Config. adattatore 302 5-70
Config. diagnostica transistor 257 5-63
Contatore controllo motore 8 5-31
Corrente max freno dinamico 77 5-41
Corrente motore per unita 185 5-57
Dati di trasmiss. di com. azionam. 1 20 5-34
Dati testpoint 274 5-66
Dati testpoint autoregolazione a7 5-36
Dati testpoint errore 98 5-46
Dati testpoint feedback velocita ALTO 144 5-52
Dati testpoint feedback velocita BASSO 143 5-52
Dati testpoint No. 2 276 5-66
Dati testpoint No. 3 278 5-66
Dati testpoint No. 4 280 5-66
Dati testpoint No. 5 284 5-61
Dati testpoint No. 6 286 5-67
Dati testpoint regolatore velocita ALTO 136 5-50
Dati testpoint regolatore velocita ALTO 136 5-50
Dati testpoint regolatore velocita BASSO 135 5-50
Dati testpoint regolatore velocita BASSO 135 5-50
Dati testpoint rif. coppia 172 5-55
Dati testpoint riferimento velocita ALTO 109 5-47
Dati testpoint riferimento velocita BASSO 108 5-47
Dati trasmiss. di com. azion. 2 21 5-34
Dati trim processo 31 5-34
Errore calc. coppia 298 5-69
Errore velocita 138 5-51
Errori prove bassi 295 5-69
Errori rotazione a fasi 294 5-68
Errori test flusso motore (Id) 297 5-69
Fattore di scalavelocita 1l 102 5-46
Fattore di scalavelocita 2 105 5-47
Fattore smorzamento VP 45 5-36
Fdbk vel. filtrata 269 5-65
Feedback ampiezza corrente motore 264 5-64
Feedback posizione encoder ALTO 149 5-50
Feedback posizione encoder BASSO 148 5-50
Feedback trim processo 28 5-34
Feedback velocita 146 5-52
Feedback velocitain scala 147 5-52
Filtro aspillo Q 157 5-54
Filtro ingr. 10 Volt 352 5-76
Filtro ingr. mA 354 5-76
Filtro ingr. pot. 353 5-76
Filtro tracker frequenza 291 5-68
Filtro trim frequenza 293 5-68
Freg. filtro aspillo 156 5-54
Freq. max. scorrimento di base 247 5-38
Freq. minima scorrimentodi base 248 5-38
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Capitolo 5

Parametri di programmazione

Tabella 5.B - Tabella dei parametri 1336T in ordine alfabetico

Nome parametro (Elemento) N. param. Rif. pagina
Freg. targhetta dati motore 232 5-60
Frequenza portante inverter 222 5-58
Fronte impulsi 396 5-84
Guadagno filtro feedback Kn 153 5-53
Guadagno Ki trim processo 32 5-34
Guadagno Kp trim processo 33 5-35
Guadagno tracker feedback 151 5-53
Guadagno uscita trim processo 36 5-34
ID adattatore 300 5-70
Ind. 1 di ricev. di com. azionam. 12 5-31
Ind. 2 di ricev. di com. azionam. 13 5-31
Ind. di trasmiss. di com. azionam. 11 5-31
Indiretto di trasmiss. di com. azionam. 1 14 5-33
Indiretto di trasmiss. di com. azionam. 2 15 5-33
Induttanza dispersione 237 5-61
Inerzia motore 234 5-60
Ingr. 10 Volt 355 5-77
Ingr. anal. SP1 365 5-78
Ingr. anal. SP 2 368 5-79
Ingr. dati A1 310 5-70
Ingr. dati A2 311 5-70
Ingr. dati B1 312 5-70
Ingr. dati B2 313 5-71
Ingr. dati C1 314 5-71
Ingr. dati C2 315 5-71
Ingr. dati D1 316 5-71
Ingr. dati D2 317 5-71
Ingresso milli A 361 5-77
Ingresso pot. 358 5-77
Intervallo oper. di com. azionam. 9 5-31
Kp loop vel. 140 5-51
Larghezza bandafiltro trim processo 30 5-34
Larghezza banda filtro Wn-Feedback 154 5-54
Larghezza banda VP desiderata 43 5-36
Lim. alto trim processo 35 5-35
Lim. basso trim processo 34 5-35
Lim. rif. coppia positiva 175 5-56
Lim. rif. corrente motore neg. 179 5-56
Lim. rif. corrente motore pos. 179 5-56
Lim. vel. motore in avanti 128 5-49
Lim. vel. motore inversa 127 5-49
Limite coppia autoreg. 40 5-35
Limite corrente motore 177 5-56
Limite pot. in rigen. 178 5-56
Limite sovracc. minimo 97 5-45
Limite sovracc. motore 92 5-45
Limite sovravel ocita assoluta 20 5-45
Livello flusso minimo 174 5-56
Loop di velocitaKi 139 5-51
Loop velocita Kf 141 5-51
Maschera avvio 332 5-73
Maschera azzera az. 336 5-74
Mascherajog 333 5-73
Mascheralocale 337 5-74
Mascherarif. 334 5-73
Minimo Vde 245 5-62
Modalitaingresso 385 5-82
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Capitolo 5

Parametri di programmazione

Tabella 5.B - Tabella dei parametri 1336T in ordine alfabetico

Nome parametro (Elemento) N. param. Rif. pagina
Offset 10 Volt 356 5-77
Offset impulsi 398 5-84
Offset ingresso milli A 362 5-78
Offset Iq 260 5-64
OFFSET Id 261 5-64
Offset pot. 359 5-77
Offset uscitaanalogica 1 371 5-79
Offset uscita analogica 2 374 5-80
Oltre setpoint 1 62 5-39
Oltre setpoint 2 63 5-39
Oltre setpoint 3 64 5-40
Oltre setpoint 4 65 5-40
Opzioni logica 59 5-39
Opzioni operazioni CP 227 5-60
Parola comando logica 52 5-37
Passo coppia esterna 165 5-54
Perc. 1 coppiadave 163 5-54
Perc. 2 coppiadave 165 5-54
Percentuale droop 131 5-50
Poli targhetta dati motore 233 5-60
Potenza cal colata 182 5-57
PPR encoder 235 5-38
PPR impulsi 395 5-84
Propr. direzione 341 5-7
Propr. rif. imp. 345 5-75
Proprietario avvio 342 5-74
Proprietario flusso 347 5-75
Proprietario Jog 1 343 5-75
Proprietario Jog 2 344 5-75
Proprietario locale 346 5-75
Proprietario rampa 349 5-76
Proprietario Stop 340 5-74
Proprietario trim 348 5-76
Reg. Id (corrente di flusso di base) 238 5-61
Reg. I1q (corrente di coppiadi base) 240 5-61
Reg. Vde (tensione coppia di base) 241 5-61
Regolatore di flusso KP 25 5-62
Regolatore flusso Ki 252 5-62
Regolatore freg. Kff 289 5-68
Regolatore freg. Kp 288 5-68
Regolatore freq. Ksel 290 5-68
Regolatore frequenza Ki 287 5-67
Regolatore scorr. Kp 249 5-62
Regolatore scorrimento Ki 250 5-62
Resistenza statore 236 5-61
Ricev. di com. azion. 1, Dati 1 22 5-33
Ricev. di com. azion. 1, Dati 2 23 5-33
Ricev. di com. azion. 2, Dati 1 24 5-33
Ricev. di com. azion. 2, Dati 2 25 5-33
Rif. 1 coppiaesterna 162 5-54
Rif. 2 coppia esterna 164 5-54
Rif. coppiainterna 167 5-55
Rif. frequenzarotazione afas 263 5-64
Rif. 1Q esterno 161 5-54
Rif. Iqinterno 168 5-55
Rif. trim processo 27 5-34
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Capitolo 5

Parametri di programmazione

Tabella 5.B - Tabella dei parametri 1336T in ordine alfabetico

Nome parametro (Elemento) N. param. Rif. pagina
Rif. velocital ALTO 101 5-46
Rif. velocita 1 BASSO 100 5-46
Rif. velocita2 ALTO 104 5-47
Rif. velocita2 BASSO 103 5-47
Riprove di com. SP 404 5-84
Ritardo stallo 91 5-45
Scala 10 Volt 357 5-77
Scalaana. SP 1 366 5-78
Scalaanal. SP 2 369 5-79
Scalaimpulsi 397 5-84
Scalaingresso milli A 363 5-78
Scala pot. 360 5-77
Scala uscita analogica 1 372 5-80
Scala uscita analogica 2 375 5-80
Scalauscitamilli A 378 5-81
Scorr. K 246 5-62
Sel. anal. SP 1 364 5-78
Sel. anal. SP 2 367 5-79
Se.ar. 1 387 5-82
Sdl. arr. 2 388 5-83
Sel. avvertenze 406 5-85
Sel. configurazione avvertenze VP 89 5-44
Sel. configurazione errori VP 88 5-44
Sel. filtro di feedback 152 5-53
Sdl. lingua 304 5-70
Sel. precaricalridethru 223 5-59
Sel. setpoint trim processo 38 5-35
Sel. testpoint logica 71 5-41
Sel. testpoint regolatore velocita 137 5-51
Sel. testpoint regolatore velocita 137 5-51
Sel. testpoint rif. coppia 173 5-55
Sel. testpoint riferimento velocita 110 5-48
Sel. trim processo 29 5-34
Selezione configurazione avvertenze CP 87 5-44
Selezione configurazione errori CP 86 5-43
Selezione diagnostica autoreg. 256 5-63
Selezione errore 405 5-42
Selezione per provaDCA 1 285 5-67
Selezione per provaDCA 2 286 5-67
Selezione setpoint 66 5-40
Selezione testpoint 273 5-65
Selezione testpoint autoreg. 48 5-37
Selezione testpoint errore 99 5-46
Selezione testpoint feedback velocita 145 5-52
Selezione testpoint No. 2 275 5-65
Selezione testpoint No. 3 277 5-66
Selezione testpoint No. 4 279 5-66
Selezione testpoint No. 5 281 5-67
Selezione testpoint No. 6 283 5-67
Setpoint sottotensione 224 5-59
Sosta arresto 72 5-41
Stato autoregolazione 44 5-36
Stato avvertenze CP configurabili 84 5-43
Stato avvertenze VP configurabili 85 5-43
Stato errore 407 5-42
Stato errori accensione/diagnostica 80 5-42
Stato errori CP configurabili 82 5-42
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Capitolo 5

Parametri di programmazione

Tabella 5.B - Tabella dei parametri 1336T in ordine alfabetico

Nome parametro (Elemento) N. param. Rif. pagina
Stato errori non config. 81 5-42
Stato errori VP configurabili 83 5-42
Stato ingr. locale 54 5-38
Stato ingresso 386 5-82
Stato limite coppia 183 5-57
Stato logica ato 57 5-38
Stato logica basso 56 5-38
Stato mod. coppia 184 5-57
Stato usc. locale 56 5-38
Temp. max freno dinamico 78 5-41
Tempo accel. 125 5-49
Tempo decel. 126 5-49
Tensione bus CC 268 5-65
Tensione motore per unita 186 5-57
Tensione nominale coppia 241 5-61
Testpoint dati logica 70 5-40
Testpoint trim processo 37 5-35
Timeout precarica bus 225 5-59
Timeout ridethru bus 226 5-59
Tipo di strutturadi corr. azionam. 5 5-33
Tipo dispositivo di feedback 150 5-53
Tolleranza setpoint vel. 67 5-40
Tolleranzaval. di riferimento corrente 68 5-40
Tolleranza velocita zero 69 5-40
Trim vel. in avanti max 130 5-50
Trim vel. inversa max 129 5-49
Trim velocita ALTO 107 5-47
Trim velocita BASSO 106 5-47
Usc. and. SP 379 5-81
Usc. dati Al 320 5-71
Usc. dati A2 321 5-71
Usc. dati B1 322 5-71
Usc. dati B2 323 5-71
Usc. dati C1 324 5-71
Usc. dati C2 325 5-71
Usc. dati D1 326 5-71
Usc. dati D2 327 5-72
Uscitaanalogica 1 370 5-79
Uscitaanalogica 2 373 5-80
Uscitamilli A 376 5-80
Uscitaregolatore velocita 134 5-50
Uscitariferimento velocita 134 5-50
Uscitariferimento velocita ALTA 133 5-50
Uscitariferimento velocita BASSA 132 5-50
Uscita trim processo 26 5-34
Vaoreimpulsi 399 5-84
Vel. 2 sovracc. motore 95 5-45
Vel. accel. 1 389 5-83
Vel. accel. 2 390 5-83
Vel. autoregolazione 41 5-36
Vel. baud di com. azionam. 10 5-31
Vel. decdl. 1 391 5-83
Vel. decdl. 2 392 5-83
Velocita Jog 1 117 5-48
Velocita Jog 2 118 5-48
Velocita motore di base 229 5-38
Velocitaprest 1 119 5-48
Velocita prest 2 120 5-48
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Capitolo 5

Parametri di programmazione

Tabella 5.B - Tabella dei parametri 1336T in ordine alfabetico

Nome parametro (Elemento) N. param. Rif. pagina
Velocita prest 3 121 5-48
Velocita prest 4 122 5-49
Velocitaprest 5 123 5-49
Velocita Tach 155 5-54
Versione adattatore 301 5-70
Versione software azionam. 1 5-50
Volt targhetta dati motore 231 5-60

Parametri degli adattatori standard  Sel’ azionamento 1336 FORCE € dotato di una scheda adattatore stan-
dard, i parametri entro lagamma da 300 a 500 sono dedicati esclusiva-
mente a questa. | parametri degli adattatori standard sono divisi in
quattro file. Latabellacompleta dei parametri per un 1336 Force dotato
di adattatore standard si trovanellaFigura5.2. Latabellaé statadivisa
in file, gruppi ed elementi per facilitarneil reperimento.

Figura 5.2. Azionamento 1336 FORCE con scheda adattatore standard

FILE 1 - Avvio
Dati azionam. Reg. azionam. Gruppo limiti

53 Sel. mod. coppia 41 Velocita autoreg 59 Opzioni logica

228 HPtarga 43 Largh ban VP desid 94*  Fattoredi servizio

229 Velocita base motore 44 Stato reg. autom. 127 Limitevd. inversa
230 Amp targa motore 45 Fattoresmorz. VP 128 Limitevel. in avanti
231 Volt targa motore 46 Inerziatotae 174 Livello flusso minimo
232 Freq targa motore 139  Ki Loop velocita 175  Lim. coppiamot. pos.
233 Poli targamotore 140  KpLoop ve. 176  Lim. coppia mot. neg.
235  PPR encoder 141 Kf Loop vel. 177 Lim. pot. in trazione
267* Coppiacalc. 146 Feedback velocita 178  Limite pot. in rigen.
275*  Sel. 2 TP coppia 234 Inerziamotore 179 Lim. rif. corr. mot. pos.
276* Dati 2 TP coppia 256  Sdl. autoreg. diagn. 180  Lim. rif. corr. mot. neg.
277 Sel. 3TP coppia 262  Rif.rot. fasel 181  Limite D1/Dt

278* Dati 3 TP coppia 263 Rif. freq. rot. fase 389 Ve accd. 1

279*  Sdl. 4 TP coppia 390 Vel accd. 2

280* Dati 4 TP coppia 391 Vel decd. 1

281* Sel. 5 TP coppia 392 Vel. decdl. 2

282¢ Dati 5 TP coppia

283* Sdl. 6 TP coppia

284* Dati 6 TP coppia

285 Provase.1DCA

286* Provasel. 2 DCA

304  Sd. lingua

385 Mod. ingresso

Gruppo imp. errori Monitor
86 Sel. errori CP 8 Contatore MCB 268* Tensione bus CC
87 Sdl. errori VP 148  Fdbk pos. encoder basso | 269* Fdbk vel. filtraggio
88  Sdl. avvertenze CP 149  Fdbk pos. encoder alto 270*  Fdbk temp. inverter
89 Sd. avvertenze VP 182  Potenzacalcolata 271*  Flusso motore lim.
90*  Sovravel. assoluta 184  Corrente motore per unita| 386*  Stato ingresso
91*  Ritardo sosta 185  Tensione motore per unitd) 394* Valore Mop
92  Lim. sovracc. motore 186  Stato modalita coppia 399* Vaoreimpulsi
* Accessibile solo usando 95*  Vel. sovracc. motore 1 264+  Fdok corr. motore
gli strumenti 96*  Vel. sovracc. motore2 | 265* Magn. volt motore
dell’ azionamento 97*  Lim. sovracc. minimo 266*  Freq. comandata

5-16



Capitolo 5

Parametri di programmazione

Figura 5.2. Parametri degli adattatori standard (cont.)

FILE 2 - /O comunicazioni

I/O SCANport Logica I ngresso analogico Uscita analogica
310 In.dati Al 52 Comando logica 352% Filtr. ingr. 10 Volt 370 Usc. analogical
311 In. dati A2 54 Satoingr. locale 353* Filtr. ingr. pot. 371 Offsetusc. anal. 1
312 In. dati B1 55 Stato usc. locale 354* Filtr. ingr. mA 372 Scalausc. and. 1
313 In. dati B2 56 Stato logicabasso 355  Ingresso 10 Volt 373 Usc. analogica?2
314 In.dati C1 57 Statologicaato 356 Offset 10 Volt 374  Offset usc. analogica 2
315 In. dati C2 58 Conf. arresto coppid 357 Scala10 Volt 375 Scalausc. and. 2
316 In. dati D1 59 Opzioni logica 358 Ingr. Pot 376 Uscitamilli A
317 In. dati D2 60 A setpoint 1 359 Offset pot 377 Offset uscitamilli A
320 Usc. dati Al 61 A setpoint 2 360 Scalapot 378 Scalausc. milli A
321 Usc. dati A2 62 Oltresetpoint 1 361 Ingr. milli A 379 Uscita SPanalogica
322 Usc. dati B1 63 Oltre setpoint 2 362 Offsetingr. milli A
323 Usc. dati B2 64 Oltre setpoint 3 363 Scalaingr. milli A
324 Usc. dati C1 65 Oltre setpoint 4 364 Sel. SB analogico
325 Usc. dati C2 66 Oltre setpoint 5 365 Ingr. SB analogico
326 Usc. dati D1 67 Tot. setpoint vel. 366* Scalaanad.SP1
327 Usc. dati D2 68 Tot. setpoint corr. 367* Imp. anal. SP2
69 Tot. vel. zero 368* Ingr.anal. SP2
70 Dati testpoint logicd 369* Scalaanal. SP2

71
72
384
385
387
388

Sel. testpoint logical
Sosta arresto

Sel. uscita

Mod. ingresso

Sel. arresto 1

Sel. arresto 2

* Adattatore 4.xx standard in
dotazione

Da azion. ad azion.

Selez./Stato errore

Propr. SCANport

Masch. SCANport

9 Interv. oper. D2D

10  Velocitabaud D2D)
11 Indir. Trasm. D2D
12 Ind. Revl D2D

13 Ind. Rev2 D2D

14 Ind. Trasm. 1 D2D
15  Ind. Trasm. 2 D2D
16 Ind.1RevlD2D
17 Ind. 2 Revl D2D
18  Ind.1 Rev2 D2D
19  Ind. 2 Rev2 D2D
20  Dati 1trasm. D2D
21 Dati 2 trasm. D2D
22 Dati 1 Revl D2D
23 Dati 2 Revl D2D
24 Dati 1 Rev2 D2D
25  Dati 2 Rev2 D2D

80  Stato errori accens.
81  Stato errori non conf.
82  Statoerrori CP

83  Statoerrori VP

84  Stato avvertenze CP
85  Stato avvertenze VP
86 Sdl. errori CP

87 Sel. avvertenze CP
88 Sdl. errori VP

89 Sdl. avvertenze VP
405 Sdl. errori SA

406 Sdl. avvertenze SA
407 Stato errori SA

408 Stato avvertenze SA

340
341
342
343
344
345
346
347
348
349
350

Proprietario Stop
Proprietario dir.
Proprietario avvio
Proprietario Jog 1
Proprietario Jog 2
Proprietario rif. imp.
Proprietario locale
Proprietario flusso
Proprietario trim
Proprietario rampa
Proprietario azz. err.

330 Mascheraabilita porta
331 Mascheradirezione
332 Mascheraavvio

333 MascheraJog

334 Mascherarif.

335 Mascheraazz. errori
336 Mascheraazzeraaz.
337 Mascheralocae
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Figura 5.2. Parametri degli adattatori standard (cont.)
FILE 3 - Coppia velocita
Rif. velocita Logica Fdbk. velocita Autoreg. coppia Trim processo
100 Rif. vel. 1 basso 52 Comando logica 142 Largh. bandafiltro errori| 40 Limite coppiaautoreg{ 26  Uscita trim processo
101 Rif.vel. 1 alto 54 Statoingr. locale 143 Fdbk vel. TP bassa 41 Velocita autoreg. 27 Rif. trim processo
102 Fattorescalavel. 1 |55 Stato usc. locale 144 Fdbk vel. TPalta 236 Resistenzastatore 28 Fdbk trim processo
103 Rif. vel. 2 basso 56 Statologicabasso |145 Sel. fdbk vel. TP 237 Induttanzadispersiong 29 Sel. trim processo
104 Rif.vel. 2 alto 57 Statologicaalto 146 Fdbk vel. 238 Correnteflusso nom. |30 Filtr. W trim processo
105 Fattorescala vel. 2 |58 Config. arresto coppi§147 Fdbk vel. in scala 240 Corrente coppiabase (31 Dati trim processo
106 Trim vel. basso 59 Opzioni logica 148 Fdbk pos. enc. basso 241 Tens. coppianominalg 32 Ki trim processo
107 Trimvel. ato 60 A setpoint 1 149 Fdbk pos. enc. ato 242  Tens. flusso base 33 Kp trim processo
108 TPrif. vel. basso 61 A setpoint 2 150 Tipo disp. fdbk 243 HPdi picco 34 Lim. inf. trim processo
109 TPrif. vel. dto 62 Oltre setpoint 1 151 Guad. tracker fdbk 244 HP costanti 35 Lim. sup. trim processo
110 Sel. TPrif. vel. 63 Oltrer setpoint 2 152 Sdl. filtro fdbk 245 Vde minimi 36 Usc. K trim processo
117 Jogvelocital 64 Oltre setpoint 3 153 Guad. filtro fdbk 246  Freqg. scorr. base 37 TP trim processo
118 Jog velocita2 65 Oltre setpoint 4 154 Largh. bandafiltro 247 Max freq scorr. base |38 Sel. TP trim processo
119 Velocita prest 1 66 Selezionesetpoint |[155 Fdbk Vel. tachimetro | 248  Min. freq. scorr. base
120 Velocita prest 2 67 Tot. setpoint vel. 269 Fdbk vel. filtro 249 Kp scorrimento
121 Velocita prest 3 68 Tot. setpoint corr. 395 PPT impulsi 250 Ki scorrimento
122 Velocita prest 4 69 Tot. vel. zero 396 Fronteimpulsi 251 Kpflusso
123 Velocitaprest 5 70 Dati setpoint logica | 397 Scalaimpulsi 252  Ki flusso
127 Limitevel. inv. 71 Sel. testpoint logica |398 Offset impulsi 256  Sel. autoreg. diag.
128 Limitevel. av 72 Sostaarresto 262 Rif. corr. rot. fase
129 Max trim vel. inversal 384 Sel. uscita 263 Rif. corr. rot. fase
130 Max trim vel in avan.| 385 Mod. ingresso 273  Sel. 1 testpoint coppial
131 Percentualedroop |387 Sel. arresto 1 274 Dati 1 testpoint coppid
132 Usc. rif. vel. bassa | 388 Sel. arresto 2 294  Err. rot. test fasi
133 Usc. rif. vel. dta 295  Errori test lo
389 Vel. accel. 1 296 Errori test Rs
390 Vel. accel. 2 297  Errori test Id
391 Vel. decel. 1 298 Errori calc. coppia
392 Vel. decel. 2
393 Incremento Mop
Reg. velocita Rif. coppia Blocco coppia Autoreg. vel.
134 Uscitareg. vel. 53  Sel. mod. coppia 222 Frequenza PWM 40  Coppiaautoreg.
135 Reg. vel. TP bassa 156 Freq. filtr. cav. 223  Sel. precarica/Rdthru 41 Vel. autoreg.
136 Reg.vel. TPalta 157 Fitr.cav. Q 224 Setpoint sottotensione 43 Largh. bandavel. desid.
137 Sel.vel. TPreg. 161 Rif.Ip esterna 225  Time out precarica bus 44 Stato autoreg.
138 Errore velocita 162 Rif. rif. coppial 226 Time out ridethru bus 45  Fattore smorz. vel.
139 Ki Loop velocita 163 Coppiasiave %1 227 Opzioni funzion. CP 46  Inerziatotale
140 Kp Loop velocita 164 Rif. coppiaest. 2 287 Ki Regolatore frequenza 47  Testpoint autoreg.
141 Kf Loop velocita 165 Coppiasiave % 2 288 Kp Regolatore frequenza 48  Sdl. testpoint autoreg.
166 Passo coppiaest. 289 Kff Regolatore frequenza 139  Ki Loop velocita
167 Coppiarif. int. 290 Ksel Regolatorefrequenza | 140 Kp Loop velocita
168 Rif.lginterno 291  Filtr. tracker freq. 141  Kf Loop velocita
172 Rif. coppia TP 292 Tipo filtr. tracker 234 Inerziamotore
173 Sel. TPrif. coppia 293  Filtr. trim freg. 256  Sel. diag. autoreg.
174 Liv. flusso min.
175 Lim. coppiamotore pos.
176 Lim. coppia motore neg.
177 Lim. potenzain trazione
178 Limitepot. inrigen.
179 Lim. rif. corr. mot. pos.
180 Lim. rif. corr. mot. neg.
181 Limite Di/Dt
182 Potenza calcolata
183 Stat. lim. coppia
184 Stat. mod. coppia
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Figura 5.2. Parametri degli adattatori standard (cont.)

FILE 4 - Diagnostica

Monitor Testpoint Fault Sel/Sts
147 Fdbk vel. in scala 47  Autoreg. TP 77 Corrente DB max
148 Fedb pos. enc. basso 48 Sel. autoreg. TP 78 Temp. DB max
149 Fdbk. pos. enc. ato 70  Dati testpoint log. 79  Cost. tempo DB
167 Rif. coppiainterno 71  Sdl. testpoint log. 80  Stato errorecorr.
168 Rif. Iginterno 98  ErroreTP 81  Stato errore non conf.
182 Corrente calcolata 99 Sel. errore TP 82 Stato errore CP
185 Corr. motore per unita 108 Rif. vel. TP basso 83  Stato errore VP
186 Tens. motore per unita 109 Rif.vel. TPalto 84  Stato avvert. CP
264 Fdbk. corr. motore 110 Sd.rif.vel. TP 85  Stato avvert. VP
265 Fdbk. tens. motore 135 Rig. vel. TP bassa 86  Sdl. errore CP
266 Freg. comandata 136 Rig.vel. TPalta 87  Sdl. avvert. CP
268 TensionebusCC 137 Sd.rig.vel. TP 88  Sdl. errore VP
269 Fdbk vel. filtro 143 Fdbk vel. TP basso 89 Sel. avvert. VP
270 Fdbk temp. inverter 144 Fdbk vel. TP ato 405 Sel. errore SA
271 Fusso motore lim. 145 Sel. fdbk vel. TP 406 Sel. avvert. SA
386 Stato ingresso 172 Sl rif. coppia TP 407 Stato errore SA
394 Vaore Mop 173 Rif. coppiaTP 408 Stato avvert. SA
399 Vaoreimpuls 273 Sel. 1 TP coppia
274 Dati 1 TP coppia
Diag transistor Inf. Sovracc. motore

59  Opzioni logica 1 Vers. software azion. 92 Lim. sovracc. motore
256 Sel. diag. autoreg. 5  Tipoazion. 94 Fattore di servizio
257 Disab. diag. transistor 220 Corr. azion. base 95 Vel. 1 sovracc. motore
258 Diag. transistor 1 221 \Volt lineabase 96 Vel. 2 sovracc. motore
259 Diag. transistor 2 300 Adattatore 97 Lim. inf. sovracc.
260 Offsetlq 301 Vers. adattatore
261 OffsetId 302 Config. adattatore

304 Sel. lingua

404 Tent. comunic. SP
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Parametri adattatore com PLC Se |’ azionamento 1336 FORCE e dotato di una scheda adattatore di

5-20

comunicazione PLC, i parametri entro la gamma da 300 a 500 sono
dedicati esclusivamente a questa anziché alla scheda adattatore stan-
dard. | parametri della scheda adattatore di comunicazione PLC sono
divisi in quattro file, cosi come nel caso di un azionamento dotato di
scheda adattatore standard. Latabella completadei parametri per un
1336 Force dotato di adattatore di comunicazione PLC si trovanella
Figura5.3. Latabellae statadivisain file, gruppi ed elementi per faci-
litadi riferimento. Per una descrizione dettagliatadel parametri dell’ a-
dattatore di comunicazione PLC, consultare il manuale di riferimento
corrispondente.

Figura 5.3. 1336 FORCE dotato di una scheda adattatore com per PLC
FILE 1 - Avvio

Gruppo dati azion. Gruppo reg. azion. Gruppo limiti
53 Sel. mod. coppia 41 Vel. autoreg. 59 Opzioni logica
228 HPtarga 43 Largh. bandavel. desid{ 125  Tempo accel.
229 Velocita base motore 44 Stato autoreg. 126 Tempo decel.
230  Amp. targamotore 45 Fatt. smorz. vel. 127 Lim. vel. mot. inv.
231 \olt targa motore 46 Inerziatotale 128  Lim. vel. mot. avanti
232 Freq targamotore 139 V. loopKI 174 Livello minimo flusso
233 Poli motore 140  Vve.loop KP 175  Limiterifer. coppia pos.
235  PPR encoder 141 Ve.loop KF 176  Limiterif. coppianeg.
309 Selez. lingua 146 Feedback velocita 177 Limite potenza in trazione
234 |nerziamotore 178  Limite potenzain rigen.
256 Sdl. autoreg. diagn. 179 Lim. rif. corr. mot. pos.
262  Rif. rot. fase 180  Lim. rif. corr. mot. neg.
263  Rif. freq. rot. fase 181  Limitedl/dT
Gruppoimp. errori Gruppo monitor.
86 Config. CPlerr./avvert. 8 Controllo motore
87 Config. VP/err./avvert. 147*  Feedback vel. in scala
88  Config. avvert. CP 148 Fdbk pos. enc. basso
89  Config. avvert. VP 149 Fdbk pos. enc. alto
90  Sovracc. assoluto 167*  Fdbk coppiainterna
91 Ritardo stallo 168* Rif. Iqinterno
92 Lim. sovracc. motore 182  Potenza calcolata
94*  Fattore servizio 184  Stato mod. coppia
95 Vel. sovracc. motore 1 185  Corr. motore per unita
96  Vel. sovracc. motore 2 186  Tens. motore per unita
97  Min. lim. sovraccarico 264 Magn. motore | Fdbk
265  Fdbk volt motore
266  Freqguenzastatore
268  Tensione bus CC
269  Fdbk vdl. filtrata
270 Fdbk vel. temp. inverter
271 Flusso motore limitato
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Figura 5.3. Parametri del’adattatore Com per PLC (cont.)

Gruppo canale A Gruppo canale B Gruppologica |Gruppoingr. analogico| Gruppo uscita anal.
322 In.0canA RIO 330 In 0 canB RIO 52  Par. com. logico 338 Ingr. ana. SB 386 Usc. and. SP
323  In.1canA RIO 331 In1canB RIO 56 Statologicabasso | 339 Ingr.anal. 1 387 Usc.and. 1l
324  |n.2canA RIO 332 In 2 canB RIO 57 Statologicaato 340 Ingr.and.?2 388 Usc.and. 2
325 In.3canA RIO 333 In 3 canB RIO 59 Opzioni logica 341 Ingr.and. 3 389 Usc.and.3
326 In.4canA RIO 334 In4 canB RIO 367 Com.logicacan.A| 342 Ingr.anal. 4 390 Usc.and. 4
327 In.5canA RIO 335 In5canB RIO 368 Com.logicacan.B | 392 Ingr. and. 1 Off 400 Usc.ana. 1l
328 In.6canA RIO 336 In 6 canB RIO 393 Ingr.ana. linscalg 401 Usc. and. 1 Off
329 In.7canA RIO 337 In7 canB RIO 394 Ingr. ana. 2 Off 402 Usc. ana.linscala
351 Usc.0canA RIO | 359 Usc 0 canB RIO 395 Ingr.and.2inscalg 403 Usc. anal. 2inscala
352 Usc.1canARIO | 360 Usc1canBRIO 396 Ingr. anal. 3 Off 404 Usc. anal. 3 Off
353 Usc.2canA RIO | 361 Usc 2 canB RIO 397 Ingr.and.3inscaa 405 Usc. anal. 3inscala
354 Usc.3canARIO | 362  Usc3canB RIO 398 Ingr. anal. 4 Off 406 Usc. anal. 4 Off
355 Usc.4canA RIO | 363 Usc 4 canB RIO 399 Ingr.ana.4inscalg 407 Usc. and. 4inscaa
356 Usc.5canARIO | 364  Usc5canB RIO
357 Usc.6canARIO | 365  Usc6canB RIO
358 Usc.7canARIO | 366  Usc 7 canB RIO
427 Can. ridondante 432  CanBRIO

Selez.errori / Gruppo stato | Gruppo Propr. SCANport Masch. SCANport /O SCANport
77 Max potenzafren. din. 369  Prop. Stop 408 Mascheraabilitaporta | 314  In. dati Al
78 Max temp fren. din. 370  Prop.dir. 409 Mascheradirez. 315 In. dati A2
79 Cost. tempo fren. din. 371 Prop. start 410 Mascheraavvio 316 In. dati B1
80  Acc./Stato errori diagn. 372 Prop.Jog 1 411 MascheraJog 317 In. dati B2
81  Stato err. non config. 373 Prop. Jog 2 412 Mascherarif. 318 In. dati C1
82  Stato err. conf. CP 374 Prop.rif.imp. 413 Mascheraerrore 319 In. dati C2
83 Stato err. conf. VP 375  Prop. locale 414 Maschera azzera az. 320 In.dati D1
84 Stato avv. conf. CP 376  Prop. flusso 415 Mascheralocae 321 In.dati D2
85 Stato err. CP 377  Prop. trim 343 Usc. dati Al
86 Sel. conf/err. avv. CP 378  Prop. rampa 344 Usc. dati A2
87  Sel. conf. avv. CP/Nulla 379  Prop. errore 345 Usc. dati B1
88 Sel. conf. errfavv. VP 346 Usc. dati B2
89 Sel. conf. avv. VP/nulla 347 Usc. dati C1
425  Sdl. err. canA 348 Usc. dati C2
426  Sel. avv. canA 349 Usc. dati D1
430 Sd. err. canB 350 Usc. dati D2
431  Sd. avv. canB
436  Stato err. canA
437  Stato avv. canA
438  Stato err. canB
439  Stato avv. canB
440 Sel. err. SP
441  Sd.awv. SP
442  Stato err. SP
443  Stato avv. SP

Da azion. ad azion.
9 Interv. oper. D2D 21 Dati 2 trasm. D2D
10 Velocita baud D2D 22 Dati 1 Revl D2D
11 Ind. Trasm. D2D 23 Dati 2 Rev1 D2D 2
12 Ind. Revl D2D 24 Dati 1 Rev2 D2D
13 Ind. Rev2 D2D 25 Dati 2 Rev2 D2D
14 Ind. Trasm. 1 D2D
15 Ind. Trasm. 2 D2D
16 Ind. 1 Revl D2D
17 Ind. 2 Revl D2D
18 Ind.1 Rev2 D2D
19 Ind. 2 Rev2 D2D
20 Dati 1 trasm. D2D
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Figura 5.3. Parametri del’adattatore Com per PLC (cont.)

FILE 3 - Coppia velocita

Rif. velocita Logica Fdbk. velocita Autoreg. coppia Trim processo
100 Rif. vel. 1 basso 52 Comando logica 142 Larg bandafiltrerr KF |40  Limite coppiareg. aut.| 26 Usc. trim processo
101 Rif.vel. ldto 54 Statoingr. locale 143 Testpoint fdbk vel. basso| 41~ Velocita autoreg. 27 Rif. trim processo
102 Fattorescalavel. 1 |55 Stato uscitalocae 144 Testpoint fdbk vel. alto [ 236 Resistenzastatore 28 Fdbk. trim processo
103 Rif. vel. 2 basso 56 Stato locale basso 145 Sdl. testpt fdbk vel. 237 Induttanzadispersione| 29 Sel. trim proc.
104 Rif.vel. 24dto 57 Statolocalealto 146 Fdbk velocita 238 Correnteflussonom. | 30 Lar banfiltr trim prog
105 Fattorescalavel.2 |58 Config. arresto coppig 147 Fdbk vel. scalata 240 Correntecoppiabase | 31 Dati trim proc.
106  Trim vel. basso 59 Opzioni logica 148 Fdbk pos. enc. alto 241  Tens. coppianominale| 32 Guad.Kl trim proc.
107 Trimvel. dto 60 A setpoint 1 149 Fdbk pos.enc. alto 242 Tens. flusso base nom.| 33 Guad KP trim proc.
108 Dat test rif. vel. basso| 61 A setpoint 2 150 Tipo disp. fdbk 243 HPdi picco 34 Lim basso trim proc.
109 Dati test rif. vel. dlto | 62  Oltre setpoint 1 151 Guad ins. fdbk 244 HP costanti 35 Limalto trim proc.
110  Sdl. testpt rif. vel. 63 Oltre setpoint 2 152 Sdl. filtro fdbk 245 Vde minimi 36 Guad Usc. trim proc.
117 Velocitajog 1 64 Oltre setpoint 3 153 Guad filtro Kn-Fdbk 246  Freq scorr. base 37 Testpt trim proc.
118 Velocitajog 2 65 Oltre setpoint 4 154 Largh. bandafiltro 247 Max freq. scorr. base | 38 Sel. testpt trim proc.
119 vel. prest. 1 66 Selezione setpoint Whn-Fdbk 248 Min. freq scorr. base
120 Vel. prest. 2 67 Totalesetpointvel. |[155 VelocitaTach 249 Kp-Regolatore scorr.
121 Vel. prest. 3 68 Totale setpoint corr. 269 Fdbk. vel. filtrata 250 Ki- Regolatore scorr.
122 Vel prest. 4 69 Totale velocitazero 251 Kp- Regolatore flusso
123 Vel. prest. 5 70 Dati testpoint logica 252 Ki- Regolatore flusso
125 Tempo accel. 71 Sdl. testpoint logica 256 Sel. autoreg. diagn.
126 Tempo decel. 72 Pausaarresto 262 Rif. corr. rot fase
127 Limitevel. mot. inv. | 367 Com. logica Pt6 263 RIif. freq. rot fase
128 Limitevel. mot. av. | 368 Com. logica Pt7 273  Sel. testpoint
129 Max trimvel. inv. 274  Dati testpoint
130 Max trim vel. avanti 294  Errori rot. fase
131 Percentuale abbass. 295  Errori test lo
132 Usc. rif. vel. bassa 296 Errori test Rs
133  Usc.rif. vel. alta 297  Errori test Id

298 Errori calc. coppia

Reg velocita Rif. coppia Blocco coppia Autoreg. velocita
134 Usc. regolatore vel. 53  Sel. mod. coppia 222  Freq. portante inverter 40  Lim coppiareg aut.
135 Dati testpt reg velocita | 156 Freq. filtro aspillo 223  Sel. precaricalsup. interr. 41  Velocita autoreg.
basso 157 Codafiltro aspillo 224 Setpt sottotensione 43  Larg banda VP des.
136 Dati testpt reg velocita | 161 Rif. Iqesterno 225  Time out precarica bus 44 Stato reg. aut.
ato 162 Rif. coppial esterno 226 Time out sup. interr. bus 45 Fattore smorz. VP
137 Sel. testptreg. velocita | 163 Perc. 1 coppiaslave 227  Opzioni funzion. CP 46 Inerziatotale
138 Errore velocita 164 Rif. coppia2 esterno 287 Ki Regolatore frequenza 47  Dati test reg. aut.
139 KI-Loop velocita 165 Perc. 2 coppiaslave 288 Kp Regolatore frequenza 48  Sel. test reg. aut.
140 KP-Loop vel. 166 Passo coppiaesterno 289 Kff Regoaltore frequenza 139 Kl -Loop vel.
141 KF-Loop vel. 167 Rif. coppiainterno 290 Ksel. Regolatore freg. 140 KP-Loop vel.
168 Int. Iq Ref 291 Filtro tracking frequenza 141 KF-Loop vel.
172 Rif. coppiaDati testpoint | 292  Tipo filtro tracking 234 Inerziamotore
173 Sel. testpoint rif. coppia 293  Filtro trim frequenza 256 Sel. autoreg. diagn.

174 Liv. flusso min.

175 Lim. rifer. coppia pos.
176 Lim. rif. coppianeg.
177 Limite potenzain trazione
178 Limitepot. inrigen.
179 Lim. rif. corr. mot. pos.
180 Lim. rif. corr. mot. neg.
181 Limitedl/dT

182 Potenza calcolata

183 Stato limite coppia
184 Stato mod. coppia
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Figura 5.3. Parametri del’adattatore Com per PLC (cont.)

M onitor Testpoint Selez./Stato errore Imp. Trend*
8 Contatore controllo motore] 47  Dati test reg. aut. 77  Max potenzafren. din 455  Operando X Trend 1
147 Fdbk velocitain scala 48  Sel. test. reg. aut. 78  Max temp fren. din 456  Operando Y Trend 1
148 Fdbk pos. encoder basso | 70 Dati test logici 79  Cost tempo fren. din. 457  Operatore Trend 1
149 Fdbk pos. encoder ato 71  Sel.testlogici 80  Accen/Stato err. diagn 458 Vel. Trend 1
167 Fdbk coppiainterna 98  Dati test errore 81  Stato err. non config. 459  Post campioni Trend 1
168 Rif. Iq interno 99  Sel. testpt errore 82  Stato er. conf. CP 460  Trig continuo Trend 1
182 Potenzacalcolata 108 Dati testpt rif. vel. basso 83  Stato err. conf. VP 461 Sel. Trend 1
185 Corrente motore per unita | 109 Dati testpt rif. vel. alto 84  Stato avv. conf. CP 465 Operando X Trend 2
186 Tensione motore per unita | 110  Sel. testpt rif. velocita 85  Stato avv. conf. VP 466 Operando Y Trend 2
264 Fdbk magn. motore | 135 Dati testpntreg. vel. bassg 86  Sel. conf. err/Avw. CP | 467  Operatore Trend 2
265 Magn. volt motore 136 Dati testpnt reg. vel. alto 87 Sd.awv.CP 468 Vel. Trend 2
266 Frequenza statore 137 Sl testpt reg. velocita 88 Sd.er. VP 469  Post campioni Trend 2
268 Tensione bus CC 143 Dati testpt fdbk vel. basso] 89  Sel. avv. VP 470  Trigger. cont Tr2
269 Fdbk vel. filtrata 144 Dati testpt fdbk vel. alto 425  Sel. err. canA 471  Sel. Trend 2
270 Fdbk temp. inverter 145 Sel. testpt fdbk vel. 426  Sel. avv. canA 475  Operando X Trend 3
271 Flusso motore limitato 172 Dati testpt rif. coppia 430 Sel. err. canB 476  Operando Parm'Y Trend 3
173 Sel. testpt rif. coppia 431 Sel. avv. canB 477 Operatore Trend 3
273  Sel. testpt 436  Stato err. canA 478 Vel. Trend 3
274  Dati testpt 437 Statoall. canA 479  Post campioni Trend 3
438 Stato err. canB 480 Trig. continuo Trend 3
439 Stato al. canB 481 Sel. Trend 3
440 Sel. err. SP 485 Operando X Trend 4
441  Sel. avwv. SP 486 Operando Y Trend 4
442  Sel. avv. SP 487  Operatore Trend 4
443 Sel. avv. SP 488 Vel. Trend 4
489  Post campioni Trend 4
490  Trig. continuo Trend 4
491 Sel. Trend 4
Diag transistor Inf. Trend 1/O*
59  Opzioni logica 1 Ver software azionamento| 454 Ingr. 1 Trend
256 Sel. autoreg/diagn 5 Tipo modulo potenza 462 Statoingr. 1 Ttrend
257 Config. diagn. trans. 220 Ampereusc. invert. nom. | 463 Usc. 1 Trend
258 Risultato diagn. inv. 1 221 VoltIn.invertitorenom. | 464 Ingr. 2 Trend
259 Risultato diagn. inv. 2 300 ID adattatore 472 Statoingr. 2 Trend
260 Offsetlq 301 Versione adattatore 473  Stato usc. 2 Trend
261 OffsetId 302 Config. adattatore 474 Ingr. 3 Trend
303 Microint canA 482 Statoingr. 3 Trend
304 Microint canB 483 Usc. 3trend
305 Stato LED canA 484 Ingr. 4 Trend
306 Stato LED canB 492 Statoingr. 4 Trend
307 Stato Bd Com PLC 493 Usc. 4 Trend
309 Sdl. lingua

*Nota: lefunzioni di trending NON sono presenti nellaversione 2.xx del software.
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Parametri ControINet LaFigura 5.4 riporta una tabella completa dei parametri per
I" azionamento 1336 FORCE dotato di scheda adattatore Control Net.
Per facilitadi riferimento latabella e statadivisain file, gruppi ed
elementi. Per una descrizione dettagliata dei parametri Control Net,
fare riferimento a manuale di riferimento dell’ adattatore Control Net.

Figura 5.4 1336 FORCE dotato di scheda adattatore ControlNet

File 1 - Avvio”

Gruppo dati azion. Gruppo reg. azion. Gruppo limiti
Selez. lingua 309 | Sel. diagn. autoreg. 256 | Tempo accel. 125
PPR Encoder 235 Feedback vel. 146 | Tempo decel. 126
Velocita motore base 229 Largh. banda vel. desiderata 43 | Opzioni logica 59
HP targa 228 Stato autoreg. 44 | Limite vel. in avanti 128
Amp targa motore 230 Inerzia motore 234 | Limite vel. inversa 127
Volt targa motore 231 Inerzia totale 46 | Lim. corr. misur. pos. 179
Freq. motore di base 232 Ki Loop velocita 139 | Lim. corr. mis. neg. 180
Poli motore 233 Kp Loop vel. 140 | Lim. totale mis. pos. 175
Sel. modo coppia 53 Loop vel. Kf 141 | Lim. coppia mis. neg. 176
Fatt. smorz. vel. 45 | Lim. corrente motore 177
Velocita autoreg. 4 Lim. corrente regen 178
Rif. cor. rotaz. a fasi 262 | Limite Di/Dt 181
Rif. freq. rotaz. a fasi 263 | Livello flusso minimo 174
Gruppo imp. errori Gruppo monitor
Conf. errorifavvertenze CP 86 | Fdbk vel. filtraggio 269
Contf. errorifavvertenze CP 88 | Fdbk vel.inscala 147
Contf. errorifavvertenze VP 87 | IntRif. coppia 167
Conf. avvertenze VP/nessuno 89 | Rif. Iqinterno 168
Sovravel. assoluta 90 Potenza calcolata 182
Ritardo sosta 91 Tensione bus CC 268
Lim. sovracc. motore 92 Fdbk volt motore 265
Vel. 1 sovracc. motore 95 Fdbk corrente motore 264
Vel. 2 sovracc. motore 96 Freq. comandata 266
Lim. minimo sovracc. 97 Fdbk temp. inverter 270
Fattore di servizio 94 | Stat. modo coppia 184
Flusso motore limite 271
Fdbk pos. encoder basso 148
Fdbk pos. encoder alto 149
Contatore MCB 8

O | parametri ombreggiati sono parametri 1336 FORCE standard.
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Gruppo canale A

Gruppo logica

Gruppo ingr. analogico

Gruppo uscita anal.

Ingr. CntriNet 0 322 Ingr. comando log. can. A367 | Ingr. analogico 1 339 | Usc. analogica 1 387
Ingr. CntriNet 1 323 Comando logica 52 | Offsetingr. anal. 1 392 | Offset usc. anal. 1 400
Ingr. CntriNet 2 324 Stato logica basso 56 | Scalaggioingr.anal. 1 393 | Scalaggio usc.anal. 1 401
Ingr. CntriNet 3 325 Stato logica alto 57 | Ingr. anal. 2 340 | Usc.anal.2 388
Ingr. CntriNet 4 326 Opzioni logica 59 | Offsetingr. anal. 2 394 | Offset usc. anal. 2 402
Ingr. CntriNet 5 327 Scalaggio ingr. anal. 2 395 | Scalaggio usc. anal.2 403
Ingr. CntriNet 6 328 Ingr. anal. 3 341 | Usc.anal.3 389
Ingr. CntriNet 7 329 Offset ingr. anal. 3 396 | Offset usc. anal. 3 404
Usc. CntriNet 0 351 Scalaggio ingr. anal. 3 397 | Scalaggio usc. anal. 3 405
Usc. CntriNet 1 352 Ingr. anal. 4 342 | Usc.anal. 4 390
Usc. CntriNet 2 353 Offset ingr. anal. 4 398 | Offset usc. anal. 4 406
Usc. CntriNet 3 354 Scalaggio ingr. anal. 4 399 | Scalaggio usc. anal. 4 407
Usc. CntriNet 4 355 Ingr. anal. SP 338 | Usc.anal. SP 386
Usc. CntriNet 5 356 Sel. anal. SP 391
Usc. CntriNet 6 357
Usc. CntriNet 7 358
Azion. - Azion. Sel/stato errori’ Propr. SCANport Masch. SCANport 1/0 SCANport

Interv. oper. D2D 9 | Stato errori SP 442 | Proprietario Stop 369 | Maschera abilita porta 408 | Ingr. dati A1 314
Vel. baud D2D 10 | Stato avvertenze SP 443 | Propr. awio 371 | Maschera awvio 410 | Ingr. dati A2 315
Ind. trasmiss. D2D 11 | Sel. errori SP 440 | Propr. Jogl 372 | Masch. Jog 411 | Ingr. dati B1 316
Ind. trasmiss. D2D 1 14 | Sel. awertenze SP 441 | Propr. Jog2 373 | Masch. direzione 409 | Ingr. dati B2 317
Dati trasmiss. D2D 1 20 | Sel. errori ICN 425 | Propr. direzione 370 | Masch. riferimento 412 | Ingr. dati C1 318
Ind. trasmiss. D2D 2 15 | Sel. avvertenze ICN 426 | Proprietario rif. imp. 374 | Masch. locale 415 | Ingr. dati C2 319
Dati trasmiss. D2D 2 21 | Stato errori CP 82 | Propr. locale 375 | Mascheraazzeraaz. 413 | Ingr. dati D1 320
Ingr. ricev. D2D 1 12 | Stato errori VP 83 | Propr. flusso 376 | Mascheraazzeraaz. 414 | Ingr. dati D2 321
Ind. 1 ricev. D2D 1 16 | Stato avvertenze CP 84 | Propr. frim 377 Usc. dati A1 343
Dati 1 ricev. D2D 1 22 | Stato avvertenze VP 85 | Propr. rampa 378 Usc. dati A2 344
Ind. 1 ricev. D2D 2 17 | Sel. errori CP 86 | Azz. propr. errori 379 Usc. dati B1 345
Dati 2 ricev. D2D 2 23 | Sel. avvertenze CP 87 Usc. dati B2 346
Ind. ricev. D2D 2 13 | Sel. errori VP 88 Usc. dati C1 347
Ind. 1 ricev. D2D 2 18 | Sel. awertenze VP 89 Usc. dati C2 348
Dati 1 ricev. D2D 2 24 | Stato errori non conf. 81 Usc. dati D1 349
Ind. 2 ricev. D2D 2 19 | Stato errori accens. 80 Usc. dati D2 350
Dati 2 ricev. D2D 2 25 | Corrente DB max 77

Temp. DB max 78

Cost. tempo DB 79

U | parametri ombreggiati sono standard dell’ azionamento 1336 FORCE.
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File 3 - Coppia velocita"

Rif. velocita

Logica

Fdbk. velocita

Reg velocita

Rif. coppia

Vel. prestabilita 1
Vel. prestabilita 2
Vel. prestabilita 3
Velocita prest 4
Velocita prest 5
Velocita Jog 1
Velocita Jog 2

Rif. vel. 1 basso
Rif. vel. 1 alto

Rif. vel. 2 basso
Rif. vel. 2 alto

Vel. fatt. 1 in scala
Vel. fatt. 2 in scala
Trim vel. basso
Trim vel. alto

Usc. rif. vel. bassa
Usc. rif. vel. alta
Tempo accel.
Tempo decel.

Lim. vel. in avanti
Lim. vel. mot. inv.
Trim. max vel. inversa
Trim max vel. in avanti
Percent. droop
Sel. TP rif. vel.
Rif. vel. TP basso
Rif. vel. TP alto
Rif. SP predef.

119
120
121
122
123
17
118
100
101
103
104
102
105
106
107
132
133
125
126
128
127
129
130
131
110
108
109
416

Ingr. comando logica can. A367

Comando logica
Conf. arresto coppia
Opzioni logica
Stato logica basso
Stato logica alto

A setpoint 1

A setpoint 2

Oltre setpoint 1
Oltre setpoint 2
Oltre setpoint 3
Oltre setpoint 4
Sel. setpoint

Tot. setpoint vel.
Tot. setpoint corr.
Tot. vel. zero
Stato ingr. locale
Sosta arresto
Stato uscita locale
Sel. testpoint log.

52
58
59
56
57
60
61
62
63
64
65
66
67
68
69
54
72
55
"

Fdbk vel. filtraggio
Feedback velocita
Fdbk vel. in scala

Fdbk pos. enc. basso
Fdbk pos. enc. alto
Guad. tracking fdbk
Guad. filtro fdbk

Largh. banda filtro fdbk
Tipo disp. fdbk

Sell. filtro fdbk

Vel. tachimetro

Largh. banda filtro errori
Sel. vel. TP fdbk

Vel. TP fdbk bassa
Vel. TP fdbk alto

269
146
147
148
149
151
153
154
150
152
155
142
145
143
144

Uscita reg. vel.

Ki Loop velocita
Loop vel. Kp

Loop vel. Kf

Errore velocita

Sel. TP reg. vel.
Reg. vel. TP bassa
Reg. vel. TP alta

134
139
140
141
138
137
135
136

Sel. modalita coppial
Stat. modalita coppia
Lim. corr. mot. pos
Lim. rif. corr. mot. pos.
Int Rif. coppia

Rif. I interno
Potenza calcolata
Stat. lim. coppia

Rif. Iq esterno

Rif. 1 coppia est.

Rif. 2 coppia esterna
% coppia slave 1

% coppia slave 2
Passo coppia esterna
Freq. filtro a spillo

Q filtro a spillo

Liv. flusso minimo
Lim. pos. coppia motore
Lim. neg. coppia motore
Lim. corr. in trazione
Limite pot. in rigen.
Limite Di/Dt

Sel. TP rif. coppia

Rif. coppia TP

53
184
179
180
167
168
182
183
161
162
164
163
165
166
156
157
174
175
176
177
178
181
173
172

U | parametri ombreggiati sono standard dell’ azionamento 1336 FORCE.
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Blocco coppia”

Trim processo

Autoreg. coppia

Autoreg. velocita

Frequenza PWM
Sel. ridethru prec.
Setpoint sotto tensione
Time out precarica
Time out ridethru
Opzioni CP

Reg. freq. Ki

Reg. freq. Kp
Reg. freq. Kif
Reg. freq. Ksel
Filtro tracking freq.
Tipo filtro tracking
Filtro trim freq.

222
223
224
225
226
227
287
288
289
290
291
292
293

Rif. trim processo
Fdbk trim processo
Uscita trim processo
Sel. trim processo

Ki trim processo

Kp trim processo

Lim. basso trim processo
Lim. alto trim processo
Filtro W trim processo
Dati trim processo
Usc. K trim processo
Sel. TP trim processo
TP trim processo

27
28
26
29
32
33
34
35
30

36
38
37

Sel. diag. autoreg.
Rif. corr. rot. di fase
Coppia autoreg.
Velocita autoreg.

Ph Rot Freq Ref
Er. rot. test fase
Err. prova basso
Errore prova Rs
Errore prova Id

Err. calcolo coppia
Resistenza statore
Induttanza dispersioni
Corr. flusso base
Corr. coppia base
Volt coppia base
Volt flusso base
Vde Max

Vge Max

Vde Min

Freq. scorr. base
Fatt. scorr. base max
Fatt. scorr. base min
Scorr. Kp

Scorr. Ki

Flusso Kp

Flusso Ki

Sel. 1 TP coppia
Dati 1 TP coppia

256
262

40

41
263
294
295
296
297
298
236
237
238
240
241
242
243
244
245
246
247
248
249
250
251
252
273
274

Sel. diag. autoreg.
Coppia autoreg.
Velocita autoreg.
Inerzia totale
Inerzia motore
Stato autoreg.
Largh. banda vel. desid.
Fatt. smorza. vel.
Loop vel. Ki

Loop vel. Kp

Loop vel. Kf

Sel. TP autoreg.
TP autoreg.

256
40
41
46

234
44
43
45

139

140

141
48
47

U parametri ombreggiati sono standard dell’ azionamento 1336 FORCE.
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File 4 - Diagnostica"

Monitor

Testpoint

Selez./Stato errore

Sovracc. motore

Fdbk vel. filtr.

Fdbk vel. in scala
Rif. coppia interno
Rif. g interno
Potenza calcolata
Tensione bus CC
Fdbk volt motore
Fdbk corr. motore
Freq. comandata
Fdbk temp. inverter
Stat. mod. coppia
Flusso motore lim.
Fdbk pos. enc. basso
Fdbk pos. enc. alto
Contatore MCB

269
147
167
168
182
268
265
264
266
270
184
271
148
149

Sel. TP fdbk vel.
Fdbk vel. TP in scala
Fdbk vel. TP alto
Sel. TP rigen. vel.
Rigen. vel. TP bassa
Rigen. vel. TP alta
Sel. TP rif. vel.

Rif. vel. TP basso
Rif. vel. TP alto

Sel. TP autoreg.
Autoreg. TP

Sel. testpoint log.
Dati testpoint log.
Sel. TP errori

Errore TP

Sel. TP rif. coppia
Rif. coppia TP

Sel. 1 TP coppia
Dati 1 TP coppia

145
143
144
137
135
136
110
108
109
48
47
n
70
99
98
173
172
273
274

Stato errori SP
Stato avvert. SP
Sel. errori SP

Sel. avvert. SP
Sel. errore ICN
Sel. avvert. ICN
Stato errori CP
Stato errori VP
Stato avvert. CP
Stato avvert. VP
Sel. errori CP

Sel. avvert. CP
Sel. errori VP
Sel. avvert. VP
Stato err. non conf.
Stato err. all'accens.
Corr. DB max
Temp. DB max
Cost. tempo DB

442
443
440
441
425
426
82
83
84
85
86
87
88
89

80
77
78

Lim. sovracc. motore
Vel. 1 sovracc. motore
Sel. 2 sovracc. motore
Lim. sovracc. min.
Fattore di servizio

92
95
96
97
94

U | parametri ombreggiati sono standard dell’ azionamento 1336 FORCE.
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Diag transistor"

1/0 trend

Config. trend

Inf.

Sel. diag. autoreg.
Opzioni logica
Disab. diag. trans.
Diag. 1 inverter
Diag. 2 inverter
Offset Iq

Offset Id

256

59
257
258
259
260
261

Stato Tr1
Stato Tr2
Stato Tr3
Stato Tr4
Ingr. trend 1
Ingr. trend 2
Ingr. trend 3
Ingr. trend 4
Usc. trend 1
Usc. trend 2
Usc. trend 3
Usc. trend 4

462
472
482
492
454
464
474
484
463
473
483
493

Param. X oper. Tr1X
Param. Y oper. Tr1
Oper. Tr1

Freq. campione Tr1
Campioni post Tr1
Innesc. cont. Tr1
Sel. Tr1

Param. X oper. Tr2
Param. Y oper. Tr2
Operatore Tr2
Freq. campione Tr2
Campioni post Tr2
Innesc. cont. Tr2
Sel. Tr2

Param. X oper. Tr3
Param. Y oper. Tr3
Operatore Tr3
Freq. campione Tr3
Campioni post Tr3
Innesc. cont. Tr3
Sel. Tr3

Param. X oper. Tr4
Param. Y oper. Tr4
Operatore Tr4
Freq. campione Tr4
Campioni post Tr4
Innesc. cont. Tr4
Sel. Tr4

455
456
457
458
459
460
461
465
466
467
468
469
470
47
475
476
477
478
479
480
481
485
486
487
488
489
490
491

Versione software azion.

Tipo azionamento
Corr. azion. base
Volt linea base
Versione adattatore
ID adattatore

Sel. lingua

Tent. di comunic. SP
Stato ICN

Stato LED canA

Int. miniDIP canA

220
221
301
300
309
302
307
305
303

U parametri ombreggiati sono standard dell’ azionamento 1336 FORCE.
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Descrizione dei parametri

5-30

L’ elenco che segue contiene una descrizione dettagliata dei parametri
dell’ azionamento 1336 FORCE. | parametri sono riportati in ordine
numerico.

Notare che nel 1336 FORCE alcuni parametri vengono usati piu di
unavolta e possono essere individuati in piu di un file e gruppo. Per
determinare se un parametro viene usato in piu di una applicazione,
fare riferimento al’ elenco numero che comincia a Pagina 5-3.

NOTA: le seguenti descrizioni dei parametri nellagammada 300 a
500 coprono solo I adattatore standard. Se si dispone di un
azionamento con adattatore di comunicazione PLC e si desidera
consultare ladescrizione dei parametri, fare riferimento al manuale
dell’ utente di comunicazione PLC. Se s dispone di un azionamento
con adattatore ControlNet, |a descrizione dei parametri viene
riportata al termine di questo capitolo.

NOTA: sesi desideraregistrarei valori dei parametri ed i
collegamenti impostati per una particolare applicazione, I’ Appendice
C contiene un modulo parametri per |" utente.
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Ver sione softwar e azionamento
[Versione SIO azionamento]
Questo parametro memorizza la revisione

corrente del software per il prodotto firm-
ware.ll valore firmware rappresenta la ver-

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita di visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica

01

Source

X, XX

Unitadi visual. x 100
1,01

sione del software entro la gamma da 00,0  Valore minimo 0,00

a99,9. Valore massmo 9,99

Tipo modulo potenza azionamento N. del parametro 05

[Tipo mod. pot.] Tipo di parametro Source

Questo numero & un codice esclusivo che Un!t‘?l di V,'SU,aI' X

identifica la taglia di corrente e di tensione ~ Unita dell’azion. Nessuna

dell'azionamento.Questo numero ha ori- Default di fabbrica 0

gine dalla memoria seriale EE posta sulla ~ Valore minimo 0

scheda dell'azionamento di base. Valore massimo 65635

Contatore controllo motore N. del parametro 08

[Contatore MCB] Tipo di parametro Source

Questo parametro contiene un contatore Un!t‘?‘ di V,'SU,aI' WX E2E

che incrementa di 1 ogni 0,1 secondi. E Unita dell’azion. Nessuna

stato ideato come parametro di monitorag-  Default di fabbrica x 10 sec

gio per indicare che il firmware del proces- Valore minimo 0,0 sec

sore di velocita della scheda di controllo Valore massmo 65535,5 sec

del motore & in funzione.

Colleg. azion.- Intervallo operazioni N. del parametro 09

[Intervallo operazioni D2D] Tipo di parametro Sink

Questo parametro specifica l'intervallo a cui Un!té di V|SU.a|- X ms

i dati da azionamento ad azionamento Unita dell’azion. x/2

saranno trasmessi e ricevuti. Gli intervalli Default di fabbrica 2

vanno da 2 ms a 20 ms. Valore minimo 1
Valore massimo 10

1 =2ms scan

2 =4ms scan 5 =10ms scan 8 = 16ms scan

3 =6ms scan 6 = 12ms scan 9 = 18ms scan

4 = 8ms scan 7 = 14ms scan 10 = 20ms scan

Collegamento azion.- Velocita baud N. del parametro 10

éYJilgtgtSa?:Eﬁ%t?()zz]parola specifica la VIS EETEIEO =i

velocita baud usata per l'interfaccia di co- Bn!tg \élelsljal Ebaud

municazione di collegamento ad azionamen- nita "Gl el

to ad azionamento (CAN) come segue: Default di fabbrica 0

00H = 125K baud Valore minimo 0

01H = 250K baud Valore massimo 2

02H = 500K baud

Collegamento azionamento-Indirizzo N. del parametro 11

trasmissione [Ind. trasm. D2D] Tipo di parametro Sink

Questo parametro specifica I'indirizzo di Unita visual. X

nodo dove saranno trasmesse due parole  Unita dell’ azion. Nessuna

di dati. Un valore di zero disabilita la fun- Default di fabbrica 0

zione di trasmissione. Valore minimo 0
Valore massimo 64

Collegamento azionamento-Indirizzo  N. del parametro 12

Ricevimento 1 Tipo di parametro Sink

[Ind. ric. 1 D2D] Unita visual. X

Questo parametro specifica I'indirizzo di Unita dell’azion. Nessuna

nodo dove saranno ricevute due parole di ~ Default di fabbrica 0

dati. Un valore di zero disabilita la funzione ~Valore minimo 0

di ricezione. Valore massimo 64
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Collegamento azionamento-Indirizzo
ricevimento 2
[Ind. ric. 2 D2D]

Questo parametro specifica I'indirizzo di
nodo dove saranno ricevute due parole di
dati. Un valore di zero disabilita la funzione
di ricezione.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

13
Sink

Nessuna

64

Colleg. azion.-Indiretto trasm.1
[Ind. X trasm. 1 D2D]

Questo € un parametro di parola che defi-
nisce il numero del parametro da cui sa-
ranno raccolti i dati da trasmettere nella
rete di comunicazione ad alta velocita
(CAN) per la posizione della prima parola
del messaqqio trasmesso.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

14
Sink

Nessuna

219

Colleg. azion.-Indiretto trasm. 2
[Ind. X trasm. 2 D2D]

Questo € un parametro di parola che defi-
nisce il numero del parametro da cui sa-
ranno raccolti i dati da trasmettere nella
rete di comunicazione ad alta velocita
(CAN) per la posizione della seconda paro-
la del messaqaio trasmesso.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

15
Sink

Nessuna

219

Ricev. collegam. azionamento 1,
indiretto 1

[D2D Ric 1, Ind 1]

Questo parametro specifica il numero di
parametro in cui verra posta la prima paro-
la di dati ricevuta dalla comunicazione tra
azionamenti.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita di visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

16
Sink

Nessuna
22

219

Ric. collegam. azionam. 1, Indiretto 2
[D2D Ric 1, Ind 2]

Questo parametro specifica il numero del
parametro in cui verra posta la seconda
parola di dati dopo che é stata ricevuta dal-
la comunicazione da azionamento ad azio-
namento.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

17
Sink

Nessuna
23

219

Ricev. collegam. azionamento 2,
indiretto 1
[D2D Ric 2, Ind 1]

Questo parametro specifica il numero di
parametro in cui verra posta la prima paro-
la di dati ricevuta dalla comunicazione tra
azionamenti.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

18
Sink

Nessuna
24

219

Ricev. collegam. azionamento 2,
indiretto 2

[D2D Ric 2, Ind 2]

Questo parametro specifica il numero del
parametro in cui verra posta la seconda
parola di dati dopo che é stata ricevuta dal-
la comunicazione da azionamento ad azio-
namento.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

19
Sink

Nessuna
25

219

5-32



Capitolo 5

Parametri di programmazione

Colleg. azionam. - Dati trasm. 1 N. del parametro 20
[Dati trasm. 1 D2D] Tipo di parametro Sink
Questo parametro & la posizione prestabili- Unita VISJ'aI.. +-x
ta dei dati della prima parola di dati per la  Unita dell’azion. Nessuna
trasmissione. Default di fabbrica 0
Valore minimo -32767
Valore massimo +32767
Colleg. azionam. - Dati trasm. 2 N. del parametro 21
[Dati trasm. 2 D2D] Tipo di parametro Sink
Questo parametro & la posizione prestabili- ~Unita visual. +/- X
ta dei dati della seconda parola di dati per ~ Unita dell’azion. Nessuna
la trasmissione. Default di fabbrica 0
Valore minimo -32767
Valore massimo 32767
Ricev. collegam. azionam. 1, Dati 1 N. del parametro 22
[D2D Ric 1, Dati1] Tipo di parametro Source
Questo parametro & la posizione prestabili- ~ Unita di V"SU.aI- +/-x
ta dei dati della prima parola di dati per la  Unita dell’azion. Nessuna
ricezione 1. Default di fabbrica 0
Valore minimo -32767
Valore massimo 32767
Ricev. collegam. azionam. 1, Dati 2 N. del parametro 23
[D2D Ric 1, Déti 2] Tipo di parametro Source
Questo parametro & la posizione prestabili- Unita di V"SU.aI- +-x
ta dei dati della seconda parola di dati per ~ Unita dell’azion. Nessuna
la ricezione 1. Default di fabbrica 0
Valore minimo -32767
Valore massimo 32767
Ricev. collegam. azionam. 2, Dati 1 N. del parametro 24
[D2D Ric 2, Dati 1] Tipo di parametro Source
Questo parametro é la posizione prestabili- Un!t‘?l di V,'SU,aI' +/-x
ta dei dati della prima parola di dati perla  Unita dell’azion. Nessuna
ricezione 2. Default di fabbrica 0
Valore minimo -32767
Valore massimo 32767
Ricev. collegam. azionam. 2, Dati 2 N. del parametro 25
[D2D Ric 2, Dati 2] Tipo di parametro Source
Questo parametro & la posizione prestabili- Unita di visual. +/- X
ta dei dati della seconda parola di dati per ~ Unita dell’azion. Nessuna
la ricezione 2. Default di fabbrica 0
Valore minimo -32767
Valore massimo 32767
Uscita trim processo N. del parametro 26
[Uscitatrim proc] Tipo di parametro Source
Questo parametro rappresenta l'uscita in U”!tf" di V,Isu.al' *- x,x% Wt
scala e limitata della funzione di trim del ~ Unita dell’azion. 4096 = 100% trim
processo. Il trim del processo consiste di ~ Default di fabbrica +0,0%
un regolatore Pl a scopi generici che utiliz-  Valore minimo -800,0%
za riferimenti non specificati e ingressi di Valore massimo +800,0%

feedback.
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Riferimento trim processo
[Rif trim proc]
Questo ¢ il valore di ingresso di riferimento

per il trim di processo. L'uscita di trim di
processo viene aggiornata a seconda del

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica

27

Sink

+/- X,x%

4096 = 100% trim
+0,0%

valore di questo ingresso. Valore minimo -800,0%
Valore massimo +800,0%
Feedback trim processo N. del parametro 28
[Fdbk trim proc] Tipo di parametro Sink
Questo ¢ il valore di ingresso di feedback Unita visual. +/- X,x%

per il trim del processo. Il parametro Uscita
trim processo si aggiorna a seconda del
valore di questo ingresso.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

4096 = 100% trim
+0,0%

-800,0%
+800,0%

Selezione trim processo

[Sel trim processo]

Questa € una parola codificata a bit di dati
che contengono diverse opzioni di selezione
per il regolatore di trim del processo nel
modo seguente:

Bit0  Trim riferimento velocita

Bit1  Trim riferimento coppia

Bit2  Seleziona ingressi velocita

Bit3  Opzione Imposta uscita

Bit4  Opzione Preset integratore
Bit5 Opzione Forza limite trim su ON

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo
Enum:

29

Sink

Bit

Nessuna

0000 0000 0000 0000
0000 0000 0000 0000
0000 0000 0011 1111

L arghezza banda filtro trim processo
[Filtro trim processo W]

Questo parametro determina I'ampiezza
banda di un filtro del primo ordine utilizzato
con l'ingresso errori per il trim del processo.
L'uscita di questo filtro viene usata come in-
gresso al regolatore del trim di processo.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

30

Sink

X radians/sec

1 = radianti/sec
O radianti/sec

0 radianti/sec
240 radianti/sec

Dati trim processo
[Dati trim processo]

Questo parametro viene usato per preim-
postare l'uscita del regolatore di trim del
processo quando nel parametro 29 viene
selezionato “Opzione Impostazione uscita”
0 “Opzione Impostazione integratore”.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

31
Sink
+/- X,x%

4096 = 100,0% precarico

+0,0%
-800,0%
+800,0%

Guadagno K| Trim processo
[KI trim proc]

Questo parametro controlla il guadagno
integrale del regolatore del trim di proces-
so. Se il Kl del trim di processo equivale a
1,0, l'uscita del regolatore Pl del trim di
processo equivale a 1 pu in 1 secondo per
un errore di trim del processo di 1 pu.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita di visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

32
Sink
X, XXX

4096 = 1,000 guadagno Ki

1,000
0,000
16,000
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Guadagno KP Trim processo
[KP trim processo]

Questo parametro controlla il guadagno
proporzionale del regolatore del trim di pro-
cesso. Se il KP del trim di processo equi-
vale a 1,0, l'uscita del regolatore PI del trim
di processo equivale a 1 pu per un errore
del trim di processo di 1 pu.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

33

Sink

X, XXX

4096 = 1,0000 Kp guadagno
1,000

0,000

16,000

Limite basso Trim processo
[Lim basso trim pr]

L'uscita del regolatore del trim di processo
€ limitata dai limiti regolabili alti e bassi.
Questo parametro specifica il limite basso
del valore di uscita del trim di processo.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

34

Sink

+/- X,x%

4096 = 100% trim
-100,0%
-800,0%
+800,0%

Limitealto Trim processo
[Lim alto trim pr]

L'uscita del regolatore del trim di processo
€ limitata dai limiti regolabili alti e bassi.
Questo parametro specifica il limite alto del
valore di uscita del trim di processo.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

35

Sink

+/- X,x%

4096 = 100% trim
-100%

-800%

+800%

Guadagno uscita Trim processo
[K uscitatrim pr]

L'uscita del regolatore del trim di processo e
messa in scala da un fattore di guadagno.
Questo si verifica proprio prima del limite
superiore ed inferiore. Questo parametro
specifica il valore di guadagno da usare.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

36

Sink

+/- X,XX

2048 = +1,00 guadagno
+1,00

-16,00

+16,00

Test Trim processo
[Trim processo TP
Questo parametro indica il valore della po-

sizione interna selezionato dal parametro
Selezione testpoint trim processo.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita di visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

37
Source
+/- x
Nessuna
+0
-32767
+32767

Selezione setpoint Trim processo
[Sel trim processo TP

Questo parametro seleziona la posizione
del controllore del trim di processo che di-
ventera il valore di testpoint come segue:
Valore Punto accesso trim processo
0 Zero

1 Errore trim processo

2 Uscita filtro trim processo

3 Parola controllo trim processo

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo
Enum:

38

Sink

X
Nessuna
0

0

3

Limite coppia autoreg.
[Coppia autoreg.]

Questo parametro specifica la coppia del
motore che viene applicata al motore du-
rante il test del motore di velocita e del
sistema di velocita. 4096 = 100% della
coppia del motore nominale.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

40

Sink

X, X%

4096 a coppia motore nominae
50,0%

25,0%

100,0%
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Velocita autoregolazione N. del parametro

[Velocita autoreg) Tipo di parametro

Questo parametro € la velocita del motore Un!t‘"f‘ VISJ'aI..
durante un test del motore con autoregola- ~ Unita dell’azion.
zione della velocita, un test del sistemae  Default di fabbrica
una misurazione dell'lD del sistema. 4096  Valore minimo

41

Sink

+/- X,X rpm
4096 a velocita motore di base
0,85 x velocita motore di base
0,3 x velocita motore di base

é la velocita di base. Valore massimo Velocita motore di base
Larghezza banda VP desiderata N. del parametro 43

[Largh. banda vel des] Tipo di parametro Sink
Questo parametro specifica 'ampiezza ban- Unita visual. X, XX rad/sec
da del loop di velocita richiesto e ne determi- Unita dell’ azion. Unitadi visual. x 100
na la dinamica. Il valore massimo di questo  Default di fabbrica 5.00 rad/sec
parametro viene modificato dall'azionamento Valore minimo 0:01 rad/sec
in caso di richiesta di aggiornamento dei gua- val . 100.00 rad/
dagni del loop di velocita. Il loop di velocita ~ V&0r€Massmo JOY e 2
diventa piu rispondente e € in grado di inse-
guire variazioni piu veloci del riferimento di
velocita all'aumentare dell’lampiezza di una
banda.l limiti del sistema e dei disturbi stabi-
liscono comunque un limite superiore pratico.

%ﬂ%iﬂig:eg'] N. del parametro 44

€l . Tipo di parametro Source

Questo parametro indica lo stato di talune U e viEE Bit

condizioni correlate alla funzione di autore- ita dell’ azi : a il
golazione. Questo & un parametro codifica- Unita I"azion. valore (di bit)

to con b|t non puo essere modificato Default d| fabbrlca 0000 OOOO 0000 OOOO
dall'utente. Valore minimo 0000 0000 0000 0000
Bit O = Esecuzione Valore massmo 001100000.11111111
Bit 1 = Completo Enum:

Bit 2 = Errore

Bit 3=Annulla

Bit 4 = Flusso attivo

Bit 5= N. pronto Bit 8 - 11 = N. usati

Bit 6 = Vel. non zero Bit 12 = Timeout

Bit 7= In marcia Bit 13 = No lim. coppia

Fattore smorzamento VP N. del parametro 45

[Fattore smorz vel] Tipo di parametro Sink

Questo parametro determina la dinamica Un!tg V'Su,a]', U

del loop della velocita. Il fattore Unita dell’azion. 2048=1,0
smorzamento influenza la quantita di Default di fabbrica 1,0

smorzamento del loop di velocita Valore minimo 0,5

durante un transitorio. Valore massimo 3,0

Inerziatotale N. del parametro 46

[Inerziatotale] Tipo di parametro Sink

Questo parametro rappresenta i secondi Unité visual.. X,XX SEC

che occorrono ad un motore accoppiato ad ~ Unita dell’ azion. Unitadi visual. x 100
un carico per accelerare da zero alla velo-  Default di fabbrica 2,00 sec

cita base, alla coppia nominale del motore.  \/alore minimo 0,01 sec

Questo parametro viene calcolato dal test  \/510re massimo 655.00 sec
dell'inverter del sistema autoregolatore. ’

Dati test regolazione automatica N. del parametro 47

[TPreg. aut.] Tipo di parametro Source

Questo parametro indica il valore dell’'ubi- Un!tg di stuf?d' Bit

cazione interna selezionata dal parametro ~ Unita dell’azion. Nessuna

Sel. TP autoreg., 48. Default di fabbrica 0000 0000 0000 0000

Valore minimo 0000 0000 0000 0000
Valore massmo 1111 1111 1111 1111
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Selezione test regolazione automatica N. del parametro 48
[TPsel reg. aut] Tipo di parametro Sink
Questo parametro seleziona la locazione Unita visual. Nessuna
interna del controllore autoregolazione ve-  Unita dell’azion. Nessuna
locita che diverra il valore di testpoint nel Default di fabbrica 0
P47. Le locazioni interne disponibili sono: Valore minimo 0
Valore massimo 10
Enum:
Sel valore  Punto accesso autoreg. Sel valore  Punto accesso autoreg.
0 Zero 5 Limite coppia per autoregolazione
1 Bit di stato autoregolazione 6 Parola stato autoregolazione 1
2 Parola inib. autoreg. (tutti zero = OK) 7 Parola stato autoregolazione 2
3 Parola errore autoreg. (tutti zero = OK) 8 Bit controllo autoeregolazione
4 Attrito calcolato (4096 a 1 pu) 9 Limite minimo per di/dt per raggiungere amp. banda richiesta
10 Min. ampiezza banda filtro errori
Parola comando logico N. del parametro 52
[Comando logico] Tipo di parametro Source
Questo parametro di parola contiene i dati Un!t'fl di V,'SU,aI' Bit
usati per il funzionamento della logica Unita dell’azion. Nessuna
dell'azionamento di controllo. Se un bit Default di fabbrica 0000 0000 0000 0000
viene impostato, la funzione é abilitata, al- Valore minimo 0000 0000 0000 0000
trimenti e disabilitata (inattiva). Valore massimo 1111 1111 1111 1111
BIT
0 [ - Stop rampa
1| - Awio
21 -Jog1l
3 | - Azzeraerrori
4 | - Avanti
5 | - Indietro
6 | -Jog2
C B A 7 - Stop limite corrente
0 0 0 -Zero 8 - Stop inerzia
0 0 1 -Rifesterno 1% - Disabilita rampa
0 1 0 -Velprest.1 ul - Abilita flusso
0 1 1 - Vel prest 2 T - Abilita trim processo
1 0 0 - Vel prest. 3 - Sel r!f veloc!tgA
1 0 1 -Vel prest 4 ii - Sel rif velocita B
1 1 0 - Vel prest.5 - Sel _rlf_veloc[ta C
1 1 1 -RIif esterno. 2 15 | - Rpristina azionamento
Selezione modalita coppia N. del parametro 53
[Sel mod coppia) Tipo di parametro Sink
Questo € un parametro di parola usato per Un!t'fl VISJ'aI.. X
selezionare la sorgente di riferimento di Unita dell’azion. Nessuna
coppia dell'azionamento. Il funzionamento ~ Default di fabbrica 1
di questo parametro & quello di un Valore minimo 0
selettore. La posizione del selettore Valore massimo 5
determina la selezione di riferimento
coppia come segue:
Valore Descrizione
Valore Descrizione 3 Sel. minima velocita/coppia (seleziona il valore minimo quando si
0 Zero coppia confrontano il riferimento di coppia e la coppia generata dalla velocita.)
1 Regolare velocita 4 Sel. massima velocita/coppia (seleziona il valore massimo quando si
2 Coppia esterna confrontano il riferimento di rcoppia e la coppia generata dalla velocita.)

5

Somma velocita e coppia (seleziona la somma del riferimento di coppia e
la coppia generata dalla velocita.)
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Stato ingresso locale N. del parametro 54
[Stato in localg] Tipo di parametro Source
Questo parametro indica le condizioni di Un!t'fl di V,'SU,aI' B!t
stato di ingresso boleane per il processore ~ Unita dell’azion. Bit
di velocita. Quando un bit & impostato su 1, ~ Default di fabbrica 0000 0000 0000 0000
il segnale di ingresso corrispondente & Valore minimo 0000 0000 0000 0000
vero. Valore massimo 1111 1111 1111 1711
Enum:
Valore Descrizione Valore Descrizione Valore Descrizione Valore Descrizione
0 Richiesta freno 4 Errore esterno 8 Diag test 12 N. usato
1 Abilita azionamento 5 Errore RMS 9 Stato invertitore 13 N. usato
2 Termico surrisc. motore 6 0 =Inv parallelo 10 Verifica contattore 14 N. usato
3 Stop discreto 7 Ling. singolo 11 N. usato 15 N. usato
Stato uscita locale N. del parametro 55
[Stato uscitaloc] Tipo di parametro Source
Questo parametro indica le condizioni di Un!t'fl di V,'SU,aI' B!t
stato di uscita boleane per il processore di ~ Unita dell’azion. Bit
velocitd. Quando un bit & impostato su 1, il Default di fabbrica 0000 0000 0000 0000
segnale di ingresso corrispondente e vero.  Valore minimo 0000 0000 0000 0000
Valore massimo 1111 1111 1111 1111
Enum:
Valore Descrizione Valore Descrizione Valore Descrizione Valore Descrizione
0 Abilita freno 4 N. usato 8 N. usato 12 LED verde VP
1 Sel. rit. in accens. 5 N. usato 9 Abilita VP 13 LED rosso VP
2 N. usato 6 N. usato 10 Relé pilota 14 N. usato
3 N. usato 7 N. usato 11 N. usato 15 N. usato
Stato logica basso N. del parametro 56
[Stato log basso] Tipo di parametro Source
Questo parametro é la parte inferiore di una Un!t'fl di V,'SU,aI' B!t
parola doppia che indica le condizioni di lo- ~ Unita dell’azion. Bit
gica boleane entro 'azionamento. Quando  Default di fabbrica 0000 0000 0000 0000
un bit & impostato su 1, la condizione corri- ~ Valore minimo 0000 0000 0000 0000
spondente nell'azionamento € vera. Valore massimo 1111 1111 1111 1111
Valore Descrizione Valore Descrizione Valore Descrizione Valore Descrizione
0 Pronto per esecuzione 4 Accelerazione (1=Accel) 8 A vel. impostata 12 A vel. zero
1 Azionam. in esecuzione 5 Deceleraz. (1=Decel) 9 Locale A 13 Riferimento A
2 Direz. com (1=AV., 0=Ind.) 6 Avvertenza 10 Locale B 14 Riferimento B
3 Direz. rotazione (1=AV., 0=Ind.) 7 Guasto 11 Locale C 15 Riferimento C
CBA ‘
000 Nessun cambiamento
001 Rif. 1
010 Rif. 2
011 Rif. 3
100 Rif. 4
101 Rif. 5
110 Rif. 6
111 Rif. 7
Stato logica alto N. del parametro 57
[Stato log alto] Tipo di parametro Source
Questo parametro é la parte superiore di Un!t‘"fl di V,Isu.al' Bit
una parola doppia che indica le condizioni ~ Unita dell’azion. Nessuna
di logica boleane entro I'azionamento. Default di fabbrica 0000 0000 0000 0000
Quando un bit & impostato su 1, lacondi-  Valore minimo 0000 0000 0000 0000
zione corrispondente nell'azionamento & Valore massmo 1111 1111 11111 1111
vera. Enum:
Valore Descrizione Valore Descrizione Valore Descrizione Valore Descrizione
0 Flusso pronto 4 Sup. interr. bus 8 A Limite 12 Oltre setpoint 1
1 Flusso in aumento 5 Jogging 9 N. usato 13 Oltre setpoint 2
2 N. usato 6 N. usato 10 A setpoint 1 14 Oltre setpoint 3
3 N. usato 7 N. usato 11 A setpoint 2 15 Oltre setpoint 4
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Stop coppia
[Stop coppial

Questo parametro seleziona il modo in cui
I'azionamento reagisce ad un comando di
arresto in modalita di non velocita (es. mo-
dalita coppia). Le selezioni possibili sono:
0 = Mod. normale - Commuta a mod vel.
poi effettua un arresto controllato.

1 = Sta in modalita di coppia selezionata
finché non si raggiunge zero velocita.

2 = Sta in modalita di coppia selezionata
finché non si raggiunge zero coppia.

Questo parametro non ha effetto se quando si verifica
un comando di arresto I'azionamento € gia in modalita
velocita. Anche i comandi di arresto inerzial non sono
influenzati da questo parametro.

N. del parametro 58

Tipo di parametro Sink

Unita visual. X

Unita dell’azion. Nessuna  INOTA: inerziaindica che la potenza dell’in-
Default di fabbrica 0 verter & stata disabilitata mal’%rrato rotativo
Valore minimo 0 effettivo del motore dipende dall’ attrito del ca-
\E/?l]lj)rrne massimo 2 rico collegato.

Opzioni logica N. del parametro 59 * Ti F :
[Opzioni logica] Tipo di parametro Sink BTlﬁo di-avvio
Questo parametro seleziona le opzioni per il Unita visual. Bit 0 0 Man. avvio, Arresto rig
funzionamento della logica dell'azionamento Unita dell’azion. Nessuna 0 1 Man avvio’ Foras e
nel seguente modo: Default di fabbrica 0000 0000 0001 0010 1 0 Avvib morﬁentaneo
Valore minimo 0000 0000 00000000 ;1 4 Man. awio, Arresto rig
) ) Valore massimo 1111 1111 1111 1111 ’ '
N. bit Opzione Enum:
0 Tipo avvio A* :
1 Tipo avvio B* 8 Effettua avvio diag ** Tipo di arresto
2 Abilita rampa Jog 9 N. usato B A
3 =1/Inerzia Jog 10 N. usato 00 Inerzia
= 0/ Stop Rig. 1 = 1/ Contattore motore CA presente 0 1 Normae(Rama-Rig)
4 STOP tipo ingresso A** 12 = 1/ Rif bipolare+rif valore=Dir. avanti 1 0 | - Limite
5 STOP tipo ingresso B** - rif valore=Dir. inversa 5 || oo
6 Effettua diag. accens. = 0/ Bit unipolare 4 di P52 = 1, nerzia
7 Effettua diag. flusso in aumento Direzione in avanti
Bit 5 di P52 = 1, Direzione inversa
A setpoint 1 N. del parametro 60
[A setpaoint 1] Tipo di parametro Sink
Questo parametro viene usato per Un!tg di v!su.al. - X,x% o
specificare la soglia di setpoint per il bit A Unitadell’azion. 4096 = 100,0% val. di riferimento
setpoint 1 nello stato di logica Alto. Default di fabbrica +0,0%
Valore minimo -800,0%
Valore massimo +800,0%
A setpoint 2 N. del parametro 61
[A setpaint 2] Tipo di parametro Sink
Questo parametro viene usato per specifi- ~ Unita visual. +/- x,x% .
care la soglia di setpoint per il bit A Set- Unita dell’azion. 4096 = 100,0% val. di riferimento
point 2 nello stato di logica Alto. Default di fabbrica +0,0%
Valore minimo -800,0%
Valore massimo +800,0%
Oltre setpoint 1 N. del parametro 62
[Oltre setpoint 1] Tipo di parametro Sink
Questo parametro viene usato per specifi- Unita visual. +/- X, X%
care la soglia di setpoint per il bit Oltre set- ~ Unita dell’azion. 4096 = 100% val. di riferimento
point 1 nello stato di logica Alto. Default di fabbrica +0%
Valore minimo -800,0%
Valore massimo +800,0%
Oltre setpoint 2 N. del parametro 63
[Oltre setpoint 2] Tip_o‘di parametro Sink
Questo parametro viene usato per specifi- ~ Unitavisual.. +/- X,x% o
care la soglia di setpoint per il bit Oltre set- ~ Unita dell’azion. 4096 = 100% val. di riferimento
point 2 nello stato di logica Alto. Default di fabbrica +0,0%
Valore minimo -800,0%
Valore massimo +800,0%
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Oltre setpoint 3
[Oltre setpoint 3]
Questo parametro viene usato per specifi-

care la soglia di setpoint per il bit Oltre set-
point 3 nello stato di logica Alto.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica

64

Sink

+/- X,x%

4096 = 100,0% val. di riferimento
+0,0%

Valore minimo -800,0%
Valore massimo +800,0%
Oltre setpoint 4 N. del parametro 65
[Oltre setpoint 4] Tipo di parametro Sink
Unita visual. +/- X, X%

Questo parametro viene usato per specifi-
care la soglia di setpoint per il bit Oltre set-
point 4 nello stato di logica Alto.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

4096 = 100% val. di riferimento
+0,0%
-800%
+800%

Selezione val. di riferimento

[Sel setpoint]

Questo parametro fa una selezione tra la
velocita effettiva o il riferimento interno del-
la corrente Iq per i parametri A/oltre set-
point. Ogni bit di stato setpoint puo essere
impostato per una delle opzioni ( 0 = vel.
effettiva; 1 = Riferimento Iq).

Bit 0 = A setpoint 1
Bit 1 = A setpoint 2
Bit 2 = Oltre setpoint 1
Bit 3 = Oltre setpoint 2

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo
Enum:

Bit 4 = Oltre setpoint 3
Bit 5 = Oltre setpoint 4

66

Sink

Bit

Bit zero = vel., imp. = corrente
0000 0000 0000 0000

0000 0000 0000 0000

0000 0000 1111 1111

Toll. val. di riferimento velocita
[Toll. val. di rif. vel.]

Questo parametro stabilisce una banda di
isteresi attorno agli A setpoint. Viene usato
per determinare quando aggiornare i bit dei
valori di riferimento nello stato logica alta
(P57), quando configurato per I'opzione di
corrente reale.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita di visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

67

Sink

X,X rpm

4096 = Ve ocita base
base sp/ 100

0,0 rpm

velocita base /10

Tolleranza setpoint corrente
[Tol setpoint cor]

Questo parametro stabilisce una banda di
isteresi attorno agli A setpoint. Viene usato
per determinare quando aggiornare i bit dei
valori di riferimento nello stato logica alta
(P57), quando configurato per I'opzione di
corrente comandata

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita di visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

68

Sink

X, X%

4096 = 100,0% Iq
2,0%

0,0%

20,0%

Tolleranza velocita zero
[Toll vel zero]
Questo parametro definisce una banda in-

torno alla velocita zero da usare per deter-
minare quando aggiornare il bit A velocita

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica

69

Sink

+/- X%

4096 = Ve ocita base
Velocita base/ 100

zero nello stato logica bassa (P56). Valore minimo 0,0 rpm
Valore massimo 8 x velocita base

Dati testpoint logica N. del parametro 70

[Dati testpoint log.] Tipo di parametro Source

Questo parametro contiene i dati testpoint Un!t‘?l di V,'SU,aI' Bit

di controllo logica selezionati dal parametro ~ Unita dell’azion. Nessuna

Sel. testpoint logica, P71. Default di fabbrica 0000 0000 0000 0000
Valore minimo 0000 0000 0000 0000
Valore massimo 1117 1111 1111 1111

5-40



Capitolo 5

Parametri di programmazione

Seleziona test logici N. del parametro 71
[Sel test log] Tipo di parametro Sink
Questo parametro seleziona quale luogo Un!t'fl di V,'SU,aI' X
interno al software dei controlli logici di- Unita dell’azion. Nessuna
verra il valore di testpoint indicato in P70. I Default di fabbrica 0
valore basato sulla selezione viene memo-  Valore minimo 0
rizzato nel parametro Dati testpoint logica.  Valore massmo 30
Le ubicazioni interne del software di con- Enum:
trollo logica accessibili in base al valore di
selezione sono:
Sel valore Punto di accesso logica Sel valore Punto accesso logica
0 Zero 16 Bit inibizione diagnostica
1 Stato logico 17 Stati precarica bus comune
2 Limite comando logico filtrato 18 Condizione trip contattore
3 Parola controllo logica 19 Contatore handshake adattatore
4 Condizioni inib. flusso 20 Conteggio handshake pit lungo
5 Condizioni inib. marcia 21 Evento arresto - LED stato
6 Parola comando processore corrente 22 Evento arresto - registro modo sistema
7 Parola stato processore corrente 23 Evento arresto - comando stop errore
8 Flag richiesta diagnostica 24 Evento arresto - stato diagnostico accensione
9 Modalita coppia richiesta 25 Evento arresto - stato errori non configurabili
10 Flag errore contattore 26 Evento arresto - stato err. conf. processore corrente
11 Campione monitoraggio 27 Evento arresto - stato err. conf. processore velocita
12 Stato sistema 28 Evento arresto - stato errore adattatore
13 Riconoscimento perdita di abilitaz. CP 29 Avento arresto - Comando logica (parametro 52)
14 Ultimo arresto 30 Evento arresto - Ingressi logici (parametro 54)
15 Evento arresto
FF?aLlJJS; Z:rrgcg "I\'l del dpar ameterto ;2 K NOTA: fare attenzione quando si
PO di parametro n modificail tempo di pausarispet-
Unita visual. X,X SecC

Imposta un tempo di pausa regolabile pri-
ma che I'azionamento disabiliti i regolatori
di velocita e di coppia in caso di un arresto.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica

Unitadi visual. x 10
0,0 sec

to al’impostazione di fabbrica
Per motivi di siscurezza, in acune
applicazioni, non sono desiderabi-

Valore minimo 0,0 sec 3 F o :
Valore massimo 10,0 sec VU] ol pEREAEE.
Corrente massima freno dinamico N. del parametro 77
[Corr. max freno din.] Tipo di parametro Sink
Questo parametro definisce la potenza Un!t'fl di V,'SU,aI' x Watt
nominale per il resistore di frenatura di- Unita dell’azion. Nessuna
namica opzionale. Questo valore viene Default di fabbrica 0 Watt
usato per calcolare il theta R per unita per ~ Valore minimo 0 Watt
il resistore. Valore massimo 30,000 Watt
Temperatura massima freno dinamico N. del parametro 78
[Tem. max freno din.] Tipo di parametro Sink
Questo parametro definisce la temperatura Un!té VISJaI.. X gredi
nominale massima per il resistore di frena-  Unita dell’ azion. Nessuna
tura dinamica. Questo valore viene usato Default di fabbrica 50 deg
per stabilire i setpoint per impostare e az-  \/aglore minimo 50 deg
zerare una condizione di errore da sovra- Valore massimo 700 deg
temperatura di frenatura.
Costante tempo fren. dinamica N. del parametro 79
[Cost tempo DB] Tipo di parametro Sink
Questo parametro definisce la costante di ~ Unita visual. X Sec
tempo termica per il resistore di frenatura Unita dell’azion. Nessuna
dinamica. Questo valore viene usato nel Default di fabbrica 10 sec
modello t%rmicold?I resistotre di frenatura Valore minimo 10 sec
per prevederne la temperatura come una B 600 sec

funzione della potenza rigenerativa.
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Accens./Stato errori diagn. N. del parametro 80
[Accens/Stato err] Tipo di parametro Source
Questo parametro di parola indica una Unita di visual. Bit
condizione di errore rilevata durante I'ac- Unita dell’azion. Nessuna
censione o il ripristino dell’azionamento. Default di fabbrica 0000 0000 0000 0000
Quando un bit & “1”, la condizione e vera,  \/alore minimo 0000 0000 0000 0000
altrimenti & falsa. Valore massimo 1111 1111 1111 1111
Enum:
Bit Condizione Bit Condizione
0 Guasto PROM CP 9 Guasto RAM interna VP
1 Guasto RAM interna CP 10 Guasto RAM esterna VP
2 Guasto RAM esterna CP 11 Guasto RAM stack VP
3 Guasto RAM stack CP 12 Guasto RAM porta duale CP rilevato da VP
4 Guasto RAM porta duale VP rilevato da CP 13 Guasto RAM porta duale AP rilevato da VP
5 N. usato 14 Guasto EE azionamento di base
6 N. usato 15 Riservato, lasciare a zero
7 N. usato
8 Guasto EEPROM VP
Stato errori non configurabili N. del parametro 81
[Stato err non conf] Tipo di parametro Source
Questo parametro di parola indica le condi- Un!t'fl di V,'SU,aI' Bit
zioni di errore nell'azionamento che non Unita dell’azion. Nessuna
possono essere configurate come avver-  Default di fabbrica 0000 0000 0000 0000
tenze. Quando un bit & “1”, la condizione ¢  Valore minimo 0000 0000 0000 0000
vera, altrimenti e falsa. | bit 0 - 3 sono rile-  \/alore massimo 1111 1111 1111 1111
vati dall’hardware. | bit 4-15 sono rilevati Enum:
dal software. . . . .
Bit Condizione Bit Condizione Bit Condizione
0 Scatto sovratensione bus CC 6 Scadenza abilita master/slave 10 Tolleranza alimentatore analogico
1 Desaturazione transistor 7 N. usato 11 Guasto autocommiss. o di diagn. transistor
2 Errore a terra 8 VP scadenza handshake 12 Intervento da temperatura inverter
3 Sovraccorrente istantanea 9 Oltre velocita assoluta 13 Guasto software rilevato da VP
4 Perdita com adattatore rilevata da CP 14 N. usato
5 Perdita cavo Master/Slave 15 Riservato, lasciare a zero
Stato errori configurabili CP N. del parametro 82
[Stato err conf CF] Tipo di parametro Source
Questo parametro di parola indica le condi- ~Unitadi visual. Bit
zioni rilevate dal processore corrente (CP)  Unita dell’azion. Nessuna
configurate per riferire una condizione di Default di fabbrica 0000 0000 0000 0000
guasto dell’azionamento. Ogni bit della Valore minimo 0000 0000 0000 0000
configurazione corrisponde alle definizioni  \/glore massimo 1111 1111 1111 1111
dei bit dei parametri 84, 86 e 87. Quando Enum:
un bit € “1” la condizione € vera, altrimenti ’
é falsa.
Bit Condizione Bit Condizione
0 Scadenza bus superamento interr. 3 Sottotensione bus
1 Scadenza bus precarica 4 Cicli cadute bus > 5
2 Caduta bus (150 volt) 5 Corrente flusso su veloce < 50%
Stato errori configurabili VP N. del parametro 83
[Stato err conf VP Tipo di parametro Source
Questo parametro di parola indica le condi- Un!t'fl di V,'SU,aI' Bit
zioni rilevate dal processore di velocita Unita dell’azion. Nessuna
(VP) che sono state configurate per ripor- Default di fabbrica 0000 0000 0000 0000
tare le condizioni di errore. Ogni bit della Valore minimo 0000 0000 0000 0000
configurazione corrisponde alle definizioni  \alore massmo 1111 1111 1111 1111
dei parametri 85, 88 e 89. Quando un bité  Enum:
“1" la condizione é vera, altrimenti ¢ falsa.
Bit Condizione Bit Condizione Bit Condizione
0 Perdita feedback 5 Motore in stallo 10 Limite matematico
1 Sovratemp inverter in sospeso 6 Errore esterno 11 Sovratemp. frenatura dinamica
2 Sovratemp. motore scattato 7 Errore RMS 12 Guasto contattore motore CA
3 Sovraccarico motore in sospeso 8 N. usato 13 Sovraccarico inverter in sospeso (IT)
4 Scatto sovraccarico motore 9 Limite parametro 14 Errore di comunic. da azion. a azion.
15 Scatto sovraccarico inverter (IT)
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Stato avvertenze configurabili CP N. del parametro 84
[Stato avv conf CP] Tipo di parametro Source
Questo parametro di parola indica le condi- Un!t'fl di V,'SU,aI' Bit
zioni rilevate dal processore corrente (CP) ~ Unita dell’azion. Nessuna
che sono state configurate per riferire Default di fabbrica 0000 0000 0000 0000
come una condizione di allarme aziona- Valore minimo 0000 0000 0000 0000
mento. Ogni bit della configurazione corri-  \alore massmo 1111 1111 1111 1111
sponde alle definizioni dei bit dei parametri  Enym:
82, 86 e 87. Quando un bit & impostato su
“1” la condizione corrispondente
nell'azionamento € vera, altrimenti € falsa.
Bit Condizione
0 Scadenza bus superamento interr.
1 Scadenza bus precarica
2 Caduta bus
3 Sottotensione bus
4 Cicli cadute bus > 5
5 Corrente aumento flusso vel. < 50%
Stato avvertenze configurabili VP (bit)  N. del parametro 85
[Stato avv conf VP] Tipo di parametro Source
Questo parametro di parola indica le condi- Un!t‘"fl di V,Isu.al' Bit
zioni rilevate dal processore corrente (vp) ~ Unita dell’azion. Nessuna
che sono state configurate per riferire Default di fabbrica 0000 0000 0000 0000
come una condizione di avvertenza azio-  Valore minimo 0000 0000 0000 0000
namento. Ogni bit della configurazione cor- ~ Valore massimo 1111 1111 1111 1711
risponde alle definizioni dei bit dei parame- Enum:
tri 83, 88 e 89. Quando un bit & impostato
su “1” la condizione corrispondente
nell'azionamento & vera, altrimenti ¢ falsa.
Bit Condizione Bit Condizione
0 Perdita feedback encoder 11 Surriscaldamento resistore fren. dinamica
1 Sovratemp inverter in sospeso 12 Guasto contattore motore
2 Sovratemp. motore scattato 13 Sovraccarico invertitore in sospeso (IT)
3 Sovraccarico motore in sospeso (12T) 14 Errore di comunic. da azionamento a azionamento
4 Scatto sovraccarico motore (12T) 15 Ritorno sovraccarico invertitore
5 Motore in stallo
6 Errore esterno
7 Errore RMS
8 N. usato
9 Limite parametro
10 Limite matematico
Selezione configurazione errori/ N. del parametro 86
avvertenze CP Tipo di parametro Sink
[Sel. err. CP] Unita di visual. Bit
Questo parametro di parola determina le Unita dell’azion. Nessuna
condizioni rilevate dal processore corrente  Default di fabbrica 0000 0000 0010 0011
(CP) che saranno riferite come una condi-  \/alore minimo 0000 0000 0000 0000
zione di errore dell’azionamento o di avver- \/510re massimo 1111 1111 1111 1111
tenza azionamento. Ogni bit della configura- Enum:

zione corrisponde alle definizioni dei bit dei
parametri 82, 84 e 87. Quando un bit & im-
postato su “1” la condizione corrispondente
nell’azionamento viene riportata come ER-
RORE, altrimenti come AVVERTENZA.

Bit Condizione

Scadenza bus superamento interr.
Scadenza bus precarica

Caduta bus

Sottotensione bus

Cicli cadute bus > 5

Corrente aumento flusso vel. < 50%

ahrwNDEFRO
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Sdl. config. avv CP/Nulla
[Sel avv CP nullq]

Questo parametro di parola determina le
condizioni rilevate dal processore corrente
(CP) che saranno riferite come una condi-
zione di errore dell’azionamento o di avver-
tenza azionamento. Ogni bit della configura-
zione corrisponde alle definizioni dei bit dei
parametri 82, 84 e 86. Quando un bit & im-
postato su “1” la condizione corrispondente
nell’azionamento viene riportata come ER-
RORE, altrimenti come AVVERTENZA.

Bit Condizione

Caduta bus (150 volt)
Sottotensione bus
Cicli caduta bus

ahrwNORERO

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo
Enum:

Scadenza bus superamento interr.
Scadenza bus precarica

Corrente aumento flusso vel. < 50%

87

Sink

Bit

Nessuna

0000 0000 0001 1111
0000 0000 0000 0000
1111 1111 11112 1111

Sel config err./avv. VP
[Sel errore/avv. VP

Questo parametro di parola determina le
condizioni rilevate dal processore di velocita
(VP) che saranno riferite come una condi-
zione di ERRORE dell'azionamento o di AL-
LARME azionamento. Ogni bit della configu-
razione corrisponde alle definizioni dei bit dei
parametri 83, 85 e 89. Quando un bit & im-
postato su “1” la condizione corrispondente
nell’azionamento viene riportata come ER-
RORE, altrimenti come AVVERTENZA.

Bit Condizione

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo
Enum:

88

Sink

Bit

Nessuna

1111 1111 11112 1111
0000 0000 0000 0000
1111 1111 11112 1111

BitCondizione

0 Perdita feedback encoder 9 Limite parametro

1 Surrisc. inverter in sospeso 10 Limite matematico

2 Sovratemp. motore scattato 11 Surrisc. fren. dinamica

3 Sovraccarico motore in sospeso (12T) 12 Fallimento contattore motore CA
4 Scatto sovraccarico motore (12T) 13 Sovraccarico invertitore in sospeso (IT
5 Motore in stallo 14 Errore da azion. ad azion.

6 Errore esterno 15 Scatto sovraccarico inverter (IT)
7 Errore RMS

8 Riservato, lasciare a zero

Sel config avvert. VP/Nulla N. del parametro 89

[Sel avv/nessunaVP] Tipo di parametro Sink

Questo parametro determina le condizioni Un!tg di V!S‘J,al' Bit
rilevate dal processore di velocita (VP) che ~ Unita dell’azion. Nessuna
saranno riferite come una condizione di ER- Default di fabbrica 1111 1111 1111 1111

RORE o di ALLARME o non riportate (igno- Valore minimo 0000 0000 0000 0000
rate). Ogni bit della configurazione corris- Valore massimo 1111 1111 1111 1111

ponde alle definizioni dei bit dei parametri 83, Enum:
85 e 88. Quando un bit & impostato su “1” la
condizione corrispondente nell'azionamento

viene riportata come configurata dal parame-

tro 88. Se il bit & impostato su “0” la condi-

zione non viene riportata.

Bit Condizione

Perdita feedback encoder
Sovratemp inverter in sospeso
Sovratemp. motore scattato
Sovraccarico motore in sospeso (12T)
Scatto sovraccarico motore (12T)
Motore in stallo

Errore esterno

Errore RMS

~N~NoobhwWwNERO

BitCondizione

N. usato

Limite parametro

Limite matematico

Surrisc. fren. dinamica

Fallimento contattore motore CA
Sovraccarico invertitore in sospeso (IT)
Errore da azion. ad azion.

Ritorno sovracc. inverter (IT)
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Soglia assoluta sovravelocita
[Sovravel ass|]

Questo parametro indica le velocita incre-
mentali oltre il limite di velocita in avanti o
sotto al limite di velocita indietro consentite
prima che venga indicato un errore di so-
vravelocita assoluta.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita di visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

90

Sink

X,X rpm

4096 = 100,0% overspeed
0,1 x velocita base

0,0 rpm

velocita base

Ritardo stallo
[Rit stallo]

Questo parametro specifica la quantita di
tempo in cui I'azionamento deve essere al
limite di corrente e alla velocita zero prima
di indicare un errore di stallo.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita di visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

91

Sink

X,X SEC
sec x 10,0
1,0 sec
0,1 sec
3276,7 sec

Limite sovraccarico motore
[Lim. sovracc. motore]
Questo parametro specifica il livello di cor-

rente Iq che causa lo scatto del sovraccari-
co del motore dopo 60 secondi.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita di visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

92

Sink

XX, X%

4096 = 100% Iq per 60 sec
200,0%

110,0%

400,0%

Fattore servizio

[Fatt servizio]

Questo parametro specifica il livello mini-
mo di corrente Iq che causa lo scatto del
sovraccarico di un motore (IT) durante un
funzionamento continuo. | livelli di corrente
al di sotto di questo valore non causano
mai lo scatto di sovraccarico. Ad es. un fat-
tore di servizio di 1,15 implica un funziona-
mento continuo fino a 115% della corrente
di targa del motore.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita di visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

94

Sink

X, XX

4096 = 1,00
1,00

1,00

2,00

Velocita sovraccarico 1
[Vel. sovracc. motore 1]
Se il valore assoluto della velocita motore

equivale o & inferiore alla velocita specifi-
cata in questo parametro, il sovraccarico

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica

95

Sink

+/- X,X rpm

4096 = velocita motore di base
0,8 x velocita base

motore usa il parametro Lim. sovracc. min.  Valore minimo 0,0 rpm

(N. 97) come livello minimo di intervento Valore massimo 2 x velocita base
corrente.

Velocita 2 sovraccarico motore N. del parametro 9%

[Vel. 2 sovracc. motore] Tipo di parametro Sink

Se il valore assoluto della velocita del mo- ~ Unita visual. += XX rpm

tore si trova alla velocita specificata in
guesto parametro o sotto di esso, il sovrac-

Unita dell’azion.
Default di fabbrica

4096 = velocita motore di base
0,8 x velocita base

carico del motore usera il 100% come livel-  Valore minimo 0,0 rpm

lo minimo di scatto della corrente. Valore massimo 2 x velocita base
Minimo limite sovraccarico N. del parametro 97

[Min lim sovr] Tipo di parametro Sink

Questo corrisponde al livello minimo diin- ~ Unita V'SU'aI-. X, X%

tervento da sovraccarico motore che sive- ~ Unita dell’azion. 4096 = 100,0% corrente
rifica quando la velocita motore equivale o  Default di fabbrica 100,0%

e inferiore alla velocita 2 di sovraccarico Valore minimo 0,0%

motore (P96) Valore massimo 100,0%
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Dati testpoint errore N. del parametro 98

[Errore TP] Tipo di parametro Source

Questo parametro contiene i dati di test- Unita di visual. X

point di controllo errori selezionati dal para- ~ Unita dell’ azion. Nessuna

metro Sel. TP errori (P99). Per un elenco Default di fabbrica 0

di tutti i testpoint, vedere la descrizione del  \/glore minimo 0

parametro 99, Sel. TP errori. Valore massimo 65535

Selezione testpoint errori N. del parametro 99

[Sel. TP errori] Tipo di parametro Sink

Questo parametro seleziona quale luogo Unita visual. X

interno nel software di controllo degli errori ~ Unita dell’ azion. Nessuna

diventera il valore di testpoint. Il valore ba-  Default di fabbrica 0

sato sulla selezione viene memorizzato nel  \/aglore minimo 0

parametro 98, TP errori. Segue un elenco Valore massimo 32

delle ubicazioni interne del software di con- Enum:
trollo logica accessibili in base al valore :
selezionato:

Sel valore Punto di accesso riferimento velocita Sel. valore Punto di accesso rif. velocita
0 Zero 22 Livello perdita encoder

1 Processore adattatore guasto 23 Riferimento in. Iq per unita inverter
2 Velocita effettiva al momento della sovravelocita 24 Livello uscita integratore sovracc motore (IT)
3 Costante di calibrazione sovraccarico motore (K) 25 Temperatura motore, gradi C.
4 Tensione di ingresso analogico NTC Dissipatore 26 Stato errore da azion. a azion.
5 Limite corrente ritorno NTC Dissipatore 27 Stato errore base drive EE

6 Alimentazione analogica negativa e/o tensione di ingresso 28 Indirizzo tipo azion. base drive EE
7 Alimentazione analogica positiva e/o tensione di ingresso 29 Dati tipo azion. base drive EE
8 Zero 30 Temp. avviso diss. di calore, gradi C.
9 Livello integratore sovraccarico motore (12T) 31 Temp. inter. diss. di calore, gradi C.
10 Temperatura resistore fren. dinamica, gradi C. 32 Zero

11 Stato limite parametro, parola 1

12 Stato limite parametro, parola 2

13 Stato overflow matematico riferimento velocita

14 Stato overflow matematico feedback velocita

15 Stato overflow matematico regolatore velocita

16 Stato overflow matematico riferimento coppia

17 Stato overflow matematico trim processo

Condizione errori di feedback velocita:

18 Errore di accelerazione

19 Campioni limite stato errato

20 Livello stato errato

21 Campioni limite perdita encoder

Riferimento vel 1 BASSO (Frazione) N. del parametro 100

[Rif vel 1 bassa) Tipo di parametro Sink
Questa parola fornisce la parte in grazione Un!t'fl di V,'SU,aI' X
del riferimento di velocita esterna 1 se Unita dell’azion. Nessuna
si & selezionato il controllo velocita esterno  Default di fabbrica 0
nel comando logica (P52). Valore minimo 0

Valore massimo 65535

Riferimento velocita 1 ALTO N. del parametro 101
(intero, 32 bit) Tipo di parametro Sink

[Rif. vel. 1 alto] Unita visual. +- X,X rppm
Questa parola fornisce la parte intera del Unita dell’azion. 4096 = velocita motore di base
numero del riferimento 1 della velocita es-  Default di fabbrica +0,0 rpm

terna quando il controllo della velocita es-
terna é stato selezionato nella parola
Comandi di logica (P52).

Valore minimo
Valore massmo

-8 x velocita di base
+8 x velocita di base

Fattore scala velocita 1
[Fatt scalavel 1]
Questo parametro imposta il moltiplicatore

di guadagno che sara usato per mettere in
scala il riferimento 1 della velocita.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

102

Sink

+/- X, XXXX

8192 = 1,0000 guadagno
+1,0000

-4,0000

+4,0000
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Rif. velocita 2 BASSO (Frazione)
[Rif vel 2 basso]

Questa parola fornisce la parte frazionale
del riferimento di velocita esterna 2 quando
il controllo di velocita esterna e stato sele-
zionato nella parola Comando logica (P52).

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

103

Sink

X
Nessuna
0

0

65535

Rif. velocita 2 ALTO (Intero a 32 bit)
[Rif vel 2 ALTA]

Questa parola fornisce il riferimento 2 a
numero intero quando il controllo della ve-
locita esterna é stato selezionato nella pa-
rola Comando logica (P52).

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

104

Sink

+/- X,X rpm

4096 = velocita motore di base
+0,0 rpm

-8 x velocita base

+8 x velocita base

Fattore scala velocita 2
[Fatt scalavel 2]

Questo parametro imposta il moltiplicatore
di guadagno che verra usato per mettere in
scala il riferimento di velocita 2.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

105

Sink

+/- X, XXXX

8192 = 1,000 guadagno
+1,0000

-4,0000

+4,0000

Trim velocita BASSO
[Trim vel basso]
Questo parametro fornisce la parte frazio-

nale di un riferimento fine di velocita a 32
bit.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

106
Sink

X Sec
Nessuna
0

0

65535

Trim velocita alto (32 bit)
[Trimvel alto]

Questa parola fornisce la parte intera di un
riferimento fine di velocita a 32 bit.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita di visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

107

Sink

+/- X,X rpm

4096 = velocita motore di base
0,0 rpm

-8 x velocita base

+8 x velocita base

Dati testpoint rif. vel. BASSO
[TPrif vel basso]

Questo parametro indica la parte BASSA
del valore a 32 bit della posizione interna
selezionata dal parametro Selezione test-
point di riferimento velocita (P110).

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita di visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

108

Source

X

1 = 2 Y55 velocita motore di base
0

0

65535

Dati testpoint rif velocita ALTO (32 bit)
[TPrif vel alto]

Questo parametro indica la parte ALTA dei
32 bit della posizione interna selezionata
dal parametro Selezione testpoint riferi-
mento velocita, (P110).

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita di visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

109

Source

+/- X,X rpm

4096 = velocita motore di base
+0,0 rpm

-8 x velocita base

+8 x velocita base
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Sdl. testpoint rif. vel.
[Sel TPrif vel]

Questo parametro seleziona la posizione
interna del riferimento di velocita che di-
ventera il valore di testpoint indicato in
P108 e 109. Seguono le posizioni interne a
seconda del valore di selezione:

Sel valore
0 Zero
1 Stato limite (ALTO)

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo
Enum:

Punto di accesso riferimento velocita

Selezione riferimento (BASSO)

abwnN

Riferimento selezionato (ALTO, BASSO)
Riferimento limitato (ALTO, BASSO)

Rif. selezionato direzione (ALTO, BASSO)
Limite vel. in avanti (ALTO)

Limite vel. inv. (BASSO)

Ingresso rampa (ALTO, BASSO)

Uscita rampa (ALTO, BASSO)

o ~N o

Somma trim velocita (ALTO, BASSO)

Velocita Jog 1
[Vel Jog 1]
Sara il riferimento di velocita usato dall’a-

zionamento quando nella parola Comando
logica e stati selezionato Jog 1 (P52).

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

Velocita Jog 2
[Vel Jog 2]
Sara il riferimento di velocita usato dall’a-

zionamento quando nella parola Comando
logica e stati selezionato Jog 2 (P52).

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massimo

Velocita prestabilita 1
[Vel prest 1]
Sara il riferimento di velocita usato dall’a-

zionamento quando nella parola Comando
logica e stato selezionato prest. 1 (P52).

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massimo

110

Sink

X

Nessuna

0

0

12
Sel valore Punto di accesso riferimento velocita
9 Trim velocita interna (ALTO, BASSO)
10 Rifer. velocita incluso trim (ALTO, BASSO)
11 Max limite frequenza (ALTO); Zero (BASSO)
12 Rifer. dopo limite di trim (ALTO, BASSO)
13 Ingresso banda morta (ALTO, BASSO)
14 Freg senza encoder On (Basso)

Freq senza encoder Off (Alto)

15 Stato senza encoder (Basso)
16 Zero

117

Sink

+/- X,X rpm

4096 = velocita motore di base

+0,0 rpm

-8 x rpm

+8 X rpm

118

Sink

+/- X%

4096 = velocita motore di base

+0,0 rpm

-8 x rpm

+8 X rpm

119

Sink

+/- X,X rpm

4096 = velocita motore di base

+0,0 rpm

-8 x velocita base
+8 x velocita base

Velocita prestabilita 2
[Vel prest 2]
Sara il riferimento di velocita usato dall’a-

zionamento quando nella parola Comando
logica e stato selezionato prest. 2 (P52).

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massimo

120

Sink

+/- X,X rpm

4096 = velocita motore di base
+0,0 rpm

-8 x velocita base

+8 x velocita base

Velocita prestabilita 3
[Vel prest 3]
Sara il riferimento di velocita usato dall’a-

zionamento quando nella parola Comando
logica e stato selezionato prest. 3 (P52).

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massimo

121

Sink

+/- X,X rpm

4096 = velocita motore di base
+0,0 rpm

-8 x velocita base

+8 x velocita base
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Velocita prestabilita 4
[Vel prest 4]
Sara il riferimento di velocita usato dall’a-

zionamento quando nella parola Comando
logica e stato selezionato prest. 4 (P52).

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massimo

122

Sink

+/- X,X rpm

4096 = velocita motore di base
+0,0 rpm

-8 x velocita base

+8 x velocita base

Velocita prestabilita 5
[Vel prest 5]
Sara il riferimento di velocita usato dall’a-

zionamento quando nella parola Comando
logica é stato selezionato prest. 5 (P52).

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

123

Sink

+/- X,X rpm

4096 = velocita motore di base
+0,0 rpm

-8 x velocita base

+8 x velocita base

Tempo di accelerazione
[Tempo accel]

Questo parametro visualizza il tempo della
velocita di rampa per la rampa di riferimen-
to della velocita. Il tempo € in secondi da
zero alla velocita del motore di base. Zero
disabilita la rampa di accelerazione. Per
impostare questa velocita vedere i parame-
tri 389 e 390.

Nota: questo parametro non viene usato
con un azionamento dotato di scheda adat-
tatore standard.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

125

Sink

X,X SEC

Unitadi visual. x 10
10,0 secondi

0,0 secondi

6.553,5 secondi

Tempo di decelerazione
[Tempo decel]

Questo parametro visualizza il tempo di
rampa di decelerazione. Come il parametro
precedente, zero disabilita la rampa di de-
celerazione.Per impostare questa velocita
vedere i parametri 391 e 392.

Nota: questo parametro non viene usato
con un azionamento dotato di scheda
adattatore standard.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

126

Sink

X,X SEC

Unitadi visual. x 10
10,0 secondi

0,0 secondi

6.553,5 secondi

Limiteve. motoreinversa
[Limvel inv]

Questo parametro imposta un limite alla ve-
locita in direzione negativa. Il valore immes-
so deve essere negativo o zero. La gamma
numerica di questo parametro vada 0 a -6

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo

127

Sink

-X,X rpm

-4096 a velocita motore di base
-velocita motore di base

-8 x velocita motore di base

volte la velocita del motore di base. Valore massimo +0,0 rpm

Limite velocita motorein avanti N. del parametro 128

[Lim vel avanti] Tipo di parametro Sink
Unita visual. X,X rpm

Questo parametro imposta un limite di ve-
locita in direzione positiva. Il valore immes-
so deve essere positivo 0 zero. La gamma
numerica per guesti parametri & di +6 x
rpm della velocita di base.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

+4096 a velocita motore di base
velocita motore di base

+0,0 rpm

8 x velocita motore di base

Trim max velocita inversa
[Trim max vel inv]

Questo parametro limita il Valore minimo
del riferimento di velocita dopo che sono
stati aggiunti I'uscita di trim del processo e
il trim di velocita esterno.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

129

Sink

+/- X,X rpm

-4096 = velocita motore di base
-velocita base

-6 x velocita base

+6 x velocita base
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Trim max velocita in avanti
[Trim max vel av]
Questo parametro limita il valore massimo

dei riferimenti di velocita dopo il trim di pro-
cesso.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica

130

Sink

+/- X,X rpm

4096 = velocita motore di base
+ velocita base

Valore minimo +0,0 rpm
Valore massimo +6 x velocita base
Per centual e abbassamento giri N. del parametro 131
[Perc abbass giri] Tipo di parametro Sink
Questo parametro specifica la percentuale ~ Unita VISJ'aI.. X%
della velocita di base di cui verra ridotto il Unita dell’azion. Unitadi visual. x 10
riferimento di velocita ad una coppia di pie- Default di fabbrica 0%
no carico. Questa particolarita pud essere  Valore minimo 0%
usata per ridurre la velocita del motore con  \/zlore massimo 25 504
un aumento del carico. '
Uscitarif. velocita BASSA N. del parametro 132
[Uscrif vel bass) Tipo di parametro Source
Questa ¢ la parte bassa di una quantita di ~ Unita di visual. X
riferimento di velocita a 32 bit. E il termine  Unita dell’ azion. Nessuna
di ingresso per il regolatore PI della velo- Default di fabbrica 0
cita. Valore minimo 0
Valore massimo 65535
Uscitarif velocita ALTA (32 bit) N. del parametro 133
[Uscrif vel alto] Tipo di parametro Source
E la parte alta di una quantita di riferimento Unita di V"SU,aI- +-xxrpm i
di velocita a 32 bit. £ il termine di ingresso ~ Unita dell’azion. 4096 = velocitamotore di base
per il regolatore Pl della velocita. Default di fabbrica +0,0 rpm
Valore minimo -8 x velocita base
Valore massimo +8 x velocita base
Fusgét?e;e\?gl]atoredl velocita N. del parametro 134
; . Tipodi parametro Source
t t ta il val d T
Questo parametro rappresenta il valore di Unita di visual e xx%

riferimento di coppia che appare all’'uscita
del regolatore PI di velocita. E 'ingresso al
selettore della modalita di coppia e viene

Unita dell’azion.
Default di fabbrica

4096 = 100,0% motore Iq
+0,0%

usato come valore di riferimento della cop-  Valore minimo -300,0%
pia dell'azionamento quando si trova in mo-  \/glore massimo +300,0%
dalita 1 di coppia.

Dati testpoint regolatore di velocita N. del parametro 135
BASSO Tipo di parametro Source
[TPreg vel basso] Unita di visual. X

Questo parametro indica il valore della po- ~ Unita dell’azion. Nessuna
sizione interna selezionata dal parametro Default di fabbrica 0
Selezione testpoint del regolatore di velo-  \/glore minimo 0

cita, P137. La selezione consente a questo  \/51ore massimo 65535
parametro di essere usato come testpoint

per il regolatore di velocita.

Dati testpoint regolatore di velocita N. del parametro 136
ALTO (32 bit) Tipo di parametro Source
[TPreg vel ata Unita di visual. +/- X
Questo parametro indica il valore della po- ~ Unita dell’azion. Nessuna
sizione interna selezionata dal parametro Default di fabbrica 0

di selezione testpoint del regolatore di ve-  \/alore minimo -32767
locita, P137. La selezione consente a Valore massimo +32767

questo parametro di essere usato come
testpoint per il regolatore di velocita.

5-50



Capitolo 5

Parametri di programmazione

Sel testpoint regolatore di velocita N. del parametro 137
[Sel TPreg vel] _ - Tipo di parametro Sink
Questo parametro seleziona la posizione Unita visual X
interna per il riferimento di velocita che di- Lo —
verra il valore di testpoint indicato in P135 Unita de”. azion. Nessuna
e P136. Seguono le posizioni interne a Default di fabbrica 0
seconda del valore di selezione: Valore minimo 0
Valore massmo 15

Sel valore Punto di accesso riferimento velocita

0 Zero

1 Offset riduzione velocita (32 bit)

2 Riferimento velocita diminuita (32 bit)

3 Termine Kf (basso), Err Kf (alto)

4 Uscita 1 filtro errori Kf (basso), Uscita 2 filtro errori Kf (alto)

5 Termine Kp (32 bit)

6 Or - 12 16 bit (basso), 22 16 bit (alto)

7 Or - 32 16 bit (basso), 42 16 bit (alto)

8 Of - 12 16 bhit (basso), 22 16 bit (alto)

9 Of - 32 16 hit (basso), 42 16 bit (alto)

10 Oe - 12 16 bit (basso), 22 16 bit (alto)

11 Oe - 32 16 bit (basso), non usato (alto)

12 Oecl - 12 16 bit (basso), 22 16 bit (alto)

13 Oecl - 32 16 bit (basso), 42 16 bit (alto)

14 Termine Ki (32 bit)

15 Parola di controllo logica (BASSA) Flag abilita integratore (ALTA)
Erroredi velocita N. del parametro 138
[Err vel] Tipo di parametro Source
Questo parametro contiene un valore che ~ Unitadi visual. +-xxrpm .
& la differenza tra la porzione intera dellin- ~ Unita dell’azion. 4096 = velocita motore di base
gresso di riferimento del regolatore di velo- Default di fabbrica +0,0 rpm

cita e il feedback della velocita.

Valore minimo

-8 x velocita motore di base

Valore massmo +8 x velocita motore di base
K1 - Loop veloc[ta N. del parametro 139
[Ki - Loop velocitd] Tipo di parametro Sink
Questo parametro controlla il guadagno di ~ Unita V|su’al.. L
errore integrale del regolatore di velocita. Il Unita dell’azion. Unitadi visual. x 8
guadagno ha una risoluzione di 1/8, quindi ~ Default di fabbrica 32,0
un guadagno Ki di 1,0 viene convertito in Valore minimo 0,0
|unite‘:\d‘digazionamento interne come unva-  \/glore massimo 4096,0
ore di 8.
KP - Loop velocita N. del parametro 140
[Kp - Loop velocita) Tipo di parametro Sink
Questo parametro controlla il guadagno di Un!ta VISUaI.. XX
errore proporzionale del regolatore di velo-  Unita dell’azion. Unitadi visual. x 8
cita. Il guadagno ha una risoluzione di 1/8,  Default di fabbrica 8,0
quindi un guadagno di 1,0 viene convertito  \/alore minimo 0,0
in unita interne dell'azionamento come un  \/510re massimo 200,0
valore di 8.
KF - Loop velocita N. del parametro 141
[Kf - Loop velocitd] Tipo di parametro Sink
Questo parametro controlla il guadagno di Un!ta VISUaI.. XXX
alimentazione del regolatore di velocita. Unita dell’azion. Unitadi visual. x 65535
L'impostazione del guadagno Kf a meno di  Default di fabbrica 1,00
uno riduce il superamento del feedback Valore minimo 0,50
dellq ve_Iocité in !’ispost_a\ad una modifica Valore massmo 1,00
del riferimento di velocita.
Larghezza banda filtro errore KF N. del parametro 142
[Largh bandafiltro err.] Tipo di parametro Sink
Questo parametro imposta le ampiezze di ~ Unita V|su'al.. X radianti/sec
banda di due filtri passa basso in cascata ~ Unita dell’azion. Nessuna
nel percorso dell’errore Kf del regolatore PI ~ Default di fabbrica 500 radianti/sec
della velocita. L'ampiezza banda viene im-  Valore minimo 0
messa in unita radianti per secondo. Valore massmo 1500 radianti/sec
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Dati testpoint feedback velocita BASSO N. del parametro 143

[TP fdbk vel basso) Tipo di parametro Source
Questo parametro contiene la parte BAS- ~ Unitadi visual. +/-x
SA del valore del valore a 32 bit della posi- Unita dellazion. Nessuna
zione interna selezionata dal parametro di ~ Default di fabbrica Ou
selezione testpoint di feedback, P145. Valore minimo Ou

Valore massimo 65535u

Dati testpoint feedback velocita ALTO  N. del parametro 144

(32 bit) Tipo di parametro Source
[TP Fdbk vel alto] Unita di visual. +/- x

Unita dell’ azion. Nessuna

Questo parametro contiene la parte BAS-  Default di fabbrica +0

SA del valore del valore a 32 bit della posi-  \/alore minimo -32767
zione interna selezionata dal parametro di  \/3]ore massimo +32767
selezione, P145.
Selezione testpoint feedback vel. N. del parametro 145

[Sel TP fdbk vel] Tipo di parametro Sink
Questo parametro seleziona la posizione Un!t'fl VISJ'aI.. X

interna di riferimento della velocita che di- ~ Unita dell’azion. Nessuna
verra il valore di testpoint indicato in P143  Default di fabbrica 0

e P144. Il valore basato sulla selezione Valore minimo 0
sara memorizzato nel parametro dei dati di  \/alore massimo 16
testpoint di feedback della velocita. Enum:

Sel valore Punto di accesso feedback

0 Zero

1 Fronte velocita encoder (alto), Diff (basso)

2 Velocita selezionata (basso), Differenza velocita (alta)

3 Intervallo di scansione 2msec (basso), Zero (alto)

4 Conteggio fronti impulsi (basso), Zero (alto)

5 Accelerazione (basso), Errore di accelerazione (alto)

6 Conteggio fronti impulsi (basso), Zero (alto)

7 Delta Theta (32 bit)

8 Direzione conteggio (basso), Bit di stato (alto)

9 Tempo da limite a limite (basso), Zero (alto)

10 Intervalli di aree eque (basso), Zero (alto)

11 Intervalli vuoti (basso), Zero (alto)

12 Dispositivo feedback attivo

13 Stato limite (basso), Zero (alto)

14 Qf - 12 16 bit (basso), 22 16 bit (alto)

15 Qf - 32 16 bit (basso), N. usato (alto)

16 Zero

Feedback velocita N. del parametro 146
[Feedback vel] Tipo di parametro Source
Questo parametro indica le informazioni Unita di visual. +-xxrpm .
piu recenti sulla velocita del motore mis- Unita dell’azion. 4096 avelocita motore di base
urata da un dispositivo di feedback (Tach,  Default di fabbrica +0,0 rpm

encoder ecc.) Il valore viene preso all'usci-
ta dei filtri di feedback selezionabili.

Valore minimo
Valore massmo

-8 x velocita motore di base
+8 x velocita motore di base

Feedback velocitain scala
[Fdbk vel in scald]

Questo parametro & una versione in scala
del feedback di velocita dal parametro 146.
Viene usato l'inverso del fattore di scala
della velocita 1 o 2.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita di visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

147
Source
+/- x
Nessuna
0
-32767
+32767
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Feedback posizione encoder BASSO

[Fd pos enc basso] N. del parametro 148
POS € . Tipo di parametro Source
Questa € la parte BASSA di un accumula- Uil vl
tore di impulsi dell’encoder a 32 bit. Ogni n! ‘"fl ! V,'SU, : X
fronte di quadratura dellencoder verra con- Unita dell’azion. Nessuna
tato, dando una moltiplicazione di 4X. Di  Default di fabbrica 0
conseguenza, questo parametro sara mes- Valore minimo 0
so in scala in modo che la variazione di Valore massimo 65535
posizione per giro del motore equivalga a 4
volte il gli impulsi/giro dell’encoder.
Feedback posizione encoder ALTO N. del parametro 149
[Fd pos enc ato] Tipo di parametro Source
Questa ¢ la parte alta di un accumulatore ~ Unitadi V"SU.aI- X
di impulsi del’encoder a 32 bit che & stato ~ Unita dell’azion. Nessuna
descritto per il parametro precedente. Default di fabbrica 0
Questa parola varia di 1 conteggio per ogni ~ VValore minimo 0
variazione nel conteggio basso pari a Valore massimo 65535
65.536 impulsi 4X.
Tipo dispositivo di feedback N. del parametro 150
[Tipo disp fdbk] Tipo di parametro Sink
Questo parametro seleziona la sorgente Un!té Vlsual.. X
del feedback della velocita del motore: Unita dell’azion. Nessuna
0 - Feedback encoder Default di fabbrica Encoder
1 - Feedback encoder Valore minimo 0
2 - Feedback encoder con filtro inseguim.  y/510re massimo 7
3 - Simulatore motore
4 - Feedback esterno
5 - Stima velocita senza encoder con banda morta
6 - Stima velocita senza encoder senza banda morta
7 - Senza encoder e banda morta e bassa amp. banda
Guadagno inseguimento feedback N. del parametro 151
[Guad inseg fdbk] Tipo di parametro Sink
Influenza il guadagno del filtro di insegui- ~ Unita VISJ'aI.. X, XXX i
mento alfa-beta usata con il tipo di disposi- Unita dell’azion. 1024 a guadagno di 1,000
tivo di feedback = 2. Default di fabbrica 1,000
Guadagni inferiori danno maggior filtraggio.  VValore minimo 0,043
Valore tipico: =da 0,15a 0,7 Valore massimo 1.000
Usare 1,0 per disabilitare.
Selezione filtro feedback N. del parametro 152
[Sdl. filtro fdbk] Tipo di parametro Sink
0 = Nessun filtro UnﬂQWS@L. X
1 = filtro feedback “leggero” 35/49 radianti ~ Unita dell’ azion. Nessuna
2 = filtro feedback “pesante” 20/40 radianti ~ Default di fabbrica 0
3 = Filtro fdbk Lead/Lag del primo ordine Valore minimo 0
4 = Ferma banda Valore massimo 4
Kn - Guadagno filtro Kn feedback N. del parametro 153
[Guad. filtro Fdbk] Tipo di parametro Sink
E il termine Kn del filtro di feedback Lead/ ~ Unita visual. X, XX
Lag del primo ordine. Kn maggiore di 1,0 Unita dell’azion. 256 = 1,00 guadagno
produce un filtro di anticipo e meno di 1,0  Default di fabbrica +1,00
'lf?]ft”tr%'dfi ritgkr)do.kKn uguale a 1,0 disabilita  \/31ore minimo -5,00
fi Hitro di teedback. Valore massimo +5,00
Wn - Ampiezza banda filtro feedback  N. del parametro 154
[BW filtro fdbk] Tipo di parametro Sink
Questo parametro stabilisce la frequenza  Unita VISJ'aI.. X redianti/sec
di taglio in radianti per il filtro di feedback ~ Unita dell’azion. Nessuna
velocita e lead-lag. Default di fabbrica 100 radianti/sec
Valore minimo 1 radianti/sec
Valore massimo 900 radianti/sec
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Velocita tachimetro
[Vel Tach]

Questa parola fornisce il segnale di feedback
guando si usa una sorgente diversa da un

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.
Unita dell’azion.

155
Sink
+/- X,XX rpm

4096 = velocita motore di base

encoder. Questo ingresso verra collegato Default di fabbrica 0,000 rpm
generalmente ad un parametro di ingresso Valore minimo -8 x velocita base
analogico dalla scheda adattatrice. Valore massimo +8 x velocita base
Frequenza filtro arresta banda N. del parametro 156
[Freq fil arresta banda) Tipo di parametro Sink
Questo parametro imposta la frequenza Un!té ViSUaI-. X,X Hz
centrale per un filtro opzionale Arresta ban- Unita dell’azion. 8=10Hz
da del secondo ordine. Il filtro arresta ban- Default di fabbrica 135 Hz
da viene abilitato selezionando un valore di Valore minimo 5Hz
‘4’ nel parametro 152. Valore massmo 135 Hz
Q Filtro arresta-banda N. del parametro 157
[Q Filtro arresta banda] Tipo di parametro Sink
Questo parametro imposta il fattore di Un!té ViSUaI-. X
qualita o Q per il filtro ferma banda del se- Unita dell’azion. Nessuna
condo ordine descritto nel parametro 156. Default di fabbrica 50
Valore minimo 2
Valore massimo 500
Riferimento esterno Iq N. del parametro 161
[Rif esterno Iq] Tipo di parametro Sink
Unita di visual. +/- X, X%

Questo parametro fornisce un riferimento
esterno Iqg all'azionamento. Il riferimento Iq
esterno viene sommato al riferimento Iq

Unita dell’azion.
Default di fabbrica

4096 = 100% motore Iq
+0,0%

interno proprio prima del limitatore cor- Valore minimo -800,0%

rente. Valore massimo +800,0%

Riferimento esterno coppia 1 N. del parametro 162

[Rif. est. coppial] Tipo di parametro Sink

Questa parola fornisce un riferimento esterno Un!t‘?l V'SU,aI . x%

di coppia del motore all'azionamento. Il riferi- ~Unita dell’azion. Nessuna

mento di coppia esterno pud essere selezio- ~ Default di fabbrica +0,0%

nato impostando il parametro Selezione mo-  Valore minimo -800%

dalita di coppia (par 53) ad un valore di “2". Valore massimo +800%

Percentuale coppia dave 1 N. del parametro 163

[% coppiaslave 1] Tipo di parametro Sink
Unita visual. +/- X,XX%

Riferimento esterno coppia 1 (P162) viene
moltiplicato per un guadagno specificato
da questo parametro. Questo moltiplicatore

Unita dell’azion.
Default di fabbrica

4096 = guadagno di 1,0
+100%

viene messo in scala in modo che 4096 Valore minimo ~-200%

rappresenti un guadagno di 1,0 (100%) Valore massimo +200%

Riferimento esterno coppia 2 N. del parametro 164

[Rif est coppia 2] Tipo di parametro Sink
Unita visual. +/- X, X%

Questa parola fornisce un riferimento es-
terno di coppia del motore all’azionamento.
Il riferimento esterno della coppia pud es-

Unita dell’azion.
Default di fabbrica

4096 = coppianominae
+0,0%

sere selezionato impostando il parametro Valore minimo -800,0%

di selezione modalita coppia (Par 53) su un Valore massimo +800.0%

valore di “2". ’

Percentuale coppia dave 2 N. del parametro 165

[% coppiaslave 2] Tipo di parametro Sink
Unita visual. +/- X, X%

Riferimento esterno coppia 2 (P164) viene
moltiplicato per un guadagno specificato
da questo parametro. Questo moltiplicatore
viene messo in scala in modo che 4096
rappresenti un guadagno di 1,0 (100%).

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

4096 = guadagno di 1,0
+100%

-200,0%

+200,0%
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Gradino esterno coppia
[Grad. est. coppid

Questo parametro fornisce un offset ester-
no di coppia all'azionamento. Gradino es-
terno coppia viene sommato all’'uscita di
selezione modalita coppia (P53) prima del
limitatore di coppia.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

166

Sink

X, X%

4096 a coppia motore nominae
0,0%

-800,0%

+800,0%

Riferimento interno coppia
[Rif. interno coppial
Questo parametro indica il valore di riferi-

mento di coppia presente all'uscita del limi-
tatore di coppia.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita di visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

167

Source

+/- X,x%

4096 = coppianominae
+0,0%

-800,0%

+800,0%

Riferimentointerno Iq

[Rif Igint]

Questo parametro mostra il valore del rifer-
imento Iq presente all’'uscita del limitatore
della velocita 1g. 4096 € 100% la corrente
del motore Iq.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita di visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

168

Source

+/- X,x%

4096 = coppianominae
+0,0%

-800,0%

+800,0%

Dati testpoint riferimento coppia
[TPrif. coppial

Questo parametro indica il valore della po-
sizione interna selezionata dal parametro
di selezione testpoint di riferimento coppia,
P173. La selezione consente a questo pa-
rametro di essere usato come testpoint per
l'ingresso di riferimento di coppia.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita di visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

172

Source

+/- X,x%

4096 = 100% (1,0 pu)
+0,0%

-800,0%

+800,0%

Sl testpoint riferimento coppia
[Sel TPrif coppia]

Questo parametro seleziona quale posi-
zione interna del riferimento di coppia di-
venta il valore di testpoint. Il valore basato
sulla selezione verra memorizzato nel pa-
rametro di dati testpoint di riferimento di
coppia (P172).

Sel valore Punto di accesso al riferimento di coppia Sel. valore
0 Zero 17
1 Limite NTC 18
2 Limite corrente inverter 19
3 Limite corrente sovraccarico 20
4 Limite IQ positiva 21
5 Limite g negativa 22
6 Zero (N. usato) 23
7 Limite di coppia (basso) 24
8 Limite di coppia (alto) 25
9 Riferimento coppia esterno in scala 1 26
10 Riferimento coppia esterno in scala 2 27
11 Somma coppia 28
12 Comando coppia 29
13 Riferimento di coppia filtrato 30
14 Riferimento Iq illimitato 31
15 Riferimento Iq limitato in corrente

16 Riferimento Iq filtrato

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo
Enum:

173
Sink

X
Nessuna
0

0

31

Stato riferimento coppia

Punto di accesso di riferimento coppia

Stato overflow matematico di rifer. coppia

Modalita coppia attiva

Limite potenza coppia positiva
Limite potenza coppia negativa
Corrente inverter nominale
Flusso medio del motore

Rifer. corrente Iq regolato per gamma mot

Somma g

Rif Ig sel modalita coppia
Guadagno inverter
Gamma motore

Rapporto corrente da motore a inverter

Aggancio sup. interr. bus CC

Flag attivo regolazione processore corrente
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Livello minimo flusso
[Liv min flusso]

Questo parametro imposta il livello piu pic-
colo di flusso che verra usato per conver-
tire una coppia in un riferimento corrente.
L'impostazione del parametro a 4096 impe-
dira la riduzione del flusso ed escludera la
conversione da coppia a corrente.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita di visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

174

Sink

X, X%

4096 = Flusso 100,0%
100,0%

12,5%

100,0%

Limite riferimento coppia positiva
[Lim copp pos]

Questo parametro fornisce un limite di cop-
pia impostabile dall'utente per valori di ri-
ferimento di coppia positiva. Al riferimento
di coppia motore positiva non sara permes-
S0 superare questo valore.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

175

Sink

X, X%

4096 a coppia motore nominae
200,0%

0,0%

800,0%

Limite riferimento coppia negativa
[Limrif coppianeg]
Questo parametro fornisce un limite di cop-

pia impostabile dall'utente per valori di ri-
ferimento di coppia negativa. Al riferimento

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica

176

Sink

-X,X%

-4096 a coppia motore nominae
-200,0%

di coppia motore negativa non sara per- Valore minimo -800,0%
messo superare questo valore. Valore massimo 0,0%
Limite potenza in trazione N. del parametro 177
[Lim potenzain traz] Tipo di parametro Sink
Questo parametro fornisce allutente un‘im-  Unita VISJ'aI.. X,X% i }
postazione del livello massimo di potenza ~ Unita dell’azion. 4096 a coppia motore nominale
fornita dal bus CC al motore. Il limite di po- Default di fabbrica 200,0%
tenza viene usato in un calcolo che portaa Valore minimo 0,0%
un limite di coppia interna. Valore massimo 800,0%
Limite potenza in rigenerazione N. del parametro 178
[Lim potenzain rigen] Tipo di parametro Sink
Questo parametro fornisce all’'utente un’im- Un!t'fl VISJ'aI.. -X,X% . .
postazione del livello massimo di potenza ~ Unita dell’azion. 4096 a coppia motore nominale
che verra trasferita dal motore al bus CC.  Default di fabbrica -200,0%
Valore minimo -800,0%
Valore massimo 0,0%
Limiterife(imento corrente N. del parametro 179
motor e positiva Tipo di parametro Sink
[Limrif corr mot pos] Uit i, X.X%

Questo parametro specifica la corrente po-
sitiva massima dell’asse Iq del motore che

Unita dell’azion.
Default di fabbrica

4096 a 100% della corrente dle motore (12)
100,0%

sara possibile comandare. Il bit 0 nel para-  \/glore minimo 0,0%
metro 183 indica quando il parametro sta Valore massimo 200.0%
limitando attivamente la corrente Iq. ’
Limiteriferimento corrente N. del parametro 180
motore negativa Tipo di parametro Sink
[Limrif corr mot neg] Unita visual. -X,X%

Questo parametro determina la corrente
negativa massima dell'asse Iq del motore
che sara possibile comandare. Il bit 8 nel
par 183 indica quando il parametro sta limi-
tando attivamente la corrente Iq.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

4096 a 100% della corrente dle motore (12)
-100,0%

-200,0%

+0,0%
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Limite Di/DT N. del parametro 181

[Lim Di/Dt ] Tipo di parametro Sink

Questo parametro determina la massima Un!t'fl VISJ'aI.. X, X%

velocita di variazione ammessa per il Unita dell’azion. 4096 = 100,0% |q per 2msec

segnale di riferimento 1g. Questo numero  Default di fabbrica 20,0%

viene messo in scala in unita di massimo  Valore minimo 0,0%

per unita lq ogni 2msec. Valore massimo 30,0%

Potenza calcolata N. del parametro 182

[Potenza calc] Tipo di parametro Source

Prodotto calcolato del feedback della velo- Un!t'fl di V,'SU,aI' - x,x% )

cita del motore per il riferimento di coppia. Unita dell’azion. 4096 a100,0% di potenza

Al risultato viene applicato un filtro di Default di fabbrica +0,0%

125 msec. | valori positivi indicano la Valore minimo -800,0%

potenza di trazione, quelli negativi la Valore massimo +800,0%

potenza di rigenerazione.

Stato limite coppia N. del parametro 183

[Stato lim coppia] Tipo di parametro Source

Questo parametro fornisce un sommario Un!t'fl di V,'SU,aI' Bit

codificato a bit di qualsiasi condizione che ~ Unita dell’azion. Nessuna

potrebbe limitare la corrente 1Q o il riferi-  Default di fabbrica 0000 0000 0000 0000

mento di coppia. Valore minimo 0000 0000 0000 0000
Valore massimo 1117 1111 1111 1111

0 = Limite 1Q motore positiva Enum:

1 = Ritorno inverter NTC positivo
2 = Ritorno inverter IT positivo

3 = Max corrente inverter positiva
4 = Limite coppia positiva

5 = Limite corrente coppia positiva
6 = Coppia autoreg. positiva

7 = N. usato

8 = Limite Ig motore negativo

9 = Ritorno protezione inverter NTC negativo
10 = Ritorno protezione inverter IT negativo
11 = Max corrente inverter negativa

12 = Limite coppia negativa

13 = Limite corrente coppia negativa

14 = Limite coppia autoregolazione negativa
15 = Riservato, lasciare a zero

Stato modalita coppia
[Stato mod coppial

Questo parametro fornisce un’indicazione

N. del parametro 184
Tipo di parametro Source
Unita di visual. Bit

codificata a bit della modalita di coppia Unita dell’azion. Nessuna
correntemente attiva. Se 'azionamento &  Default di fabbrica 0000 0000 0000 0000
in funzione, questo parametro riflette la Valore minimo 0000 0000 0000 0000
modalita di coppia selezionata nel Valore massimo 1111 1111 1111 1111
parametro 53. Se l'azionamento € in Enum:
frenatura per inerzia o arrestato, questo '
parametro indica che la modalita di coppia
attiva € zero. Se in modalita min. o max, il bit min/max corrispondente
sara impostato assieme alla velocita appropriata o al bit di modalita di
coppia, come determinato dal risultato del selettore min/max.
| bit sono definiti come:
Bit 0 - Coppia zero (Iq = 0)
Bit 1 - Modalita velocita
Bit 2 - Modalita coppia
Bit 3 - Velocita/coppia minima
Bit 4 - Velocitd/coppia massima
Bit 5 - Velocita somma + coppia
Da bit 6 a bit 15 - Riservato, lasciare a zero
Corrente motore per unita N. del parametro 185
[Fdbk corr motore] Tipo di parametro Source
Visualizza il valore per unita della corrente  Unita di visual. X, X%
motore, come determinato dai sensori di - ynijta dell’ azion. 4096 = 100% corrente motore
corrlente LIEM. Quisct]i dati |Tono messi in Default di fabbrica 0.0%
scala per leggere 1,0 pu alla corrente mo- iy’ ’
; \ ; Valore minimo 0,0%
tore nominale. Questa €& una versione del Valore massimo 800,0%

parametro 264 che é stata messa in scala
come compatibile con uscite analogiche.
La media e I'aggiornamento di questi dati
avvengono ogni 50 millisecondi.
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Tensione motore per unita
[Fdbk volt motore]

Visualizza il valore per unita della tensione
motore, come determinato dall'ingresso
convertitore da analogico a digitale. Questi
dati sono messi in scala per leggere 1,0 pu
alla tensione motore nominale. Questa e
una versione del parametro 265 che &
stata messa in scala come compatibile con

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita di visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

uscite analogiche. La media e I'aggiornamento

di questi dati avvengono ogni 50 millisecondi.

186
Source
X, X%

4096 = 100,0% tensione motore

0,0%
0,0%
800,0%

Ampere uscita inverter nom.
[Corr azion base]

Corrente nominale dell'inverter.

Impostato automaticamente dall’aziona-
mento all’'accensione come funzione del
tipo di modulo di potenza. Usato per lo
scalaggio di riferimento corrente e lo sca-
laggio di feedback del processore corrente.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita di visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

220

Source

X,X ampere

Unitadi visual. x 10
20,0A

0,1A

3.276,7A

Tensione ingresso inverter nom.
[Tens. linea base]

Tensione nominale di targa dell'azionamen-
to. Impostato automaticamente dall’aziona-
mento all’'accensione come funzione del
tipo di modulo di potenza.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita di visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massimo

221
Source
X volt
N.

460 volt
75 volt
575 volt

Frequenza portanteinverter
[Frequenza PWM]

Questo parametro definisce la frequenza
della portante dell'azionamento in Hz.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massimo

222

Sink

XHz
Nessuna
4,000Hz
1,000Hz
12,000Hz
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Selezione precarica/sup. interr.
[Sel Prec/Sup int]
Il parametro 223 consente di selezionare le

N. del parametro
File:gruppo

Tipo di parametro

223
Applicazionerigen./controllo bus
destinazione collegabile

opzioni per il riferimento filtro bus, le Unita di visual. Bit

condizioni di precarica/ridethrough e di Unita dell’ azion. Nessuna

frenatura. Usare i bit da 0 a 4 per impostare  Default di fabbrica 0000 0000 0000 0000

Ia;]velocita sllew per il tre;cker gifterr:sione bus, v/alore minimo 0000 0000 0000 0000

che ricerca lentamente le modifiche avvenute :

nella tensione bus reale. Se non si imposta Valore massimo 111 1191 111 1111
Conversione: 1=1

nessun bit (da 0 a 4), la velocita slew e di
0,05V/secondo.

Per ulteriori informazioni sulla selezione di precarica/ridethrough, fare riferimen-

La funzione di precarica dell’azionamento limita la
corrente ai condensatori bus quando si applica in-
izialmente corrente all'azionamento. La funzione di
precarica viene completata dopo un ritardo minimo di
300 millisecondi ed una tensione bus di almeno 30

volt maggiore del setpoint di sottotensione e di una Bit
tensione bus stabile. Il superamento interruzioni for- 6
nisce un tempo di funzionamento della Igica prolun-

gato se le linee di alimentazione cadono durante il 7

funzion. dell’azion. Se la funzione di precarica viene
abilitata, il ridethrough fornisce inoltre una protezione 8
da corrente iniziale avviando una precarica, in caso

di corrente di ritorno. 9
| bit definiti sono i seguenti: 10
Bit Descrizione 1
0 Velocita slew 1
Impostato per selezionare una velocita slew 12
di 10Vv/secondo
1 Velocita slew 2
Impostato per selezionare una velocita slew 13
di 5V/secondo
2 Velocita slew 3
Impostato per selezionare una velocita slew 14
di 0,5V/secondo
3 Velocita slew 4 15

Impostato per selezionare una velocita slew
di 0,05V/secondo

4 Velocita slew 5
Impostato per selezionare una velocita slew
di 0,005V/secondo

5 Riservato
Lasciare a 0

to al Capitolo 12, Correzione dei problemi

Descrizione

Riservato

Lasciare su 0

Riservato

Lasciare su 0

Flusso rapido

Impostare per abilitare il flusso rapido

Riservato

Lasciare su 0

Riservato

Lasciare su 0

Uscita precarica

Impostare per forza un’uscita dalla precarica dopo il timeout.

Abilita bus com.

Impostare per abilitare la precarica del bus di comunicazione. L'ingresso
dell’errore esterno viene usato come abilitazione precarica.

Disabilita tempo precarica

Impostare per disabilitare gli errori di precarica e di sottotensione mentre
viene disabilitato I'azionamento.

Disab. prec. mult.

Impostare per disabilitare tutte le precariche dopo la prima accensione.
Disab. ridethru

Impostare per disabilitare tutti i ridethrough.

Setpoint sottotensione
[Stpnt sottotens]

Questo imposta la tensione limite minima
come percentuale della tensione di linea,
che verra confrontata con la tensione bus
CC, come controllo della sottotensione
bus.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massimo

224
Sink
X,X%
Nessuna
61,5%
10,0%
90,0%

Timeout precarica bus
[Prec scad]

Questo parametro stabilisce un ritardo per
la precarica di bus CC. Se I'azionamento
non finisce una precarica di bus CC entro
guesto tempo, si verifica una scadenza di
precarica.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massimo

225

Sink

X,X SEC

Unitadi visual. x 10
30,0 sec

10,0 sec

6553,5 sec

Timeout super. interr. bus

[Timeout sup int.]

Questo parametro stabilisce un ritardo per
il superamento di interruzioni di bus CC.
Se al momento il bus rimane in una condi-
zione di ridethru bus basso piu a lungo, si
verifica una condizione di timeout di ride-
thru bus.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massimo

226

Sink

X, XXX SEC

Unitadi visual. x 1000
2,000 sec

0,000 sec

65,535 sec
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Opzioni funzionamento CP

[Opzione CP]

Per un corretto funzionamento, i bit da 0 a
6 devono essere lasciati a zero.

Se il bit 7 = 0, permette al motore di fer-
marsi per inerzia dopo che & stato comple-
tato il test del flusso.

Se il bit 7 = 1, si porta il motore ad un ar-
resto controllato dopo il completamento del
test di flusso.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

227

Sink

Bit

Nessuna

0000 0000 0000 0000
0000 0000 0000 0000
0000 0000 0011 0000

HP targa motore
[HP targa motore]
Il valore immesso dall’'utente della potenza

di targa del motore. L'azionamento utilizza
gueste informazioni per il calcolo della tem-

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica

228

Sink

X,X HP.

Unitadi visual. x 10
30,0 HP

peratura del resistore di frenatura dinam. Valore minimo 1,0HP
Valore massimo HP

Velocita base motore N. del parametro 229

[Vel base motore] Tipo di parametro Sink

Il valore immesso dall’'utente della velocita Un!t‘?l V|su'al.. x RPM

di targa del motore in giri/minuto. L'aziona- Unita dell’azion. X

mento utilizza queste informazioni per con- Default di fabbrica 1.750 RPM

vertire i giri al minuto del motore a/da Per ~ Valore minimo 1 RPM

Unita dell'azionamento. Valore massimo 15.000RPM

AMP targa motore N. del parametro 230

[Amp base motore] Tipo di parametro Sink

La corrente nominale di targa del motore Un!té VISJaI.. X,X ampere

definita nell’azionamento. Usata per lo sca- Unita dell’ azion. Unitadi visua. x 10

laggio del riferimento di corrente e per il Default di fabbrica 0,2 ampere

feedback del processore di corrente. Valore minimo 0,1A

Valore massimo Basato sul parametro 220
VOLT targa motore N. del parametro 231
[Volt base motore] Tipo di parametro Sink
Tensione nominale di targa del motore de- Un!t‘?l VISJ'aI.. x Volt
finita nellazionamento. Unita dell’azion. Nessuna
Default di fabbrica 460 volt
Valore minimo 75 volt
Valore massimo 575 volt
Freq targa motore N. del parametro 232
[Freqg targa motore] Tipo di parametro Sink
Unita visual. X,X Hz

Frequenza nominale di targa del motore
definita nell’azionamento.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica

Unitadi visua. x 10
60 Hz

Valore minimo 1Hz
Valore massimo 250 Hz
Poli targa motore N. del parametro 233
[Poli motore] Tipo di parametro Sink
Numero totale dei poli del motore. Unita visual. X poles
Unita dell’azion. Nessuna
Default di fabbrica 4 poli
Valore minimo 2 pali
Valore massimo 40 poli
Inerzia motore N.. del parametro 234
[Inerziamotore] Tipo di parametro Sink
Unita visual. X, XX SEC

Il tempo necessario per accelerare un mo-
tore non accoppiato da zero alla velocita
base alla coppia nominale.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

Unitadi visual. x 100
0,60 sec
0,01 sec
655 sec
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PPR encoder
[PPR encoder]

Il valore, immesso dall’'utente, degli impul-
si/giro del dispositivo di feedback quando
si usa un encoder per determinare la velo-
cita del motore.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

235

Sink

x PPR
Nessuna
1.024 ppr
500 ppr
20.000 ppr

Reg. resistenza statore
[Res. statore]

Somma delle resistenze statore e cavo del
motore in una rappresentazione in per-
centuale per unita. Questo parametro
viene determinato dalla routine di messa in
servizio automatica.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

236

Sink

X,XX%

4096 = 100,00% Res. statore
1,50%

0,00%

100,00%

Induttanza dispersione

[Ind dispers]

La somma delle induttanze di dispersione
dello statore e del rotore del motore e dell’i-
nduttanza dei cavi del motore in Per Unita
di impedenza base. Questo parametro
viene determinato dalla routine di messa in
servizio automatica.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

237

Sink

X,XX%

4096 = 100% ind. perdita
18,00%

0,00%

100,00%

Corrente flusso nominale
[Corr flusso nom]

La corrente di magnetizzazione che pro-
duce il flusso nominale nel motore in una
rappresentazione Per Unita (percentuale).
Questo parametro & determinato dalla rou-
tine di messa in servizio automatica ma
puo essere immesso manualmente.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

238

Sink

X, X%

4096 = 100,0% ampere motore
30,0%

0,0%

75,0%

Corrente coppia base
[Corr coppiabase]

La corrente che produce la coppia homi-
nale nel motore in una rappresentazione
Per Unita (percentuale). Questo parametro
é determinato dalla routine di messa in ser-
vizio automatica ma puod essere immesso
manualmente

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

240

Sink

X,XX%

1024 = 100,00% motore Iq
95,40%

0,00%

100,00%

Tensione coppia nominale
[Volt coppianom]

Il comando di tensione dell’asse D al mo-
tore a velocita e corrente nominali. Para-
metro calcolato dalla routine di messa in
servizio automatica che NON PUO ES-
SERE MODIFICATO. Dati rappresentati
come x.x volt.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita di visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

241

Sink

X,X volt

16 = 1 volt (L-N)
-75,0 volt
-468,0 volt

0,0 volt

Tensione flusso nominale

[Volt flusso base]

Il comando di tensione dell’asse Q al mo-
tore a velocita e corrente nominali se il mo-
tore non si trova in indebolimento di cam-
po. Parametro calcolato dalla routine di
messa in servizio automatica che NON
PUO ESSERE MODIFICATO. Dati rappre-
sentati come Xx,x volt.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

242

Sink

X,X volt

16 = 1 volt (L-N)
367,0 volt

0,0 volt

468,0 volt

HP di picco
[Max Vde]

Max tensione dell’asse D concessa al mo-
tore. Parametro calcolato dalla routine di
messa in servizio automatica che NON
PUO ESSERE MODIFICATO. Dati rappre-
sentati come Xx,x volt.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

243

Sink

X,X volt

16 = 1 linea volt a picco neutro
112,5 volt

0,0 valt

468,0 volt
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HP costanti N. del parametro 244

[Max Vae] Tipo di parametro Sink

Tensione dell'asse Q a cui il motore entra Un!té visual. X, X volt

in indebolimento di campo. Parametro cal- Unita dell’ azion. 16 = 1 volt (L-N)
colato dalla routine di messa in servizio Default di fabbrica 367,0 volt
automatica che NON PUO ESSERE MO-  vglore minimo 0,0 volt

DIFICATO. Dati rappresentati come x,x Valore massimo 468.8 volt

volt. ’

Vde min. N. del parametro 245

[Vde min] Tipo di parametro Sink

Tensione dell’asse D sotto cui si disabilita Un!t‘?l VISJ'aI.. XX VOIt, .
ladattamento alle variazioni del motore nel - Unita dell’azion. 16 = 1 lineavolt a picco neutro
controllo della coppia. Parametro calcolato ~ Default di fabbrica 3,0 volt

dalla routine di messa in servizio automati- ~ Valore minimo 0,0 volt

ca che NON PUO ESSERE MODIFICATO. Valore massmo 50,0 volt

Dati rappresentati come x,x volt.

Frequenza scorrimento di base N. del parametro 246

[Freq scorr base] Tipo di parametro Sink

Frequenza scorrimento di base del motore. Unita visual. X,XX Hz

Parametro calcolato dalla routine di messa
in servizio automatica. Dati rappresentati
come x,x Hz.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica

256 = 1 Hz/coppia unita
0.832 Hz

Valore minimo 0,000 Hz

Valore massimo 10.000 Hz
Scorrimento Kslip maximum N. del parametro 247
[Scorr base max] Tipo di parametro Sink

Unita visual. X, XX Hz

Max frequenza scorrimento concessa sul
motore. Parametro calcolato dalla routine
di messa in servizio automatica che NON

Unita dell’azion.
Default di fabbrica

256 = 1 Hz/coppia unita
2,00 Hz

PUO ESSERE MODIFICATO. Dati rappre-  Valore minimo 0,00 Hz
sentati come x,x Hz. Valore massimo 30,00 Hz
Scorrimento K minimo N. del parametro 248
[Scorr base min] Tipo di parametro Sink
Unita di visual. X, XX Hz

Min frequenza scorrimento concessa sul
motore. Calcolata dalla routine di messa in
servizio automatica che NON PUO ES-

Unita dell’azion.
Default di fabbrica

256 = 1 Hz/coppia unita
0,50 Hz

SERE MODIFICATA. Dati rappresentati ~ Valoreminimo Gl
come x,x Hz. Valore massimo 10,00 Hz
Kp - Regolatore scorrimento N. del parametro 249
[Scorr Kp] Tipo di parametro Sink
Guadagno proporzionale del regolatore di Un!té visual.. X
scorrimento. Questo parametro NON PUO  Unita dell’ azion. Nessuna
ESSERE MODIFICATO. Dati rappresentati Default di fabbrica 153
come Xx. Valore minimo 0
Valore massimo 32767
Ki - Regolatore scorrimento N. del parametro 250
[Scorr Ki ] Tipo di parametro Sink
Guadagno integrale del regolatore di scor- ~ Unita visual. X
rimento. Questo parametro NON PUO ES-  Unita dell’ azion. Nessuna
SERE MODIFICATO. Dati rappresentati Default di fabbrica 306
come X. Valore minimo 0
Valore massimo 32767
Kp - Regolatore flusso N. del parametro 251
[Flusso Kp] Tipo di parametro Sink
Guadagno proporzionale del regolatore di Unita V|su'al.. X
flusso. Questo parametro NON PUO ES-  Unita dell’ azion. Nessuna
SERE MODIFICATO. Dati rappresentati Default di fabbrica 300
come X. Valore minimo 0
Valore massimo 32767
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Ki - Regolatore flusso

[Ki-Reg flusso]

Guadagno integrale del regolatore di scor-
rimento. Questo parametro NON PUO ES-

SERE MODIFICATO.
Dati rappresentati come x.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

252
Sink

X
Nessuna
125

0

32767

Selezione autor egolazione/diagnostica
[Sdl. autoreg/diagn.]

Questo parametro consente la selezione
della diagnostica dell'azionamento e i test
di messa in servizio impostando bit indi-
viduali in questo parametro:

Bit 0 = Diagnostica transistor inverter Bit 1
Bit 1 = Test rotazione fase motore

Bit 2 = Test misurazione Lsigma

Bit 3 = Test misurazione Rs

Bit 4 = Test misurazione Id

Bit 5 = Test calc blocco coppia

Bit 6 = Test inerzia motore

Bit 7 = Test inerzia sistema

Bit 8 = Guadagno loop velocita

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo
Enum:

256

Sink

Bit

Nessuna

0000 0000 0000 0000
0000 0000 0000 0000
0000 0001 1111 1111

Configurazione diagnostica transistor
[Disab diagn trang]
Questo parametro fornisce un mezzo per

disabilitare certi test di diagnostica dei tran-
sistor impostando i seguenti bit:

Bit O = Disabilita offset fase feedback U
Bit 1 = Disabilita offset fase feedback W

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo
Enum:

Bit 2 = Disabilita prove transistor in cortocircuito

Bit 3 = Disabilita prove errori messa a terra

Bit 4 = Disabilita prove dispositivo aperto
Bit 5 = N. usato

Bit 6 = Disabilita transistor corrente U superiore, per tutte le prove
Bit 7 = Disabilita transistor corrente U inferiore, per tutte le prove
Bit 8 = Disabilita transistor corrente U superiore, per tutte le prove

257

Sink

Bit

Nessuna

0000 0000 0000 0000
0000 0000 0000 0000
1111 1111 11112 1211

Bit 9 = Disabilita transistor potenza V inferiore, per tutti i test

Bit 10 = Disabilita transistor potenza W superiore, per tutti i test
Bit 11 = Disabilita il transistor potenza W inferiore, per tutti i test
Bit 12 = Alta induttanza*

Bit 13 = Riservato (lasciare sempre su 0)

Bit 14 = Riservato (lasciare sempre su 0)

Bit 15 = Riservato (lasciare sempre su 0)

*| motori ad alta induttanza possono richiedere ulteriore tempo di
prova per determinare eventuali interruzioni. L'impostazione del 12
aumenta il tempo di prova.

Risultato diagnostica inverter # 1
[Diag invert. 1]

| risultati dei test diagnostici dei transis-
tor sono contenuti nei parametri 258 e
259.

Bit 0 = Guasto software

Bit 1 = Motore non colleg o fusibile bus aperto

Bit 2 = Fasi U e W in corto
Bit 3 = Fasi U e V in corto
Bit 4 = Fasi V e W in corto
Bit 5 = Moduli cortocircuitati
Bit 6 = Guasto a terra

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita di visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo
Enum:

258

Source

Bit

Nessuna

0000 0000 0000 0000
0000 0000 0000 0000
1111 1111 1111 1221

Bit 9 = Errore di desaturazione hardware

Bit 10 = Errore messa a terra hardware

Bit 11 = Errore sovraccorente di fase hardware

Bit 12 = Transistor di potenza aperto Vedere il bit 12 nel parametro 257
Bit 13 = Errore feedback di corrente

Bit 14 = Riservato, lasciare a zero

Bit 15 = Riservato, lasciare a zero

Bit 7 = Guasto prima dell’esec. modulo in corto

Bit 8 = Guasto sovratensione hardware

5-63



Capitolo 5

Parametri di programmazione

Risultato diagnostica inverter N. 2
[Diag invert. 2]

| risultati dei test di diagnostica del transis-
tor sono dati nei parametri 258 e 259.

Se un qualsiasi bit indicato sotto & impo-
stato, viene indicato un problema con il
test relativo.

0 = Transistor superiore U in corto
1 = Transistor inferiore U in corto
2 = Transistor superiore V in corto
3 = Transistor inferiore V in corto
4 = Transistor superiore W in corto
5 = Transistor inferiore W in corto

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita di visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo
Enum:

6 = Deviazione U fase fdbk corrente troppo grande
7 = Deviazione W fase fdbk corrente troppo grande

259

Source

Bit

Nessuna

0000 0000 0000 0000
0000 0000 0000 0000
1111 1111 1111 1121

11 = Transistor V inferiore aperto*

8 = Transistor U superiore aperto*
9 = Transistor U inferiore aperto*
10 = Transistor V superiore aperto*

12 = Transistor W superiore aperto*
13 = Transistor W inferiore aperto*

14 = U fase feedback corrente aperto*
15 = W fase feedback corrente aperto*

*Vedere il parametro 257, bit 12

OFFSET Iq N. del parametro 260
[Offset Iq] Tipo di parametro Sink
Questo parametro contiene 'offset U LEM Un!t‘"fl \élelsljal - X
richiesto per annullare l'errore corrente (as- NIt dell*azion. Nessuna
senza di corrente al motore). Questo offset Default di fabbrica +0
viene impostato automaticamente ese- Valore minimo -100
guendo la diagnosi dei transistor. Valore massmo +100
OFFSET Id N. del parametro 261
[Offset Id] Tipo di parametro Sink
Questo parametro contiene 'offset W LEM ~ Unita VISJ'aI.. +/-x
richiesto per annullare I'errore corrente (as- Unita dell’azion. Nessuna
senza di corrente al motore). Questo offset Default di fabbrica +0
viene impostato automaticamente ese- Valore minimo -100
guendo la diagnosi dei transistor. Valore massimo +100
Riferimento correnterotazione a N. del parametro 262

fas Tipo di parametro Sink
[Rif. corr. rot. afasi] Unita visual. X,X%

Questo parametro imposta il riferimento di
corrente che sara usato quando si esegue

Unita dell’azion.
Default di fabbrica

4096 = 100,0% corrente motore
50,0%

un test di rotazione fase (Param 256, bit 1) \/310re minimo 0.0%
Valore massimo 100,0%
Riferimento frequenzarotazioneafas N. del parametro 263
[Rif. freq. rot. afasi] Tipo di parametro Sink
Questo parametro imposta il riferimento di  Unita visual. X,X Hz
frequenza che sara usato quando si ese-  Unita dell’azion. 128 a1 Hz
gue il test di rotazione fase (Param 256, bit Default di fabbrica 3,0Hz
1) Valore minimo -30,0 Hz
Valore massimo +30,0 Hz
Feedback grandezza corrente motore N. del parametro 264
[Fdbk corr mot] Tipo di parametro Source
Visualizza il valore RMS effettivo della cor- Unitadi visual. X,x Ampere
rente del motore come & determinato dai Unita dell’azion. Unitadi visua. x 10
sensori della corrente LEM. La media e Default di fabbrica 0,0A
I'aggiornamento di questi dati avvengono  \/alore minimo 0,0 ampere
ogni 50 millisecondi. Valore massimo 6.553,5 ampere
Grandezza tensione motore N. del parametro 265
[Fdbk tens mot] Tipo di parametro Source
Visualizza il valore effettivo RMS da linea a Un!t‘"fl glel\lllsual x volt
linea della tensione del motore. La mediae Jnita déll’azion. Nessuna
I'aggiornamenti di questi dati avvengono Default di fabbrica +0 volt
ogni 50 millisecondi. Valore minimo -3,000 volt
Valore massimo +3,000 volt
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Frequenza statore
[Freq Stat]
Visualizza il valore effettivo della frequenza

dello statore del motore. Le unita sono Hz
moltipl. per 128 (128 a 1 Hz)

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita di visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

266

Source

X, XXX Hz
128 a1l Hz
0,000 Hz
-255,992 Hz
+255,922 Hz

Coppia calcolata
[Coppiacalc]

Questo parametro visualizza il valore cal-
colato della coppia del motore secondo
quanto determinato dal processore di velo-
cita. Il valore effettivo della coppia del mo-
tore sara entro il 5% di questo valore. Lo
scalaggio € 4096 alla coppia del motore
nominale. Questi dati sono aggiornati ogni
2 millisecondi.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita di visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

267

Source

+/- X,x%

4096 = 100,0%
0,0

-800,0%
+800,0%

Tensionebus CC
[Tensione bus CC]
E la tensione di bus effettiva come viene

letta dal software da una porta di ingresso
analogico. Le unita sono in volt.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita di visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massimo

268
Source

X volt
Nessuna
0 volt

0 volt
1.000 volt

Feedback velocita filtrata

[Fdbk vl filtratal

Questo parametro contiene una versione
filtrata del feedback della velocita. Il valore
contenuto in questo parametro non va usa-
to per il controllo bensi solo per scopi di
visualizzazione e di monitoraggio.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita di visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massimo

269

Source

X,X rpm

4096 = velocita motore di base
0,0 rpm

-8 x velocita base

+8 x velocita base

Feedback temperaturainverter
[Fdbk temp inv]

La temperatura dell’inverter determinata
dal dispositivo NTC sul dissipatore di ca-
lore del modulo di potenza. Puo essere
configurata per generare un'avvertenza o
un guasto quando il dissipatore di calore
raggiunge 80 gradi C.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita di visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massimo

270
Source
+/- x deg
Nessuna
0 deg
-50 deg
+255 deg

Flusso motore limitato
[Flusso mot lim]

Questo parametro visualizza il livello di
flusso campo motore calcolato dal proces-
sore corrente e limitato dal parametro Li-
vello flusso minimo (parametro 174).

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita di visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massimo

271

Source

X,X%

4096 = Flusso 100%
100%

12,5%

100%

Selezione testpoint N. 1
[Sel TP coppia 1]

Questo parametro seleziona un testpoint di
blocco di coppia. Il valore di quel testpoint
puo essere letto da Dati 1 TP coppia (para-
metro 274).

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massimo

273
Sink

X
Nessuna
0

0

100
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Dati 1 testpoint N. del parametro 274
[Sel 1 TP coppia) Tipo di parametro Source
Questo parametro contiene i dati selezio- Unitadi visual. +/- X
nati dalla selezione testpoint no. 1 (param.  Unita dell’ azion. Nessuna
273). Default di fabbrica 0
Valore minimo -32767
Valore massimo 32767
Selezionetestpoint N. 2 N. del parametro 275
[Sel TP coppia 2] Tipo di parametro Sink
Questo parametro seleziona un testpoint di ~ Unita visual. X
blocco di coppia. Il valore di questo test- Unita dell’azion. Nessuna
point puo essere letto da Dati testpoint N. 2 Default di fabbrica 0
(param. 276). Valore minimo 0
Valore massimo 100
Dati testpoint N. 2 N. del parametro 276
[Dati TP no 2] Tipo di parametro Source
Questo parametro contiene i dati selezio- Unitadi visual. +/- X
nati da Selezione testpoint N. 1 (param. Unita dell’azion. Nessuna
275). Default di fabbrica 0
Valore minimo -32767
Valore massimo 32767
Selezionetestpoint N. 3 N. del parametro 277
[Sel TP coppia 3] Tipo di parametro Sink
Questo parametro seleziona un testpoint di ~ Unita visual. X
blocco di coppia. Il valore di questo test- Unita dell’azion. Nessuna
point puo essere letto da Dati testpoint N. 3 Default di fabbrica 0
(Parm 278). Valore minimo 0
Valore massimo 100
Dati testpoint N. 3 N. del parametro 278
[Dati TP no 3] Tipo di parametro Source
Questo parametro contiene i dati selezio- Unita di visual. +/- x
nati da Selezione testpoint N. 3 (param. Unita dell’ azion. Nessuna
277). Default di fabbrica 0
Valore minimo -32767
Valore massimo 32767
Selezionetestpoint N. 4 N. del parametro 279
[Sel 4 TP coppial Tipo di parametro Sink
Questo parametro seleziona un testpoint di Unita visual. X
blocco di coppia. Il valore di questo test- Unita dell’azion. Nessuna
point puo essere letto da Dati testpoint N. 4  Default di fabbrica 0
(Parm 280). Valore minimo 0
Valore massimo 100
Dati testpoint N. 4 N. del parametro 280
[Dati TP no 4] Tipo di parametro Source
Questo parametro contiene i dati selezio- Unitadi visual. +-x
nati da Selezione testpoint N. 4 (param. Unita dell’azion. Nessuna
279). Default di fabbrica 0
Valore minimo -32767
Valore massimo 32767
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Selezionetestpoint N. 5 N. del parametro 281

[Sel TP coppiab] Tipo di parametro Sink

Questo parametro seleziona un testpoint di  Unita visual. X

blocco di coppia. Il valore di questo test- Unita dell’azion. Nessuna

point pud essere letto da Dati testpoint N. 5 Default di fabbrica 0

(param. 282). Valore minimo 0
Valore massimo 100

Dati testpoint N. 5 N. del parametro 282

[Dati TP no 5] Tipo di parametro Source

Questo parametro contiene i dati selezio-  Unita di visual. +/- X

nati da Selezione testpoint N. 5 (param. Unita dell’azion. Nessuna

281). Default di fabbrica 0
Valore minimo -32767
Valore massimo 32767

Selezionetestpoint N. 6 N. del parametro 283

[Sel TP coppia6] Tipo di parametro Sink

Questo parametro seleziona un testpoint di ~ Unita visual. X

blocco di coppia. Il valore di questo test- Unita dell’azion. Nessuna

point puo essere letto da Dati testpoint N. 6  Default di fabbrica 0

(param. 284). Valore minimo 0
Valore massimo 100

Dati testpoint N. 6 N. del parametro 284

[Dati TP no 6] Tipo di parametro Source

Questo parametro contiene i dati selezio- ~ Unita di visual. +/- x

nati da Selezione testpoint N. 6 (param. Unita dell’ azion. Nessuna

283). Default di fabbrica 0
Valore minimo -32767
Valore massimo 32767

Selezione per test DCA 1 N. del parametro 285

[Sel test DCAL] Tipo di parametro

Questo parametro & esclusivamente per Unita di visual.

uso in fabbrica. NON CERCARE DI USAR- Unita dell’ azion.

LO. Default di fabbrica 1
Valore minimo 0
Valore massimo 256

Selezione per test DCA 2 N. del parametro 286

[Sel test DCAZ2] Tipo di parametro

Questo parametro & esclusivamente per Unita di visual.

uso in fabbrica. NON CERCARE DI USAR-  Unita dell’azion.

LO. Default di fabbrica 4
Valore minimo 0
Valore massimo 256

Ki -Regolatore frequenza N. del parametro 287

[Ki-Reg freq] Tipo di parametro Sink

Guadagno integrale del regolatore di fre- Un!t‘j’l di V'Su,al' X

quenza in modalita senza sensore. Questo ~ Unita dell’azion. Nessuna

parametro non pud essere modificato. Default di fabbrica 300
Valore minimo 0
Valore massimo 32767
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Regolatore frequenza Kp N. del parametro 288
[Reg freq Kp] Tipo di parametro Sink
Guadagno proporzionale del regolatore di Un!t‘?l VISJ'aI.. X
frequenza in modalita senza sensore. Unita dell’azion. Nessuna
Questo parametro non pud essere modifi- ~ Default di fabbrica 800
cato. Valore minimo 0
Valore massimo 32767
Regolatore frequenza K ff N. del parametro 289
[Reg freq Kff] Tipo di parametro Sink
Guadagno di compensazione del regola- Un!t‘?l di V,'SU,aI' X
tore di frequenza in modalita senza sen- Unita dell’azion. 1=256
sore. Questo parametro non pud essere Default di fabbrica 1
modificato. Valore minimo 0
Valore massimo 128
Regolatore frequenza Ksel N. del parametro 290
[Reg. freg. Ksdl] Tipo di parametro Sink
Amplificazione del guadagno di bassa fre- Un!t‘?l VISJ'aI.. A
quenza da parte del regolatore di frequen- ~ Unita dell’azion. Nessuna
za in modalita senza sensore. Questo pa- ~ Default di fabbrica 67
rametro non puo essere modificato. Valore minimo 0,0
Valore massimo 32767
Filtro tracker frequenza N. del parametro 291
[Filtro tracker freq] Tipo di parametro Sink
Filtro del regolatore di frequenza rotore in Un!t‘?l VISJ'aI.. X
modalita senza sensore. Questo parametro  Unita dell’azion. Nessuna
non pud essere modificato. Default di fabbrica 5000
Valore minimo 0
Valore massimo 32767
Tipo filtro inseguimento N. del parametro 292
[Tipofiltr inseg] Tipo di parametro Sink
Selezione filtro di bassa frequenza del re- Un!t‘?l di V,'SU,aI' X
golatore di frequenza in modalita senza Unita dell’azion. Nessuna
sensore. Questo parametro non pud es-  Default di fabbrica 1 (autoreg.)
sere modificato dal personale non di Valore minimo 0 (fisso)
fabbrica. Valore massimo 128
Filtro trim frequenza N. del parametro 293
[Filt trim freq] Tipo di parametro Sink
Filtro del regolatore di frequenza di scorri- Un!t‘?l VISJ'aI.. X
mento in modalita senza sensore. Questo ~ Unita dell’azion. Nessuna
parametro non puo essere modificato. Default di fabbrica 5000
Valore minimo 0
Valore massimo 32767
Errori rotaz fase del motore N. del parametro 294
[Er rot fasg] Tipo di parametro Source
Questo parametro indica una condizione di Unita di visual. Bit
errore rilevata durante il test di rotazione  Unita dell’azion. Nessuna
delle fasi del motore. Default di fabbrica 0000 0000 0000 0000
1 = Condizione azionamento vera Valore minimo 0000 0000 0000 0000
0 = Condizione azionamento falsa Valore massimo 1111 1111 1111 1111
Enum:
| bit sono definiti come:
Bit Condizione
0 Abilita caduta
dalal5 Riservato
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Errori test basso

N. del parametro 295

[Err test basso] Tipo di parametro Source

Questo parametro indica una condizione di  nita di visual. Bit

grrlore rilevata durante il test di induttanza Unita dell’ azion. Nessuna

el motore. : :
— P ; Default di fabbrica 0000 0000 0000 0000

1= Condizione azionamento vera Valore minimo 0000 0000 0000 0000
Valore massmo 1111 1111 1211 1111

| bit sono definiti come segue:

Bit Condizione

0 Motore non a velocita zero

1 Errore segno

2 Corrente zero

3 Overflow A/D a guad. min.

4 Abilita caduta

5 Errore segno/Overflow

6 al5 Riservato

Errori tedt resist. N. del parametro 296

A[\Err test RS] : Tipo di parametro Source

mplificazione del guadagno di bassa fre- AN -

guenza da parte del regolatore di frequenza Un!tg di V,'SU,aI' Bit

in modalita senza sensore. Questo parame- Unita dell’azion. Nessuna

tro non puo essere modificato. Default di fabbrica 0000 0000 0000 0000
Valore minimo 0000 0000 0000 0000

| bit sono definiti come segue: Valore massmo 1111 1111 1211 1711

Bit Condizione

0 Motore non a velocita zero

1 Errore segno

2 N. usato

3 Corrente zero

4 N. usato

5 Errore software

6 N. usato

7 Abilita caduta

8-15 Riservato

Errori prova flusso motore (1d) N. del parametro 297

[Erroretestid] . . Tipodi parametro Source

Questo parametro indica una condizione di Unita di visual Bit

errore rilevata durante il test del flusso del s S

motore (Id). Se un bit & impostato su “1” la Unita dell’azion. Nessuna

condizione dell'azionamento & vera, altri- Default di fabbrica 0000 0000 0000 0000

menti falsa. Valore minimo 0000 0000 0000 0000

I bit sono definiti come segue: Valore massmo 1111 1111 1111 1111

Bit Condizione

0 Vel. autoregolazione bassa (30% min)

1 ID identificato < zero

2 ID identificato > 100% corrente motore

3 Abilita caduta

4-15 Riservato

Errori di calco_lo blocco coppia N. del parametro 208

[Err. calc. coppig] Tipo di parametro Source

Questo parametro di parola indica una Unita di visual. Bit

condizione di errore che € stata rilevata Unita dell’azion. Nessuna

durante i calcoli del blocco coppia. Se un Default di fabbrica 0000 0000 0000 0000

bit & imposta;o su “1” la condizione dell'a-  \/310re minimo 0000 0000 0000 0000

zionamento é vera, altrimenti falsa. Valore massmo 1111 1111 1111 1111
Enum:

| bit sono definiti come:

Bit Condizione
0 Scorrimento negativo o zero
dalal5 Riservato
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NOTA: i parametri indicati di seguito entro lagamma da 300 a 500 sono parametri solo dell’ adattatore standard. Se si haun
azionamento dotato di adattatore di comunicazione PLC e s desidera una descrizione dei parametri di comunicazione PLC, fare
riferimento a manuale dell’ utente di comunicazione PLC.

ID adattatore N. del parametro 300
[ID adattatore] Tipo di parametro Source
Questo parametro visualizza I'lD dell’adat- Un!tg di stuf?d' X
tatore Standard. Unlta ddl azion. N&Jna
Default di fabbrica 2
Valore minimo 2
Valore massmo 2
Versione adattatore N. del parametro 301
[Versione adatt] Tipo di parametro Source
Questo parametro visualizza il numero del- ~ Unitadi V"SUQ]- X,XX
la versione del software. Unita dell’azion. Nessuna
Default di fabbrica X, XX
Valore minimo 0,00
Valore massmo 9,99
Config adattatore N. del parametro 302
[Config adatt] Tipo di parametro Source
Unita di visual.
N. usato In questa release
( a ) Unita dell’ azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo
Selezionelingugggio N. del parametro 304
[Selez. linguaggio] Tipo di parametro Sink
Questo parametro seleziona tra due lingue: Un!tg V'Su,a]', X
0 - Lingua primaria Unita dell’azion. Nessuna
1 - Lingua alternativa Default di fabbrica 0
Valore minimo 0
Valore massmo 1
Ingresso dati A1 N. del parametro 310
[Ingr dati Al] Tipo di parametro Source
Questo parametro visualizza limmagine da ~ Unitadi V"SUQ]- +-x
SCANport allazionamento che viene rice-  Unita dell’azion. Nessuna
vuta da qualche dispositivo su SCANport. Default di fabbrica 0
Valore minimo -32767
Valore massmo +32767
Ingresso dati A2 N. del parametro 311
[Ingr dati A2] Tipo di parametro Source
Questo parametro visualizza 'immagine da Un!t? di V,Isu.al' N
SCANport allazionamento che viene rice- ~ Unita dell’azion. Nessuna
vuta da qualche dispositivo su SCANport.  Default di fabbrica 0
Valore minimo -32767
Valore massmo +32767
Ingresso dati B1 N. del parametro 312
[Ingr dati B1] Tipo di parametro Source
o . ) Unita di visual. +/- X
Questo parametro visualizza 'immagine da e -
SCANport allazionamento che viene rice- ~ Jnita dell’azion. Nessuna
vuta da qualche dispositivo su SCANport.  Default d] fabbrlca 0
Valore minimo -32767
Valore massmo +32767
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Ingr. dati B2 N. del parametro 313
[Ingr dati B2] Tipo di parametro Source
Questo parametro visualizza I'immagine da Un!té di ViSU?'- +- X
SCANport all'azionamento che viene rice-  Unita dell’azion. Nessuna
vuta da qualche dispositivo su SCANport.  Default di fabbrica 0
Valore minimo -32767
Valore massmo +32767
Ingr. dati C1 N. del parametro 314
[Ingr dati C1] Tipo di parametro Source
Questo parametro visualizza limmagine da ~ Unita di V"SU.aI- +/-x
SCANport allazionamento che viene rice- ~ Unita dell’azion. Nessuna
vuta da qualche dispositivo su SCANport.  Default di fabbrica 0
Valore minimo -32767
Valore massmo +32767
Ingr. dati C2 N. del parametro 315
[Ingr dati C2] Tipo di parametro Source
Questo parametro visualizza limmagine da ~ Unita di V"SU.aI- +/-x
SCANport allazionamento che viene rice- ~ Unita dell’azion. Nessuna
vuta da qualche dispositivo su SCANport.  Default di fabbrica 0
Valore minimo -32767
Valore massmo +32767
Ingr. dati D1 N. del parametro 316
[Ingr dati D1] Tipo di parametro Source
Questo parametro visualizza l'immagine da  Unita di visual. +/- x
SCANport all'azionamento che viene rice-  Unita dell’ azion. Nessuna
vuta da qualche dispositivo su SCANport. Default di fabbrica 0
Valore minimo -32767
Valore massmo +32767
Ingr. dati D2 N. del parametro 317
[Ingr dati D2] Tipo di parametro Source
Questo parametro visualizza limmagine da  Unita di V"SU.aI- +/-x
SCANport allazionamento che viene rice- ~ Unita dell’azion. Nessuna
vuta da qualche dispositivo su SCANport.  Default di fabbrica 0
Valore minimo -32767
Valore massmo +32767
Usc. dati A1 N. del parametro 320
[Usc. dati Al] Tipo di parametro Sink
Questo parametro visualizza 'immagine Unita visual. +/- X
dall’azionamento a SCANport che viene Unita dell’azion. Nessuna
inviata a qualche dispositivo su SCANport.  Default di fabbrica 0
Valore minimo -32767
Valore massmo +32767
Usc. dati A2 N. del parametro 321
[Usc. dati A2] Tipo di parametro Source
Questo parametro visualizza I'immagine Unitadi visual. +/- X
dall’azionamento a SCANport che viene Unita dell’azion. Nessuna
inviata a qualche dispositivo su SCANport.  Default di fabbrica 0
Valore minimo -32767
Valore massmo +32767
Usc. dati B1 N. del parametro 322
[Usc dati B1] Tipo di parametro Sink
Questo parametro visualizza 'immagine Unita visual. +/- X
dall’azionamento a SCANport che viene Unita dell’azion. Nessuna
inviata a qualche dispositivo su SCANport.  Default di fabbrica 0
Valore minimo -32767
Valore massmo +32767
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Usc. dati B2 N. del parametro 323
[Usc. dati. B2] Tipo di parametro Sink
Questo parametro visualizza 'immagine Un!té ViSUaI-. +- X
dall'azionamento a SCANport che viene Unita dell’azion. Nessuna
inviata a qualche dispositivo su SCANport. Default di fabbrica 0
Valore minimo -32767
Valore massmo +32767
Usc. dati C1 N. del parametro 324
[Usc dati C1] Tipo di parametro Sink
Questo parametro visualizza 'immagine Un!té ViSUaI-. +- X
dall'azionamento a SCANport che viene Unita dell’azion. Nessuna
inviata a qualche dispositivo su SCANport. Default di fabbrica 0
Valore minimo -32767
Valore massmo +32767
Usc. dati C2 N. del parametro 325
[Usc dati C2] Tipo di parametro Sink
Questo parametro visualizza 'immagine Unita visual. +/- X
dall'azionamento a SCANport che viene Unita dell’ azion. Nessuna
inviata a qualche dispositivo su SCANport.  Default di fabbrica 0
Valore minimo -32767
Valore massmo +32767
Usc. dati D1 N. del parametro 326
[Usc dati D1] Tipo di parametro Sink
Questo parametro visualizza I'immagine Unita visual. +/- x
dall’azionamento a SCANport che viene Unita dell’azion. Nessuna
inviata a qualche dispositivo su SCANport.  Default di fabbrica 0
Valore minimo -32767
Valore massmo +32767
Usc. dati D2 N. del parametro 327
[Usc dati D2] Tipo di parametro Sink
Questo parametro visualizza I'immagine Unita visual. +/-X
dall’azionamento a SCANport che viene Unita dell’azion. Nessuna
inviata a qualche dispositivo su SCANport.  Default di fabbrica 0
Valore minimo -32767
Valore massmo +32767
Maschera abilita porta SCANport N. del parametro 330
[Masch abil porta] Tipo di parametro Sink
Questo parametro seleziona quali dispositi- - Unita di V"SU.aI- Bit
vi SCANport possono controllare I'aziona- ~ Unita dell’ azion. Nessuna
mento. Default di fabbrica 0111 1111
1 = Permettere controllo Valore minimo 0000 0000
0 = Negare controllo Valore massimo 0111 1111
Enum:

Bit0 - TB3
Bit 1 - Dispos. SCANport 1
Bit 2 - Dispos. SCANport 2

Bit 3 - Dispos. SCANport 3
Bit 4 - Dispos. SCANport 4
Bit 5 - Dispos. SCANport 5

Bit 6 - Dispositivo SCANport 6 (gateway int.)
Bit 7 - Riservato
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Maschera direzione SCANport

[Masch dir]

Questo parametro seleziona quali dispositi-
vi SCANport possono emettere un coman-
do avanti/indietro.

1 = Permettere controllo

0 = Negare controllo

Bit0 - TB3
Bit 1 - Dispos. SCANport 1
Bit 2 - Dispos. SCANport 2

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo
Enum:

Bit 3 - Dispos. SCANport 3
Bit 4 - Dispos. SCANport 4
Bit 5 - Dispos. SCANport 5

331

Sink

Bit
Nessuna
0111 1111
0000 0000
0111 1111

Bit 6 - Dispositivo SCANport 6 (gateway int.)
Bit 7 - Riservato

Maschera avvio SCANport

[Masch avvio]

Questo parametro seleziona quali dispositi-
vi SCANport possono emettere un coman-
do di avvio.

1 = Permettere controllo

0 = Negare controllo

Bit0 - TB3
Bit 1 - Dispos. SCANport 1
Bit 2 - Dispos. SCANport 2

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo
Enum:

Bit 3 - Dispos. SCANport 3
Bit 4 - Dispos. SCANport 4
Bit 5 - Dispos. SCANport 5

332

Sink

Bit
Nessuna
0111 1111
0000 0000
0111 1111

Bit 6 - Dispositivo SCANport 6 (gateway int.)
Bit 7 - Riservato

Maschera jog SCANport

[Masch Jog]

Questo parametro seleziona quali dispositi-
vi SCANport possono emettere un coman-
do jog.

1 = Permettere controllo

0 = Negare controllo

Bit0 - TB3
Bit 1 - Dispos. SCANport 1
Bit 2 - Dispos. SCANport 2

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo
Enum:

Bit 3 - Dispos. SCANport 3
Bit 4 - Dispos. SCANport 4
Bit 5 - Dispos. SCANport 5

333

Sink

Bit
Nessuna
0111 1111
0000 0000
0111 1111

Bit 6 - Dispositivo SCANport 6 (gateway int.)
Bit 7 - Riservato

Maschera rif. SCANport
[Masch rif]

Questo parametro seleziona quali dispositi-
vi SCANport possono emettere un coman-
do di riferimento.

1 = Permettere controllo

0 = Negare controllo

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo
Enum:

Bit0 - TB3
Bit 1 - Dispos. SCANport 1
Bit 2 - Dispos. SCANport 2

Bit 3 - Dispos. SCANport 3
Bit 4 - Dispos. SCANport 4
Bit 5 - Dispos. SCANport 5

334

Sink

Bit
Nessuna
0111 1111
0000 0000
0111 1111

Bit 6 - Dispositivo SCANport 6 (gateway int.)
Bit 7 - Riservato

Maschera azzera errori SCANport

[Masch azz err]

N. del parametro
Tipo di parametro

Questo parametro seleziona quali dispositi- Un!t? ViSU'aI -
vi SCANport possono emettere un coman-  Unita dell’azion.

do di azzeramento errori.
1 = Permettere controllo
0 = Negare controllo

Bit0 - TB3
Bit 1 - Dispos. SCANport 1
Bit 2 - Dispos. SCANport 2

Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo
Enum:

Bit 3 - Dispos. SCANport 3
Bit 4 - Dispos. SCANport 4
Bit 5 - Dispos. SCANport 5

335

Sink

Bit
Nessuna
0111 1111
0000 0000
0111 1111

Bit 6 - Dispositivo SCANport 6 (gateway int.)
Bit 7 - Riservato
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M aschera azion. azzer. SCANport
[Masch. azionam. azzer.]

Questo parametro seleziona quali dispositi-
vi SCANport possono emettere un coman-
do di azzer.

1 = Permettere controllo

0 = Negare controllo

Bit0 - TB3

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo
Enum:

Bit 1 - Dispos. SCANport 1
Bit 2 - Dispos. SCANport 2

Bit 3 - Dispos. SCANport 3
Bit 4 - Dispos. SCANport 4

336

Sink

Bit
Nessuna
0111 1111
0000 0000
0111 1111

Bit 6 - Dispositivo SCANport 6 (gateway int.)
Bit 7 - Riservato, lasciare zero

Bit 5 - Dispos. SCANport 5

Maschera controllo locale SCANport

[Masch loc]

Questo parametro seleziona quali dispositi-
vi SCANport possono avere il controllo lo-

cale.
1 = Permettere controllo
0 = Negare controllo

Bit0 - TB3
Bit 1 - Dispos. SCANport 1
Bit 2 - Dispos. SCANport 2

N. del parametro 337
Tipo di parametro Sink
Unita di visual. Bit

Unita dell’azion. Nessuna
Default di fabbrica 0111 1111
Valore minimo 0000 0000
Valore massmo 0111 1111
Enum:

Bit 3 - Dispos. SCANport 3
Bit 4 - Dispos. SCANport 4
Bit 5 - Dispos. SCANport 5

Proprietrio stop SCANport
[Propr Stop]

Questo parametro visualizza quali disposi-
tivi SCANport stanno emettendo un

comando di arresto valido.
1 = Ingr sto presente
0 = Ingr stop non presente

Bit0 - TB3
Bit 1 - Dispos. SCANport 1
Bit 2 - Dispos. SCANport 2

N. del parametro 340
Tipo di parametro Source
Unita di visual. Bit

Unita dell’azion. Nessuna
Default di fabbrica 0000 0000
Valore minimo 0000 0000
Valore massmo 0111 1111
Enum:

Bit 4 - Dispositivo SCANport 4

Bit 5 - Dispositivo SCANport 5

Bit 6 - Dispositivo SCANport 6 (gateway int.)
Bit 7 - Riservato, lasciare zero

Bit 6 - Dispositivo SCANport 6 (gateway int.)
Bit 7 - Riservato, lasciare zero

Bit 3 - Dispos. SCANport 3

Proprietario direzione SCANport
[Propr. dir.]

Queesto parametro visualizza quale dispo-
sitivo SCANport ha un controllo esclusivo
delle modifiche di direzione.

1 = Proprietario corrente

0 = N. Proprietario

Bit0 - TB3

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita di visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo
Enum:

341
Source

Bit
Nessuna
0000 0000
0000 0000
0111 1111

Bit 1 - Dispos. SCANport 1
Bit 2 - Dispos. SCANport 2
Bit 3 - Dispos. SCANport 3

Bit 4 - Dispositivo SCANport 4

Bit 5 - Dispositivo SCANport 5

Bit 6 - Dispositivo SCANport 6 (gateway int.)
Bit 7 - Riservato, lasciare zero

Proprietario avvio SCANport

[Propr avvio]

Questo parametro visualizza quali disposi-
tivi SCANport stanno emettendo un

comando di avvio valido.
1 - Ingr. avvio presente
0 - Ingr. avvio non presente

Bit0- TB3

Bit 1 - Dispos. SCANport 1
Bit 2 - Dispos. SCANport 2
Bit 3 - Dispos. SCANport 3

N. del parametro 342

Tipo di parametro Source
Unita di visual. Bit

Unita dell’azion. Nessuna
Default di fabbrica 0000 0000
Valore minimo 0000 0000
Valore massmo 0111 1111
Enum:

Bit 4 - Dispositivo SCANport 4

Bit 5 - Dispositivo SCANport 5

Bit 6 - Dispositivo SCANport 6 (gateway int.)
Bit 7 - Riservato, lasciare zero
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Proprietariojog 1 SCANport N. del parametro 343
[Propr Jog 1] Tipo di parametro Source
Questo parametro visualizza quali disposi- ~ Unita di visual. Bit
tivi SCANport stanno emettendo un Unita dell’azion. Nessuna
comando jog 1 valido. Default di fabbrica 0000 0000
1=1Ingr Jog 1 presente Valore minimo 0000 0000
0 = Ingr Jog 1 non presente Valore massmo 0111 1111
Enum:

Bit0- TB3

Bit 1 - Dispos. SCANport 1
Bit 2 - Dispos. SCANport 2
Bit 3 - Dispos. SCANport 3

Bit 4 - Dispositivo SCANport 4

Bit 5 - Dispositivo SCANport 5

Bit 6 - Dispositivo SCANport 6 (gateway int.)
Bit 7 - Riservato, lasciare zero

Proprietariojog 2 SCANport

[Propr Jog 2]

Questo parametro visualizza quali disposi-
tivi SCANport stanno emettendo un co-

mando jog 2 valido.
1 =Ingr Jog 2 presente
0 = Ingr Jog 2 non presente

Bit0 - TB3
Bit 1 - Dispos. SCANport 1
Bit 2 - Dispos. SCANport 2

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita di visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo
Enum:

Bit 3 - Dispos. SCANport 3
Bit 4 - Dispos. SCANport 4
Bit 5 - Dispos. SCANport 5

344
Source

Bit
Nessuna
0000 0000
0000 0000
0111 1111

Bit 6 - Dispositivo SCANport 6 (gateway int.)
Bit 7 - Riservato, lasciare zero

Proprietariorif SCANport
[Propr rif]

N. del parametro
Tipo di parametro

Questo parametro visualizza quale disposi- Un!t? di V'iSU.aI-
tivo SCANport ha controllo esclusivo delle ~ Unita dell’azion.

modifiche di riferimento.
1 = Proprietario corrente
0 = N. Proprietario

Bit0 - TB3
Bit 1 - Dispos. SCANport 1
Bit 2 - Dispos. SCANport 2

Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo
Enum:

Bit 3 - Dispos. SCANport 3
Bit 4 - Dispos. SCANport 4
Bit 5 - Dispos. SCANport 5

345
Source

Bit
Nessuna
0000 0000
0000 0000
0111 1111

Bit 6 - Dispositivo SCANport 6 (gateway int.)
Bit 7 - Riservato, lasciare zero

Proprietario contr. loc. SCANport

[Propr loc]

N. del parametro
Tipo di parametro

Questo parametro visualizza quale disposi- Un!t? di V'iSU.aI-
tivo SCANport ha controllo esclusivo dell’a-  Unita dell’ azion.

zionamento.
1 = Proprietario corrente
0 = N. Proprietario

Bit0 - TB3
Bit 1 - Dispos. SCANport 1
Bit 2 - Dispos. SCANport 2

Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo
Enum:

Bit 3 - Dispos. SCANport 3
Bit 4 - Dispos. SCANport 4
Bit 5 - Dispos. SCANport 5

346
Source

Bit
Nessuna
0000 0000
0000 0000
0111 1111

Bit 6 - Dispositivo SCANport 6 (gateway int.)
Bit 7 - Riservato, lasciare zero

Proprietario flusso SCANport

[Propr flusso]

N. del parametro
Tipo di parametro

Questo parametro visualizza quali disposi- ~Unita di visual.

tivi SCANport stanno emettendo un co-

mando di flusso valido.
1 =Ingr flusso presente
0 =Ingr flusso non presente

Bit0 - TB3
Bit 1 - Dispos. SCANport 1
Bit 2 - Dispos. SCANport 2

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo
Enum:

Bit 3 - Dispos. SCANport 3
Bit 4 - Dispos. SCANport 4
Bit 5 - Dispos. SCANport 5

347
Source

Bit
Nessuna
0000 0000
0000 0000
0111 1111

Bit 6 -Dispositivo SCANport 6 (gateway int.)
Bit 7 - Riservato, lasciare zero
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Proprietario trim processo SCANport
[Propr trim]

Questo parametro visualizza quali disposi-
tivi SCANport stanno emettendo un co-
mando di trim di processo valido.

1 = Ingr. trim processo presente

0 = Ingr. trim processo non presente

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita di visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo
Enum:

Bit0 - TB3
Bit 1 - Dispos. SCANport 1
Bit 2 - Dispos. SCANport 2

Bit 3 - Dispos. SCANport 3
Bit 4 - Dispos. SCANport 4
Bit 5 - Dispos. SCANport 5

348
Source

Bit
Nessuna
0000 0000
0000 0000
0111 1111

Bit 6 - Dispositivo SCANport 6 (gateway int.)
Bit 7 - Riservato, lasciare zero

Proprietario rampa SCANport
[Propr rampa]

Questo parametro visualizza quali disposi-
tivi SCANport stanno emettendo un co-

mando di rampa valido.
1 = Ingr. rampa presente
0 = Ingr. rampa non presente

Bit0 - TB3
Bit 1 - Dispos. SCANport 1
Bit 2 - Dispos. SCANport 2

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita di visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massimo
Enum:

Bit 3 - Dispos. SCANport 3
Bit 4 - Dispos. SCANport 4
Bit 5 - Dispos. SCANport 5

349
Source

Bit
Nessuna
0000 0000
0000 0000
0111 1111

Bit 6 - Dispositivo SCANport 6 (gateway int.)
Bit 7 - Riservato, lasciare zero

Proprietario azzera err. SCANport

[Propr azz err]

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita di visual.

Questo parametro visualizza quali disposi-
tivi SCANport stanno emettendo un co-
mando di azzeramento errori valido.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica

1 = Ingr. azz. errori presente
0 = Ingr. azz. errori non presente

Bit0 - TB3
Bit 1 - Dispos. SCANport 1
Bit 2 - Dispos. SCANport 2

Valore minimo
Valore massimo
Enum:

Bit 3 - Dispos. SCANport 3
Bit 4 - Dispos. SCANport 4
Bit 5 - Dispos. SCANport 5

350
Source

Bit
Nessuna
0000 0000
0000 0000
0111 1111

Bit 6 - Dispositivo SCANport 6 (gateway int.)
Bit 7 - Riservato, lasciare zero

Filtro ingresso 10 volt
[Filtro ingr. 10 volt]
Questo parametro definisce la frequenza

dei radianti del punto di rottura per I'ingres-
so da 10 volt.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita di visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

352

X,X /s

ingr. x 10 radianti/sec
0,0r/s

0,0r/s

200,0r/s

Filtro ingresso pot.
[Filtro ingr. pot.]
Questo parametro stabilisce la frequenza

radianti di rottura per I'ingresso potenzio-
metro.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita di visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

353

X,X r/s

ingr. x 10 radianti/sec
0,0r/s

0,0r/s

200,0 r/sciao

Filtro ingresso milli A
[Filtroingr. milli A]

Questo parametro stabilisce il punto di rot-
tura per I'ingresso milli A.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita di visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

354

X,X /s

ingr. x 10 radianti/sec
0,0r/s

0,0r/s

200,0r/s
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Ingresso 10V
[Ingr 10 valt]

Questo parametro visualizza il valore ana-
logico convertito dell’ingresso +/- 10 volt.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita di visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

355
Source
+/- x
Nessuna
0
-32767
+32767

Offset 10V
[Offset 10 V]

Questo parametro determina il fattore di
scala per 'ingresso di+/- 10V prima di ap-
plicare il fattore di scala. In questo modo si
permette all’'utente di cambiare la gamma
dell'ingresso analogico.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Minimum Value
Maximum Value

356

Sink

+/- X,xx volt
205 =1 volt
+0,00 volt
-20,00 volt
+20,00 volt

Scala 10V
[Scala 10 valt]

Questo parametro determina il fattore di
scala o il guadagno per 'ingresso a +/- 10
volt. L'ingresso a +/- 10V viene convertito
a +/- 2048 e poi viene applicata la scala, il
che consente una gamma digitale effettiva
di +/- 32767.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

357

Sink

+/- X, XXX
2048=1
+2,000
-16,000
+16,000

I ngresso pot.
[Ingr pot]

Questo parametro visualizza il valore ana-
logico convertito dell'ingresso del pot.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita di visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

358
Source
+/- x
Nessuna
0
-32767
+32767

Offset pot.
[Offset pot]

Questo parametro determina I'offset appli-
cato al valore analogico originale dell'in-
gresso del potenziometro prima di appli-
care il fattore di scala. In questo modo si
permette all’'utente di cambiare la gamma
dell'ingresso analogico.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

359

Sink

+/- X,xx volt
205 =1 volt
+0,000 volt
-20,000 volt
+20,000 volt

Scalaggio pot.

[Scalaggio pot]

Questo parametro determina il fattore o il
guadagno di scalaggio per l'ingresso del
potenziometro. L'ingresso del pot viene
convertito a +/- 2048 e poi viene applicato
lo scalaggio permettendo cosi una gamma
digitale effettiva di +/- 32767.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Minimum Value
Valore massmo

360

Sink

+/- X, XXX
2048=1
+1,000
-16,000
+16,000

Ingresso milli ampere
[Ingresso mA]

Questo parametro visualizza il valore ana-
logico convertito dell'ingresso milliampere.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita di visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

361
Source
X
Nessuna
+0

0
+32767
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Offset ingresso milli ampere
[Offset milli A]

Questo parametro determina I'offset appli-
cato al valore analogico originale dell'in-
gresso di milliampere prima di applicare il
fattore di scalaggio. In questo modo si per-
mette all’'utente di cambiare la gamma
dell'ingresso analogico.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

362

Sink

+ X, XXXMA
128 = 1mA
+0,000mA
-32,000mA
+32,000mA

Scalaggio ingresso milli ampere
[Sc.ingr milli amp]

Questo parametro determina il fattore o il
guadagno di scalaggio per 'ingresso milli
ampere. L'ingresso milliampere viene con-
vertito a +/- 2048 e poi viene applicata la
scala, il che consente una gamma digitale
effettiva di +/- 32767.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

363

Sink

+/- X.XXX
2048=1
+2,000
-16,000
+16,000

Sel. analogica SCANport 1
[Sel. and. SP|

Questo parametro seleziona quale disposi-
tivo analogico SCANport viene usato nel
parametro 365 ‘Ingr anal. SP'.

1 SCANport 1
2 SCANport 2
3 SCANport 3

[o2JNé2 PN

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo
Enum:

SCANport 4
SCANport 5
SCANport 6

364
Sink

X
Nessuna
1

1

6

Ingresso analogico SCANport 1
[Ingr. anal. SP]
Questo parametro visualizza il valore ana-

logico del dispositivo SCANport seleziona-
to nel parametro 364 “Sel analogica SP”.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita di visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

365
Source
+/- x
Nessuna
0
-32767
+32767

Scalaggio analogico 1 SP
[Scal. andl. SP 1]
Questo parametro puo essere usato per

mettere in scala il valore nel parametro
365.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

366

Sink

+/- x
+/-1,1=32767
1(32767)

-1 (-32767)
1(32767)
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Sel. analogica SCANport 2
[Sel. anal. SP 2]
Questo parametro seleziona quale disposi-

tivo analogico SCANport viene usato nel
parametro 368 ‘Ingr. anal. SB 2'.

1 Scanport 1
2 Scanport 2
3 Scanport 3

[o2JNé2 PN

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo
Enum:

Scanport 4
Scanport 5
Scanport 6

367
Sink

Nessuna

Ingresso analogico SCANport 2
[Ingr. ana. SP 2]
Questo parametro visualizza il valore ana-

logico del dispositivo SCANport seleziona-
to nel parametro 367 “Sel analogica SP”.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita di visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

368
Source
+/- x
Nessuna
0
-32767
+32767

Scalaggio analogico SP 2
[Scal. andl. SP 2]
Questo parametro puo essere usato per

mettere in scala il valore nel parametro
368.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

369
Sink
+/- x

+/-1,1=32767

1(32767)
-1 (-32767)
1(32767)

Uscita analogica 1
[Usc. and. 1]

Questo parametro converte un valore digi-
tale +/- 32767 in un’uscita di +/- 10 volt.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

370
Sink

+/- x
Nessuna
0
-32767
+32767

Offset uscita analogica 1
[Offset usc anal 1]
Questo parametro determina I'offset applica-

to all'ingresso analogico originale 1. L'offset
viene applicato dopo il fattore di scala.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

371

Sink

+/- X,XxX volt
205 =1 volt
+0,000 volt
-20,000 volt
+20,000 volt

5-79



Capitolo 5

Parametri di programmazione

Scala uscita analogica 1
[Scalausc anal 1]

Questo parametro determina il fattore o il
guadagno di scala per 'uscita analogica 1.
Un valore digitale di +/- 32767 viene conver-
tito dal fattore di scala, che consente una
gamma digitale effettiva di +/- 2048, con un

offset per ottenere una gammadi +/- 10 volt.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

372

Sink

+/- X, XXX
32767 =1
+0,500
-1,000
+1,000

Uscita analogica 2

[Usc anal 2]

Questo parametro converte un valore digi-
tale +/- 32767 in un’uscita di +/- 10 volt.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

373
Sink

+/- x
Nessuna
0
-32767
+32767

Offset uscita analogica 2

[Offset usc anal 2]

Questo parametro determina I'offset appli-
cato all'uscita analogica originale 2. L'off-
set viene applicato dopo il fattore scala.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

374

Sink

+/- X,XxX volt
205 =1 volt
+0,000
-20,000
+20,000

Scala uscita analogica 2

[Scalausc anal 2]

Questo parametro determina il fattore o il
guadagno di scala per 'uscita analogica 2.
Un valore digitale di +/- 32767 viene conver-
tito dal fattore di scala, che consente una
gamma digitale effettiva di +/- 2048, con un

offset per ottenere una gammadi +/- 10 volt.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

375

Sink

+/- X, XXX
32767 =1
+0,500
-1,000
+1,000

Uscita milli ampere
[Usc milliamp]

Questo parametro converte un valore digi-
tale di +/- 32767 in un’uscita di 4-20mA.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

376
Sink

X
Nessuna
0

0
+32767

Offset uscita milliampere
[Offset uscitamA]
Questo parametro determina I'offset applica-

to all'uscita originale in milliampere. L'offset
viene applicato dopo il fattore dir scala.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

377

Sink

+/- X, XXXmMA
128 = 1mA
0,000mA
-32,000mA
+32,000mA
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Scala uscita milliampere N. del parametro 378
[ScalauscitamA ] Tipo di parametro Sink
Questo parametro determina il fattore o il Un!t'fl VISJ'aI.. *+/- X, XXX
guadagno scala per I'uscita milli Ampere. Unita dell’azion. 32767 =1
Un valore digitale di +/- 32767 viene conver- Default di fabbrica +0,500
tito dal fattore di scala che consente una Valore minimo -1,000
gamma digitale effettiva di +/- 2048 che & Valore massimo 1,000
poi I'offset a fornire la gamma +/- 20mA.
Uscita analogica SCANport N. del parametro 379
[Usc anal SP| Tipo di parametro Sink
Questo parametro visualizza il valore Un!t'fl V'SU,aI . +/-x
analogico che viene inviato a tutte le Unita dell’azion. Nessuna
SCANport. Default di fabbrica 0
Valore minimo -32767
Valore massmo +32767

Selezione uscita programmabile N. del parametro 384
[Sel usc] Tipo di parametro Sink
Questo parametro seleziona la funzione Un!tg di V,'SU?U' X
delluscita TB7-1. La colonna NON nella Unita dell’azion. Nessuna
tabella seguente indica il valore della condi- Default di fabbrica 8

zione inversa. Per esempio: 'immissione di Valore minimo 0

un valore di 0 porta a una condizione di Ese- V/alore massimo 63
cuzione pronta, mentre un valore di 32 porta

a una condizione di Esecuzione NON pronta.

NON AB NON AB

32 0 ESECUZ. PRONTA 48 16 FLUSSO PRONTO

33 1 ESECUZIONE 49 17 FLUSSO IN AUMENTO

34 2 DIREZIONE COMANDO 50 18 DIAGNOSI COMPLETATA
35 3 DIREZIONE ROTANTE 51 19 DIAGNOSI ANNULLATA

36 4 ACCELERAZIONE 52 20 BUS SUP. INTERR.

37 5 DECELERAZIONE 53 21 JOGGING

38 6 AVVERTENZA 54 22 STAT A AUTOREGOL.

39 7 ERRORE 55 23 STAT B AUTOREGOL.

40 8 A VELOCITA PRESTABILITA 56 24 ALIMITE

41 9 ALOCALE 57 25 NON USATO

42 10 B LOCALE
43 11 CLOCALE
44 12 A VELOCITA ZERO

45 13 RIFA
46 14 RIFB
47 15 RIFC

58 26 A SETPOINT 1
59 27 A SETPOINT 2
60 28 OLTRE SETPOINT 1
61 29 OLTRE SETPOINT 2
62 30 OLTRE SETPOINT 3
63 31 OLTRE SETPOINT 4

Impostare P66 al tipo di setpoint, corrente
o velocita desiderata.

Successivamente impostare il parametro
appropriato (P60 - P65) per monitorare il
setpoint desiderato.
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Modalita ingresso N. del parametro 385
[Mod ingr] Tipo di parametro Sink
Questo parametro seleziona le funzioni de- Un!tg V'Su,a]', X
gli ingressi 1-9 su TB3. Unita dell’azion. Nessuna

Default di fabbrica 1

Valore minimo 1

Valore massmo 30

Enum:
Modalita Ingresso 1 Ingresso 2 Ingresso 3 Ingresso 4 Ingresso 5 Ingresso 6 Ingresso 7 Ingresso 8
1 Stato Stop Stato Stato Stato Stato Stato Stato
2 Awvio Stop Inv/Avan Jog Guasto est Vel 3 Vel 2 Vel 1
3 Awvio Stop Inv/Avan Tipo sto Guasto est Vel 3 Vel 2 Vel 1
4 Avvio Stop Inv/Avan 1/2 Acc Guasto est 1/2 decr. Vel 2 Vel 1
5,27 Awvio Stop Inv/Avan Pot su Guasto est Pot. giu Vel 2 Vel 1
6 Awvio Stop Inv/Avan Jog Guasto est Loc/Rem Vel 2 Vel 1
7 Awvio Stop Inv Avanti Guasto est Jog Vel 2 Vel 1
8 Awvio Stop Inv Avant Guasto est Vel 3 Vel 2 Vel 1
9,28 Awvio Stop Pot su Pot On Guasto est Vel 3 Vel 2 Vel 1
10, 29 Awvio Stop Inv Avanti Guasto est Pot su Pot giu Vel 1
1 Awvio Stop Primaacc  Sec Acc Guasto est Primadec  Sec dec Vel 1
12 Marc. avan  Stop Esec ind Loc/Rem Guasto est Vel 3 Vel 2 Vel 1
13 Marc. avan  Stop Esec ind Tipo stop Guasto est Vel 3 Vel 2 Vel 1
14 Marc. avan  Stop Esec ind 1/2 Acc Guasto est 1/2 decr. Vel 2 Vel 1
15, 30 Marc. avan  Stop Esec ind Pot su Guasto est Pot giu Vel 2 Vel 1
16 Marc. avan  Stop Esec ind Loc/Rem Guasto est Tipostop Vel 2 Vel 1
17 Awvio Stop Inv/avan Trim proc Guasto est Rampa Vel 2 Vel 1
18 Awvio Stop Inv/avan Abil flusso Guasto est Reset Vel 2 Vel 1
19 Awvio Stop Vellcopp3  Vellcopp2 Guasto est Vel/coppl  Trim processo Vel 1
20 Awvio Stop Vel/copp3 Vel/copp2 Guasto est Vel/copp2 Abil. flusso Vel 1
21 Avvio Stop Inv Avanti Guasto est Rampa Reset Vel 1
22 Awvio Stop Vel/copp3  Velicopp2 Guasto est Vellcoppl Vel 2 Vel 1
23 Marc. avan  Stop Esec ind Trim processo Guasto est Reset Vel 2 Vel 1
24 Marc. avan  Stop Esec ind Abil flusso Guasto est Reset Vel 2 Vel 1
25 Marc. avan  Stop Esec ind Trim processo Guasto est Rampa Vel 2 Vel 1
26 Marc. avan  Stop Esec ind Jog Guasto est Vel 3 Vel 2 Vel 1
Stato ingresso N. del parametro 386
[Stato ingr] Tipo di parametro Source
Questo parametro visualizza lo stato on/off Un!tg di ",'S”?"- Bit
(acceso/spento) degli ingressi su TB3. Unita dell’azion. Nessuna
1=0ON Default di fabbrica 0000 0000
0 = Off Valore minimo 0000 0000

Valore massmo 1111 1111

Enum:
Bit Condizione Bit Condizione Bit Condizione
0 Ingr. 1 3 Ingr. 4 6 Ingr. 7
1 Ingr. 2 4 Ingr. 5 7 Ingr. 8
2 Ingr. 3 5 Ingr. 6
Selezione arresto 1/0O 1 N. del parametro 387
[Sdl arr 1] Tipo di parametro Sink
Qusto parametro seleziona la modalita di Un!tg V'Su,a]', X
arresto per un comando di arresto valido. Unita dell’azion. Nessuna
3=Param 59 Bit405 Default di fabbrica 0
2 = Arresto limite corrente Valore minimo 0
1 = Arresto rampa Valore massimo 3

0 = Arresto ad inerzia
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Selezionearresto |/0 2
[Sd ar 2]

Questo parametro seleziona la modalita di
arresto per un comando di arresto valido.

3=Param.59Bit405

2 = Arresto limite corrente
1 = Arresto rampa

0 = Arresto ad inerzia

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

388
Sink

Nessuna

Velocita di accelerazione /O 1

[Vel accel 1]

Questo parametro determina la velocita di
rampa da 0 rpm alla velocita base.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

389

Sink

X,X SEC
10=1sec
10 sec

0,0 sec
6553,5 sec

Velocita di accelerazione /O 2

[Vel accel 2]

Questo parametro determina la velocita di
rampa da 0 rpm alla velocita base.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

390

Sink

X,X SEC
10=1sec
10,0 sec
0,0 sec
6553,5 sec

Velocita decelerazionel/O 1

[Vel decel 1]

Questo parametro determina la velocita di
rampa dalla velocita base a 0 rpm.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

391

Sink

X,X SEC.
10=1sec
10,0 sec
0,0 sec
6553,5 sec

Velocita decelerazione |/O 2

[Vel decel 2]

Questo parametro determina la velocita di
rampa dalla velocita base a 0 rpm.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

392

Sink

X,X SEC
10=1sec
10,0 sec
0,0 sec
6553,5 sec

Incremento MOP
[Incr mop]

Questo parametro determina la velocita di
aumento o diminuizione del valore MOP

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.
Unita dell’azion.

393

Sink

XX RPM (RPM per sec)
4096 = Velocita base

per volta. Default di fabbrica 10% della velocita base
Valore minimo 0,0 rpm
Valore massimo Velocita base

Valore MOP N. del parametro 394

[Va mop] Tipo di parametro Source
Unita di visual. x RPM

Questo parametro visualizza il valore MOP.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

4096 = Velocita base
0,0

Limite velocita negativa
Limite velocita positiva
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PPR impulsi
[PPR impulsi]

Questo parametro determina gli impulsi di
ingresso in impulsi per giro.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

395
Sink

X PPR
Nessuna
1024
500
20000

Fronteimpulsi, singolo o doppio

[Fronteimpulsi]

Questo parametro determina se per I'in-
gresso degli impulsi sono contati i fronti in
salita (singoli) o in salita e discesa (doppi).

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo
Enum:

1=1fronte

2 =2 fronti

396
Sink
Nessuna
Nessuna

Scala impulsi
[Scalaimp]

Questo parametro determina la frequenza
di impulsi di ingresso che equivale a 4096

unita dell’azionamento.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

397
Sink

X RPM
4096
1750
-6000
+6000

Offset impulsi
[Offset imp]

Questo parametro determina la frequenza
minima a cui andra 'ingresso degli impulsi.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

398

Sink

X,X rpm
Nessuna

0,0

- scalaimpulsi
+ scalaimpulsi

Valoreimpulsi
[Val imp]

Questo parametro visualizza il valore
dell'ingresso degli impulsi.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita di visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

399

Source

X,X rpm

4096 = Scalaimpulsi
0,0

-8 x scalaimpulsi
+8 x scalaimpulsi

Riprove di comunicazione SP

[Riprove com. SP|

Questo parametro monitorizza il numero di
errori di comunicazione SCANport
che si sono verificati dall’accensione.

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita di visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo

404
Source
X

0,0
0
65535
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Selezione errori
[Sel. errori SA]

Questo parametro decide se un dispositivo

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita di visual.

SCANport causa un errore dell'azionamen- Unita dell’azion.

to, un'avvertenza basata su ‘Sel. avv. SA’

(P406) o non fa nulla.
1 = Errore
0 = Allarme/Niente

Bit 0 - N. usato

Bit 1 - Dispos. SCANport 1
Bit 2 - Dispos. SCANport 2
Bit 3 - Dispos. SCANport 3
Bit 4 - Dispos. SCANport 4

Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo
Enum:

Bit 5 - Dispos. SCANport 5
Bit 6 - Dispos. SCANport 6

Bit 7 - N. usato
Bit 8 - Perdita4-20mA
Bit 9-15 - N. usato

405

Sink

Bit

Nessuna

0000 0000 0111 1111
0000 0000 0000 0000
0000 0001 0111 1111

Selezione avvertenza
[Sel. avv. SA]

Questo parametro seleziona se una sca-
denza del dispositivo SCANport causa un

allarme o non fa nulla.
1 = Avverteza
0 =N. fa nulla

Bit 0 - N. usato

Bit 1 - Dispos. SCANport 1
Bit 2 - Dispos. SCANport 2
Bit 3 - Dispos. SCANport 3
Bit 4 - Dispos. SCANport 4

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita visual.

Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massimo
Enum:

Bit 5 - Dispos. SCANport 5
Bit 6 - Dispos. SCANport 6
Bit 7 - N. usato

Bit 8 - Perdita4-20mA

Bit 9-15 - N. usato

406

Sink

Bit

Nessuna

0000 0000 0111 1111
0000 0000 0000 0000
0000 0001 0111 1111

Statoerrori
[Stato errori SA]

Questo parametro visualizza lo stato di er-

rore del dispositivo SCANport.
1 = Errore
0 =Senza errori

Bit O - N. usato

Bit 1 - Dispos. SCANport 1
Bit 2 - Dispos. SCANport 2
Bit 3 - Dispos. SCANport 3
Bit 4 - Dispos. SCANport 4
Bit 5 - Dispos. SCANport 5

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita di visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo
Enum:

Bit 6 - Dispos. SCANport 6
Bit 7 - N. usato

Bit 8 - Perdita4-20mA

Bit 9 - N. usato

Bit 10 - N. usato

Bit 11 - N. usato

407

Source

Bit

Nessuna

0000 0000 0000 0000
0000 0000 0000 0000
1110 0001 0111 1111

Bit 12 - N. usato

Bit 13 - Tipo azion scorretto (non configurabile)
Bit 14 - Tipo azion diff (non configurabile)

Bit 15 - Errore SCANport (non configurabile)

Stato avvertenza
[Stato avv. SA]

Questo parametro visualizza lo stato di av-
vertenza delle scadenze del dispositivo

SCANport.
1 = Allarme
0 = Senza allarme

Bit 0 - N. usato

Bit 1 - Dispos. SCANport 1
Bit 2 - Dispos. SCANport 2
Bit 3 - Dispos. SCANport 3

N. del parametro
Tipo di parametro
Unita di visual.
Unita dell’azion.
Default di fabbrica
Valore minimo
Valore massmo
Enum:

Bit 4 - Dispos. SCANport 4
Bit 5 - Dispos. SCANport 5
Bit 6 - Dispos. SCANport 6

408

Source

Bit

Nessuna

0000 0000 0000 0000
0000 0000 0000 0000
0000 0001 0111 1111

Bit 8 - Perdita4-20mA
Bit 9-15 - N. usati
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Capitolo

Individuazioni dei problemi

Informazioni generali Il capitolo 6 contiene informazioni per facilitare I’ individuazione dei
problemi. L’ azionamento 1336 FORCE impiega una diagnostica estesa
per aiutare a porre rimedio a molti malfunzionamenti che potrebbero
verificarsi nel sistema. Questaguidahalo scopo di facilitare larisposta
diagnostica dell’ azionamento quando si verifica un malfunzionamento.
Vengono spiegati i rimedi possibili per riparare I’ azionamento o porre
rimedio appena possibile alla maggior parte dei malfunzionamenti.

del sistema dell’ azionamento 1336 FORCE e delle macchine
associate deve effettuare laricercadei problemi ela
manutenzione dell’ azionamento. In caso contrario si
possono causare infortuni a personale e/o danni alle
apparecchiature.

2 ATTENZIONE: soloil personale qualificato a conoscenza

Durante |’ avvio registrare nella Tabella4.A le impostazioni dei
ponticelli per ogni scheda, i numeri delle versioni software della scheda
ei dati dell’ azionamento e del nome del motore. Se non era stato fatto,
registrarli ora primadi cominciare le sequenze per I"individuazione dei
problemi.

Apparecchi necessari Per laricercainiziale dei problemi, € necessario un dispositivo di
programmazione per leggere i codici di errore. Inoltre primadi iniziare
le procedure, occorre avere quanto segue:

O Multimetro digitale (DMM) capace di 1000 V CC/750 V CA con
impedenza di ingresso minima di un megohm.

O Amperometro a pinza (CA/CC) con gamme di corrente pari a2 volte
la corrente nominale di uscita dell’ azionamento 1336 FORCE CA.

O Oscilloscopio a doppiatraccia con capacita differenziale, memoria
digitale, due sonde calibrate X 10 e una X100 (opzionale, ma
consigliata).

ATTENZIONE: I"uso scorretto di un oscilloscopio e di altri
apparecchi di prova puo causare tensioni potenzialmente fatali. Lo
chassis dell’ oscilloscopio pud essere ad una tensione potenzialmente
fatale se non e collegato aterra correttamente. Allen-Bradley non
consiglial’ uso di un oscilloscopio per misurare direttamente le ate
tensioni. Usare un dispositivo di misurazione isolato con una sonda
per |’ altatensione. Contattare I’ Allen-Bradley per consigli.

O Tachimetro portatile per monitorare le velocita del motore.

O Manuale di istruzione del dispositivo di programmazione e manuali
di riferimento della scheda adattatore.
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Descrizioni dei guasti Display dei guasti - | guasti vengono visualizzati con un numero
decimale di un massimo di 5 caratteri relativi al guasto (Figura6.1) o
dalla sequenza di LED lampeggianti sulla scheda di controllo
principale. L’ errore viene visualizzato finché non vieneinizializzato il
ripristino dell’ azionamento o I’ azzeramento degli errori. |l ripristino
dell’ azionamento azzeratutti gli errori ma un comando di azzeramento
errori azzerasolo gli errori minori edi allarme. Vederele Tabelle 6.A e
6.B per un elenco e unadescrizione dei vari guasti. Quando eil caso,
si fornisce anche una possibile soluzione.

Figura 6.1
Display tipico di descrizione degli errori

02055

Definizione del codicedi errore- |l codicedi errore € un numero
decimale di 5 caratteri che viene definito come segue:

SAXXX  S=Designatore di sorgente
A =Designatore di area
XXX = Codice errori interni (da 0 a999)

Il designatore di sorgente (S) € la prima cifra del numero:
0 = Processore vel ocita scheda principae (VP)
1 = Processore corrente scheda principale (CP)
2 = Processore adattatore (Com. PLC, adattatore standard ecc.)
3 = Processore domino (DP)
4 = Riservato

Il designatore di area (A) € lasecondacifradi un numero:
0= Generde
1= Motore
2 = Inverter
3 = Controllo motore
4 = Adattatore
5 = Dispositivo esterno
6 = Comunicazioni
7 = Riservato
8 = Riservato
9 = Convertitore/Freno

Codicedi errori interni (XXX)
| codici di errori interni (le ultime tre cifre del numero) sono
identificate dalla Tabella 6.A alaTabella6.C.
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Tabella 6.A

Descrizione dei guasti di controllo principale 1336 FORCE

GuastoN. LED Tipoguasto Testo guasto N. param N. bit
13000 CP, Rosso 1 lamp. Soft CP Guasto EPROM 80 00
13001 CP, Rosso 2 lamp. Soft CP Guasto RAM int. 80 01
13002 CP, Rosso 3 lamp. Soft CP Guasto RAM est. 80 02
13003 CP, Rosso 4 lamp. Soft CP Guasto catasto RAM 80 03
13004 CP, Rosso 5 lamp. Soft VP Guasto MBI (Porta doppia) 80 04
03008 VP, Rosso 1 lamp. Soft VP Guasto EPROM 80 08
03009 VP, Rosso 2 lamp. Soft VP Guasto RAM int. 80 09
03010 VP, Rosso 3 lamp. Soft VP Guasto RAM est. 80 10
03011 VP, Rosso 4 lamp. Soft VP Guasto catasto RAM 80 11
03012 VP, Rosso 5 lamp. Soft CP Guasto MBI 80 12
03013 VP, Rosso 6 lamp. Soft AP Guasto MBI 80 13
02014 VP, Rosso lamp. Grav Guasto EEPROM potenza 80 14
12016 CP, Rosso fisso Grav Sovratensione Bus 81 00
12017 CP, Rosso fisso Grav Desat Transistor 81 01
12018 CP, Rosso fisso Grav Guasto di terra 81 02
12019 CP, Rosso fisso Grav Guasto I0C 81 03
14020 CP, Rosso fisso Grav Guasto software 81 04
16021 CP, Rosso fisso Grav Perdita cavo M/S 81 05
16022 CP, Rosso fisso Grav Scadenza Abilit. M/S 81 06
04024 VP, Rosso fisso Grav Errore handshake AP 81 08
03025 VP, Rosso lamp. Soft Sovravel ocita assoluta 81 09
03026 VP, Rsso lamp. Soft Toll. Alim. analogica 81 10
12027 CP, VP, Rosso lamp.  Soft Guasto autoreg./diag. 81 11
02028 VP, Rosso fisso Grav Scatto per temperaturainv. 81 12
03029 VP, Rosso fisso Grav VP - Errore software 81 13
12032 CP, Rosso lamp. Soft Scadenza sup. interr. 82 00
12033 CP, Rosso lamp. Soft Scadenza precarica 82 01
12034 CP, Rosso lamp. Soft Caduta bus 82 02
12035 CP, Rosso lamp. Soft Sottotens. bus 82 03
12036 CP, Rosso lamp. Soft Cicli cadutabus >5 82 04
12037 CP, Rosso lamp. Soft Circuito aperto 82 05
05048 VP, Rosso lamp. Soft PerditaFB Vel. 83 00
02049 VP, Rosso lamp. Soft Sovratemp. inv. in sospeso 83 01
01050 VP, Rosso lamp. Soft Temperatura motore 83 02
01051 VP, Rosso lamp. Soft Sovracc. motore in sospeso 83 03
01052 VP, Rosso lamp. Soft Scatto sovracc. motore 83 04
01053 VP, Rosso lamp. Soft Motorein stallo 83 05
05054 VP, Rosso lamp. Soft Ingr. guasto est. 83 06
02055 VP, Rosso lamp. Soft Guasto RMS 83 07
03057 VP, Rosso lamp. Soft Limite parametro 83 09
03058 VP, Rosso lamp. Soft Limite matematico 83 10
09059 VP, Rosso lamp. Soft Sovratemp. fren. dinamico 83 11
02060 VP, Rosso fisso Grav Contattore CA 83 12
02061 VP, Rosso lamp. Soft Sovracc. inv. in sospeso 83 13
06062 VP, Rosso lamp. Soft Errore da azion. ad azion. 83 14
02063 VP Rosso lamp. Soft Sovracc. inverter 83 15

6-3



Capitolo 6

Individuazioni dei problemi

Laprimacifradel numero del guasto a5 caratteri per i guasti della
scheda adattatore standard € sempre 2 ed indica che la sorgente & un
processore adattatore:

0 = Processore velocita (VP)

1 = Processore corrente (CP)

2 = Processore adattatore (Adattatore standard o Com. PLC)

3 = Processore domino (DP)
Il designatore di area (seconda cifra) ed i codici di guasti interni (ultime
tre cifre) rimangono gli stessi di quelli descritti sotto Definizione codici
dei guasti a pagina 6-2.
Segue un elenco dei codici dei guasti per la scheda adattatore standard.
Per i codici di guasti dell’ adattatore di Com. PLC fare riferimento al
manual e corrispondente.
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Tabella 6.B

Descrizione dei guasti dell’adattatore standard 1336 FORCE

Guasto N. Descrizione Testo guasto Tipo

24001 Guasto MBI Guasto HARD Guasto hard.

24002 Guasto BRAM Guasto HARD Guasto hard.

24003 VP Guasto handshake Guasto SOFT. Guasto hard.

24004 CP Guasto handshake Guasto SOFT. Guasto hard.

24005 VP Guasto modalita Guasto SOFT. Guasto hard.

24006 CP Guasto modalita Guasto SOFT. Guasto hard.

24007 SA Guasto lingua Guasto HARD. Guasto hard.

24017 SP Guasto porta 1 SP Scadenza PT1 Guasto/All./Nessuno
24018 SP Guasto porta 2 SP Scadenza PT2 Guasto/All./Nessuno
24019 SP Guasto porta 3 SP Scadenza PT3 Guasto/All./Nessuno
24020 SP Guasto porta 4 SP Scadenza PT4 Guasto/All./Nessuno
24021 SP Guasto porta 5 SP Scadenza PT5 Guasto/All./Nessuno
24022 SP Guasto porta 6 SP Scadenza PT6 Guasto/All./Nessuno
24024 Perdita4 - 20mA Perdita4 - 20mA Guasto/All./Nessuno
24029 Differenzatipo azion. Diff .tipo azion. Guasto software
24030 Tipo azion. scorretto Tipo azion. scorretto Guasto hardware
24031 SP Guasto interno Guasto software Guasto software
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Gestione guasti/allarmi Le spie sullaschedadi controllo del motore indicano lo stato dei
processori di corrente e dellavelocita. Entrambi questi processori sono
dotati di LED verde erosso associati a loro stato. La Tabella 6.C
spiegail significato delle spie di stato CPe VP,

Tabella 6.C
Stato CP e VP
LED VP | LED CP | Stato | Significato
D2 D4 Verde fisso Nessun guasto
D2 D4 Verde lamp. Allarme azion.
D3 D5 Rosso lamp. G. soft azion.
D3 D5 Rosso fisso G. grave azion.

Guasto hardware - Un guasto hardware dell’ azionamento € un guasto
che fa scattare I’ azionamento e lo porta all’ arresto. Questo tipo di
guasto richiede all’ utente di ripristinare | azionamento per rimediare al
guasto.

Guasto software - Un guasto software dell’ azionamento porta

I’ azionamento a scattare e afermarsi. Questo tipo di guasto puo essere
risolto con un comando Azzera guasto dopo larimozione della
condizione che ha portato |’ azionamento a scattare.

Allarme azionamento - Un alarme dell’ azionamento e
semplicemente una condizione indesiderabile al’ interno
dell’azionamento. N. fascattare |’ azionamento. Un comando Azzera
guasto dopo larimozione della condizione di allarme rimuove I’ allarme
stesso.

Ogni volta che |’ azionamento riporta uno qualsiasi dei guasti o degli
allarmi descritti sopra, nella coda di guasti o degli allarmi appare un
messaggio di guasto/allarme. Questo halo scopo di semplificare la
ricercadel problemi.

Guasti e allarmi della scheda di controllo motore - Vi sono duetipi
di code guasti e allarmi per lascheda di controllo principale, uno
configurabile e uno non configurabile.

Guasti e Allarmi configurabili - Lacodadei guasti configurabili
contiene i guasti che possono essere impostati per far scattare

I" azionamento oppure fornire solo un allarme visivo mentre

I” azionamento continua a funzionare.

Guasti e allarmi non configurabili - Lacodadei guasti non
configurabili contienei guasti che non si possono disabilitare. Questi
guasti sono il risultato di una condizione che, se persiste, potrebbe
danneggiare I’ azionamento. | guasti della coda dei guasti non
configurabili possono essere visualizzati nel parametro 81 (Figura 6.2).
Oltre ai guasti configurabili e non configurabili, vi sono i “guasti

all’ accensione”.

Guasti all’accensione - | guasti all’ accensione appaiono nel
parametro 80 (Figura6.3). Questi guasti consistono principalmente di
problemi che si possono verificare all’ accensione di entrambi i
processori di corrente e di velocita.

Guasti della scheda adattatore - | guasti della scheda adattatore sono
impostati e visualizzati in parametri separati dalla Scheda di controllo
principale.
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Figura 6.2
N. bit Parametro 81 (Stato guasti non configurabile)
1514 13 12 1110 9 8 7 6 5 43 210
OO0 O0OO0O0O0O0ODO0OO0O0OObOO0OO0ODO0OO0ODO

L Scatto sovratensione bus CC

Scatto desaturazione transistor

Scatto guasto a terra

Scatto sovracorrente istantaneo

Perdita comun. adattatore rilevata da CP

Perdita cavo Master/Slave

Scadenza abilitazione Master/Slave

N. usato

Perdita comun. adattatore rilevata da VP
Sovravelocita assoluta

Tolleranza alimentatore analogico

Mancata messa in serv. auton. o diagnosi transistor
Scatto temperatura invertitore

Guasto software rilevato da VP (Overrun oper.)
Guasto software rilevato da VP (Interrupt scorretto)
NON USATO

Questo parametro di parola indica le condizioni di errore nell’azionamento che NON possono essere configurate come
allarmi. Quando il bit & impostato su “1”, la condizione corrispondente nell’azionamento € vera, altrimenti falsa. | bit 0-3
sono rilevati dall’hardware e 4-15 dal software.

Figura 6.3
Parametro 80 (Stato guasto accensione/diagnostica)

210
|— Guasto PROM CP

9 8 7 6 5 4 3
O 0.0 0O O0OO0OO0OO0OO0O0
Guasto RAM interna CP

Guasto RAM esterna CP
Guasto RAM pila CP

Guasto RAM Dualport CP/VP
NON USATO

NON USATO

NON USATO

Guasto Prom VP

Guasto RAM interna VP
Guasto RAM esterna VP
Guasto RAM stack VP
Guasto RAM dualport VP/CP
Guasto RAM Dualport VP/AP
Guasto EE azionamento base
NON USATO

Questo parametro di parola indica una condizione di errore rilevata durante I'accensione o il ripristino dell’azionamento.
Quando il bit € impostato su “1”, la condizione corrispondente nell’azionamento € vera, altrimenti falsa.

bit
14 13 12 11 10
0O 0O O0OO0Oo

'_\
OCxnZ
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Guasti ed allarmi del processoredi corrente - Entrambe le code dei
guasti e degli allarmi sono configurabili per il processore di corrente o di
velocitd. E possibile configurare quali guasti del processore di corrente si
desidera che facciano scattare I’ azionamento impostando il parametro 86.
Quando I’ azionamento scatta su uno dei guasti impostati nel parametro
86, la spia CP sulla scheda di controllo principale diventarossa. Quando
I" azionamento scatta, fafermare il motore per inerzia. || parametro 87 ha
le stesse definizioni dei bit del parametro 86, mainvece di scattare,

I” azionamento visualizza un guasto dell’ allarme che accende di verde la
spia CP, indicando cosi un allarme. Quando esiste un alarme CP,

I" azionamento continua a funzionare. |1l parametro 82 visualizza quale
guasto CP hafatto scattare |’ azionamento, mentre il parametro 84
visualizza qualsiasi allarme CP che si é verificato.

Lamaggior parte dell’impostazione della configurazione guasti/allarmi
del processore di corrente riguarda le condizioni di Bus CC. Queste
hanno a che fare con la precarica di bus e con qualsiasi tipo di
condizioni di superamento interruzioni.

Configurazionedi errori ed avvertenze CP - L’ utente pud
configurare quale dei seguenti guasti fara scattare |’ azionamento
usando il parametro Selezione config. error/avvert, CP (parametro 86)
e Sd. config. avw CP/Nulla (parametro 87). Entrambi i parametri 86 e
87 dispongono delle seguenti definizioni di bit:

8?:(_&0 Con questo bit: | Viene definito come:

0 RidethruTime Si e verificata una scadenza di superamento
bus.

1 Prechrg Time | S é verificata una scadenza di precarica
Una caduta di tensione bus di 150V al di
sotto dellatensione del tracker bus. Piu

2 BusDrop o ) .
avanti in questo capitolo verranno fornite
ulteriori informazioni in merito.

Una caduta di tensione bus ad un livello

3 Bus Undervit inferiore a quello impostato in Setpoint
sottotensione (parametro 224).

4 Bus Cycles>5 Piudi 5 su'peramenti durante un periodo di
20 secondi.

Lacorrente di flusso rapido asdlire e

5 Open Circuit inferiore del 50% rispetto aquella
comandata.

6-15 RISERVATO, lasciare zero.

Per ciascuna condizione per laquale si desidera abilitare un guasto
dell’ azionamento, impostareil bit corrispondente in Sel. guasto 1.
Quando I’ azionamento scatta su una condizione per laquale avete
impostato un guasto, il feedback dell’ azionamento dipende dalla
condizione che s é verificata.

Peri bitda0O a5:

* LaspiarossaCP s accende.
* |l motore s arrestaper inerzia.
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Sel. guasto Sel. avv.
bit =1
Scatto azion. bit =1
o— Riporta avv.
Guasto —o— o—
o—o
bit=0 o—
Riporta avv. bit = 0

6-8

Non riporta; ignorato

Per ciascuna condizione per laquale si desidera abilitare un guasto
dell’ azionamento, occorre:

1. Impostareil bit corrispondente in Sel. config. avww CP/Nulla

2. Accertarsi cheil bit corrispondentein Sel. config. avw CP/Nulla
siaimpostato su 0.

Quando I’ azionamento scatta su una condizione per laquale avete
impostato la visualizzazione di un’ avvertenza:

* LaspiaCPlampeggiain verde.
e |’azionamento non s arresta.

Se un bit particolare non viene impostato né in Selezione config.
error/avwert, CP o Sdl. config. avww CP/Nulla, I’ azionamento ignora
lacondizione al suo verificars.

Lamaggior parte dell’impostazione della configurazione
guasti/allarmi riguarda le condizioni di Bus CC. Queste hanno ache
fare con laprecaricadi bus e con qualsiasi tipo di condizione di
superamento interruzioni, trattati in ulteriori dettagli piu avanti in
guesto capitolo.
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Per comprendere i guasti di precarica e di superamento interruzioni,
occorre avere una comprensione di base del loro funzionamento,
oltre che delle opzioni di cui ci si pud avvaere per dterareil modoin
cui queste funzioni operano in un azionamento 1336 FORCE.

Comprensione della precarica

La precarica dell’ azionamento dispone di circuiti diversi secondo le
dimensioni dell’ azionamento. Per il funzionamento con azionamenti
autonomi di grande cilindrata (40 cavali o piu), la precaricaavvia
I"avanzamento afasi SCR e completa la precarica quando il bus
risulta stabile. Per tutti gli altri tipi di azionamento, laprecaricaé
completa quando si raggiunge unatensione bus stabile ed il
dispositivo di precarica (SCR o relé) bipassail resistore. Per il
funzionamento del bus comune, impostareil bit 12 in Selezione
precarica/superamento interruzoni (parametro 223). | valori
nominali di corrente e di tensione dell’ azionamento memorizzati
nell’ EEProm determinano il funzionamento indipendente.

Con la configurazione di default, per completare |a precarica
occorrono le seguenti condizioni:

* unatensione bus stabile per un minimo di 300 millisecondi

* unatensione bus superiore al valore impostato in Setpoint sotto-
tensione (parametro 224)

* uno stato di controllo valido dalla scheda di precarica, se presente

L’ utente potra modificare la configurazione di default per gli
azionamenti con bus comune avvalendosi dell’ opzione di guasto
esterno (ingresso) e di uscita precarica:

* E possibile usare I’ingresso guasto esterno con un sezionatore per
armadio, in modo da forzare la precarica quando si apreil sezio-
natore e si disabilital’ azionamento. Questo potrebbe ridurre la
sollecitazione di corrente @ momento di richiudere il sezionatore.

* E possibile usare I’ opzione di precarica uscita per consentire il
completamento della precarica dopo il periodo di scadenza preca-
rica (30 secondi) quando la tensione bus non é stabile. Occorre
aderire atutte le condizioni. Questo si verifica spesso nel caso di
configurazioni bus comuni o condivise, quando atri azionamenti
potrebbero causare variazioni di tensione bus. Usare questa op-
zione solo dove necessario, atrimenti una corrente di spunto
eccessiva potrebbe aprire o indebolire i fusibili di linea.

NOTA: per usare questa opzione disabilitare il guasto di scadenza
precarica (parametro 86).

Primadi abilitareI’invertitore, tutti i tipi di azionamento devono
completare una precaricadi primavolta. Questo é richiesto anche se
s eimpostata lafunzione di precaricaimpostando il bit 14 di
Selezione precarica/sup. interr. (parametro 223).
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Unamediafiltrata, o lenta, della tensione bus viene sviluppata come
un riferimento, un tracker di tensione bus, per determinare sesi €
verificata una caduta di linea. Se si verificaunacadutadi 150 volt (o
superiore) nellatensione bus presente confrontata alla tensione bus
filtrata, I’ azionamento puo avviare un superamento di unterruzione.
La funzione superamento interruzione:

¢ disabilital’ azionamento
* riavviaunaprecarica

e attende cheil bustorni al’interno dei 75 volt del valore di ten-
sione del tracker di tensione bus primadi riavviare.

L’ utente puo usarei bit 0-4 di Opz. bus/freno per controllare la
velocitaslew del tracker dellatensione bus. Per ulteriori
informazioni, fare riferimento alla sezione sul tracker dellatensione
bus piu avanti in questo capitolo.

Comprensione della funzione di superamento interruzioni

Lafunzione di superamento interruzioni fornisce protezione dalla
corrente di spunto ed il tempo di funzionamento logica estesasele
linee di corrente cadono con |’ azionamento in esecuzione.

L’ azionamento viene immediatamente disabilitato quando rileva che
lelinee di corrente in entrata sono cadute (caduta tensione
condensatore bus). L’ energia memorizzata nei condensatori bus evita
che le alimentazioni logiche vengano eseguite per un periodo di
tempo prolungato. Se lelinee di corrente ritornano primachele
alimentazioni perdano corrente, potrete configurare I’ azionamento in
modo che riprendail funzionamento senzaintervento del sistema
(default). La scadenza superamento viene impostata per due secondi.
Questo significa che |’ azionamento & configurato su guasto
(impostazione di default) ed avviamento non automatico se la caduta
dura per pit di due secondi.

ATTENZIONE: determinare configurazioni sicure di
riavviamento automatico e di guasto alivello di sistema
ed utente. Una selezione incorretta potrebbe sollevare
problemi di sicurezza e/o danneggiare I’ azionamento.

Selez. config. error/avvert, CP 1 (parametro 86) e Sel. config. aw
CP/Nulla (parametro 87) consente di specificare il modo in cui

I” azionamento rilevi informazioni specifiche di precarica e di
superamento interruzioni.

Lafunzione di superamento interruzioni protegge I’ azionamento dalla
corrente di spunto eccessiva quando la corrente ritorna passando alla
modalitadi precarica quando si iniziail superamento interruzioni. Al
termine della precarica, |’ azionamento puo completare lafunzione di
superamento interruzioni e riprende il funzionamento regolare.

L’ azionamento viene nuovamente abilitato dopo cheil bus s azaentro
75 volt del valore di tracker di tensione bus.
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ATTENZIONE: se s stausando un’ alimentazione di
corrente logica, |’ azionamento potrebbe essere in grado
di restare nello stato di superamento interruzioni
indefinito. Se la corrente torna all’ azionamento (molto
dopo), I’ azionamento riparte automaticamente. Gestire
pertanto il controllo di abilitazione, i guasti, le
scadenze, la configurazione dell’ azionamento e
problemi di sicurezzaalivello di sistema.

Per configurare le funzioni di precarica e di superamento
interruzioni, usare i seguenti parametri:

* Selezione config. error/avvert, CP (parametro 86)

* Sd. config. avww. CP / Nulla (parametro 87)

* Selezione precarica/superamento interruzioni (parametro 223)
* Setpoint sottotensione (parametro 224)

Inoltre, Selezione prova 1 (parametro 93) e Dati test 1 (parametro 92)
contengono i testpoint software che offrono ulteriori informazioni di
precarica.

Configurazione di guasti ed avvertenze per precarica

L’ utente potra usare Selezione config. error/avvert, CP e Sal. config.
awv CP/Nulla per abilitare le condizioni di guasto/avvertenza quando
s impostail bit corrispondente (1). Se un bit & azzerato (0) in
Selezione config. error/awvert, CP, I’ utente potra selezionare il
rilevamento della condizione come avvertenza impostando il bit in
Sel. config. avw CP/Nulla. Seguonoi bit relativi alla precarica:

Questo | Con questo

bit: testo: Seimpostato, genera un guasto quando:

Il tempo di superamento interruzioni superai 2

0 RidethruTime secondi (default, vedere P226).

Il tempo di precarica superai 30 secondi

! Prechrg Time | tault, vedere P225).

Latensione bus scende di 150 volt sotto la
tensione del tracker bus. Questo corrisponde al
livello dove I’ azionamento solitamente
passerebbe al superamento interruzioni.

2 BusDrop

La caduta bus scende sotto al livello impostato
in Setpoint sottotensione (parametro 224).
Questo corrisponde a livello dove

I’ azionamento solitamente passerebbe a
superamento interruzioni se si verifica primadi
una caduta di 150 volt nella tensione bus.

3 Bus Undervlt

Durante un periodo di 20 secondi si sono
verificati almeno 5 cicli di superamento
interruzioni. Questo indica un problemacon il
convertitore o con la corrente in entrata.
Controllare quest’ ultima per accertarsi che non
vi siaunaperditadi fase.

4 Bus Cycles>5
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Selezione della funzione di precarica/superamento interruzioni
per cambiare le opzioni corrispondenti

L’ utente puo usare Selezione precarica/superamento interruzoni
(parametro 223) per cambiare il modo in cui funzionano le funzioni
precarica e superamento interruzioni. Selezione di precarica/superamento
interruzioni & una parola codificataabit che disabilitale seguenti funzioni
guando si impostail bit corrispondente (1):

8;{65{0 Hala definizione:

0 Impostalavelocita slew del tracker di tensione bus su 10 volt/secondo.

1 Impostalavelocita slew del tracker di tensione bus su 5 volt/secondo.

2 Impostalavelocita slew del tracker di tensione bus su 0,5 volt/secondo.

3 Impostalavelocita slew del tracker di tensione bus su 0,05 volt/secondo.
4 Impostalavelocita slew del tracker di tensione bus su 0,005 volt/secondo.
5 Riservato. Lasciare su zero.

6 Riservato. Lasciare su zero.

L’ impostazione di questo bit selezional’ azionamento slave di una
7 combinazione Master-Slave per usareil riferimento di frequenza
anal ogica dell’ azionamento master anziché I’ ingresso encoder slave.

Abilitail flusso rapido a salire. Pit avanti in questo capitolo vengono

8 fornite ulteriori informazioni in merito.

9 Riservato, lasciare su zero.

10 Riservato, lasciare su zero.

11 Forza un’ uscita da precarica dopo la scadenza precarica.

12 Identifical’ azionamento come convertitore di bus comune.
Disabilitai guasti o le avvertenze con I’ azionamento disabilitato. Questo
consente di accendere e spegnereil bus di un sistema abus comune senza

13 causare guasti, anche se si sono abilitati guasti ed avvertenze. Ad

esempio, i guasti e le avvertenze si verificano sel’azionamento €in
esecuzione. Questo é consigliabile nel caso di aimentazioni di corrente
esterne.

Disabilitalafunzione di precaricadopo I’ accensione iniziale. Qualsiasi
caduta bus o sottotensione non causa la precarica. Questo potrebbe

14 distruggere I’ azionamento se si rinvia corrente al sistema. Usare pertanto
guando I’ utente controlla |’ impedenza ingresso o con un convertitore
anteriore a corrente limitata.

Disabilitale funzioni di superamento interruzioni e precarica. Selelinee
di corrente cadono, I’ azionamento tenta di continuare il funzionamento
15 fin quando resta disponibile almeno unalinea. Questo potrebbe
distruggere I’ azionamento se si rinvia corrente al sistema. Usare pertanto
solo quando I” utente controllala corrente di ingresso del sistema.
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Utilizzo della funzione Setpoint sottotensione

E’ possibile usare Setpoint sottotensione (parametro 224) per
impostareil livello di tensione bus che deve essere presente per
completare la precarica ed un livello acui poter iniziareil
superamento interruzioni. Se configurato come guasto/avvertenza,
Setpoint sottotensione impostail livello di tensione cheinviaun
guasto/un’ avvertenzaall’ azionamento. |1 livello di tensione bus usato
viene determinato come segue:

Setpoint sottotensione * Tensione ingresso inverter nom. (parametro
221) * sgrt(2) = livello di tensione bus per superamento interruzioni,
guasto o alarmi

Utilizzo di Selezione testpoint 1 e di Dati testpoint 1 per
visualizzare i testpoint software

Ulteriori informazioni relative alle precariche ed ai superamenti
interruzioni sono disponibili tramite Selezione testpoint N. 1
(parametro 273) e Dati testpoint N. 1 (parametro 274).

Visualizzazione del valore di sottotensione calcolata della
tensione bus

Per visuadlizzare il valore della sottotensione calcol ata:

1. Immettere un valore di 24 in Selezione testpoint N. 1.
2. Monitorare Dati testpoint N. 1.

L’ utente puo in questo modo controllare latensione bus reale che
provocala condizione di sottotensione.

Controllo stato di precarica

Per visualizzare |o stato di precarica, immettere un valoredi 12in
Selezionetestpoint N. 1, e monitorare quindi Dati test N. 1 per 1o
stato precarica; questo corrisponde ad un bit codificato come segue:

Questo

bit: Seimpostato, indica che:

Lafunzione di precarica e stata completataed il
dispositivo di precarica dovrebbe essere acceso.

L’ azionamento puo essere abilitato solo dopo aver
impostato questo bit.

L’ azionamento € in superamento interruzioni. La
precaricava completataed il bus deverientrare
nuovamente nei 75 volt del tracker di tensione bus prima
di poter riprendere il funzionamento regolare.

Una condizione di precaricainiziata e in superamento
interruzioni.

E stata richiesta una precarica a causa di un guasto
esterno (ingresso). Solo configurazione a bus comune.

Il convertitore e pronto per la precaricaed il controllore
4 ne puo avviare lafunzione. La scheda di precarica
esterna e a posto (se presente).
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Latensione bus misurata non é stabile (esiste una

5 variazione superiore a =25 volt) e la precarica hon puo
finire.
6 Latensione bus CC éinferiore ale sottotensioni di linea.

Lafunzione di precaricanon puo terminare, poichéla
tensione bus misurata e inferiore a 75 volt a di sotto del

! tracker di tensione bus. Questo vale solo per la precarica
dopo un superamento interruzioni.

8 Il dispositivo di precarica e stato comandato su ON.

9 N. usata.

10 E stata richiesta un’ uscita da precarica.

11 La precarica € stata saltata a causa di una caduta abilitata.

12 E stata eseguita una precaricainiziale.

13 Viene usato un tipo di azionamento a cavalli alti.

Abilitazione del flusso rapido a salire

L’ utente puo usareil flusso rapido a salire per ottenere le condizioni
di flusso nominale e di conseguenza una coppiaalta, il piuin fretta
possibile, dopo un’ abilitazione. In condizioni di default (nessun
flusso rapido a salire), I’ azionamento porta il motore a condizioni di
flusso nominale, in un periodo di tempo proporzionale alla costante
di tempo rotore del motore. Questi periodi di tempo vanno da

50 millisecondi per i motori di piccolatagliaadiversi secondi per
motori atagliagrande. Se si tentadi avviare un carico alto, non s
verifica alcuna accelerazione fino allo scadere del tempo. In questo
caso I’ abilitazione del flusso rapido asalire puo diminuire di un
fattore da’5 a 10.

L’ utente puo abilitare lafunzione di flusso rapido a salire
dell’ azionamento impostando il bit 8 di Selezione
precarica/superamento interruzioni (parametro 223). In questo caso:

Usare Selezione testpoint N. 1 (parametro 273) per controllareil
tempo di flusso approssimativo. Immettere un valore di 86 in
Selezionetestpoint N. 1 per visuaizzare il tempo di flusso in Dati
testpoint N. 1 (parametro 274). |l ritardo del tempo vieneindicato in
secondi x 0,000977. Seil tempo di flusso € 0, non si verificaacun
flusso a salire el’ azionamento si avvia regolarmente. Se non viene
misurato alimeno il 50% della corrente comandata, a questo punto &
possibile configurare I’ azionamento su un guasto usando Selezione
config. error/avvert, CP (P86).



Comprensione del tracker
della tensione bus

Capitolo 6

Individuazioni dei problemi

Forzatura dell’azionamento per completare una precarica

In alcuni casi, la precarica potrebbe non venire completata a causa di
disturbi bus esterni. L’impostazione del bit 11 in Opz. bus/freno forza
la precarica per il completamento all’intervallo di precarica (default
di 30 secondi). Questo puo causare danni di precarica e va usato solo
guando non s possono avere grandi correnti iniziali.

Selezione precarica/superamento interruzioni (parametro 223)
consente inoltre di selezionare una velocita, nome come velocita
slew, per il tracker dellatensione bus. Il tracker dellatensione bus
rilevalentamentei cambiamenti apportati nellatensione busreale. Se
quest’ ultima cade di 150 volt o piu sotto il valore corrente del tracker
di tensione bus, |’ azionamento disabilita automaticamente la
modulazione e passa alla precarica.

Importante: usareil tracker di tensione bus solo se si riscontrano
problemi di superamento interruzioni; il tracker regola
lasensibilita del bus al superamento interruzioni per i
casi in cui esista un bus non stabile.

Cambiando la velocita usata per il tracker dellatensione bus, €
possibile rendereil sistema pit 0 meno sensibile ai cambiamenti
nellatensione bus reale. Ad esempio, se |’ azionamento passa alla
precarica dopo che il motore esce dalla rigenerazione, occorre
cambiare lavelocita slew.

LaFigura 6.4 riporta un esempio del riferimento della tensione bus
filtrata.

Figure 6.4
Esempio di linea di tensione bus

Volt A

------ - - - = Tracker ditensione bus
150V

Tensione bus reale

[ Tempo

Al punto A, il motore erain rigenerazione, ed in questo modo il
tracker dellatensione bus &€ aumentato lentamente.
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Al punto B, il motore non erapiu in rigenerazione e latensione bus &
scesa sotto la gammanominae. Se I’ azionamento dovesse
confrontareil punto il punto B con il punto A, subirebbe una caduta
bus di 150V e passa ala precarica. Tuttavia, poiché |’ azionamento ha
confrontato il punto B con il tracker dellatensione bus, la caduta bus
erainferiore a 150V e |’ azionamento ha continuato il funzionamento.

Al punto C, latensione bus e caduta di 150V e I’ azionamento passa
alo stato di precarica.

Selezione precarica/superamento interruzioni fornisce le seguenti
opzioni per il cambiamento dellavelocita slew:

Q'u_esto C'o_n questo Impostala velocita slew su:
bit: bit:
. 10V/secondo. Questa opzione e lapiu
Velocita . ) .
0 sensibile al cambiamento nellatensione
dew 1
busrede.
1 Veloata 5V/secondo.
sew 2
2 Velocita 0,5V/secondo.
dew 3
3 Velocita 0,05V/secondo.
dew 4
Velocita 0,005V/se(_:o.ndo.' Qu&stg opzi qne ela
4 meno sensibile a cambiamenti nella
dew 5 .
tensione bus reale.

Setutti i bit sono azzerati (0), lavelocitaslew e di 0,05V/secondo. Se
viene impostato pit di un bit, il primo bit impostato viene usato per
lavelacita slew. Per lamaggior parte delle applicazioni, la velocita
slew di default di 0,05V/secondo, ossia 1 volt in 20 secondi,
dovrebbe essere adeguata.
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Guasti e avvertenze del processore di velocita - E possibile
configurare con quali guasti del processore dellavelocitasi desiderafar
scattare |’ azionamento impostando il parametro 88 (Figura 6.5).
Quando esiste un guasto nel processore di velocita, laspia VP sulla
scheda di controllo principale lampeggera di rosso (guasto software)
per i guasti VP configurabili. In questo caso, I’ azionamento si spegne e
fafermareil motore per inerzia. | guasti VP possono essere
visualizzati nel parametro 83 (Figura6.6). Gli allarmi VP configurabili
possono essere impostati nel parametro 89 (Figura 6.7) e visualizzati
nel parametro 85. In caso di un allarme VP configurabile, laspiaVP
lampeggera verde mal’ azionamento continuera afunzionare. | guasti
di allarme del processore di velocita possono essere visualizzati nel
parametro 85 (Figura 6.8).

Figura 6.5
Parametro 88 (Selezione configurazione Guasti/Allarmi VP (bit)

bit
14 13 12 11 10 210

9 8 7 6 5 4 3
O O0OO0OO0OO0OO0OO00O0OO0OO0ODO0ODO0ODO0ODO0
|— Perdita feedback

Sovratemp. inverter in sospeso
Sovratemp. motore scattata
Scatto sovraccarico in sospeso - |IT

Scatto sovraccarico motore - [IT

Motore in stallo

Guasto esterno
Guasto RMS
NON USATO
Limite parametro
Limite matematico

Sovratemperatura resistore freno dinamico
Guasto contattore motore CA
Sovraccarico inverter in sospeso (IT)
Guasto comunicazione da azion. a azion.

Scatto sovraccarico inverter (IT)

Questo parametro di parola indica le condizioni rilevate dal processore di velocita (VP) che sono state configurate per
riferire come una condizione di avvertenza azionamento. Ogni bit della configurazione corrisponde alle definizioni dei bit
dei parametri 83, 85 e 89. Quando un bit & impostato su “1” la condizione corrispondente nell’azionamento viene ripor-
tata come ERRORE, altrimenti come AVVERTENZA.
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Figura 6.6
N. bit Parametro 83 (Stato guasti configurabili CP)
1514 13 121110 9 8 7 6 5 4 3 210
O O0OO0OO0OO0OOO0OO0.00OO0OO0OO0OO0OO0OO

‘— Perdita feedback

Sovratemp. inverter in sospeso
Sovratemp. motore scattata

Scatto sovraccarico in sospeso- [IT
Scatto sovraccarico motore - |IT

Motore in stallo

Guasto esterno

Guasto RMS

NON USATO

Limite parametro

Limite matematico

Sovratemperatura resistore frenatura dinamica
Guasto contattore motore CA

Sovraccarico inverter in sospeso (IT)

Guasto comunicazione da azion. a azion.
Scatto sovraccarico inverter (IT)

Questo parametro di parola indica le condizioni rilevate dal processore di velocita (VP) che sono state configurate da
riportare come condizione di guasto dell’azionamento. Ogni bit della configurazione corrisponde alle definizioni dei bit
dei parametri 85, 88 e 89. Quando un bit viene impostato su “1”, la condizione corrispondente nell'azionamento & vera,
altrimenti la condizione e falsa. Figura 6.7

i Parametro 89 (Selezione configuraz. allarmi/Nulla (bit)

. bit
14 13 12 11 10 3 210
|— Perdita feedback

9 8 7 6 5 4
O O0OO0OO0OO0OO0OO0.0O0OO0OO0OO0OO0OO0OO0
Sovratemp. inverter in sospeso

Sovratemp. motore scattata
Scatto sovraccarico in sospeso- IIT
Scatto sovraccarico motore - lIT

=
OxnZ

Motore in stallo

Guasto esterno

Guasto RMS

NON USATO

Limite parametro

Limite matematico

Sovratemperatura resistore frenatura dinamica
Guasto contattore motore CA

Sovraccarico inverter in sospeso (IT)

Guasto comunicazione da azion. a azion.

Scatto sovraccarico inverter (IT)

Questo parametro di parola indica le condizioni rilevate dal processore di velocita (VP) che sono state configurate da
riportare come condizione di guasto, di allarme dell’azionamento o non riportate affatto (ignorate). Ogni bit della configu-
razione corrisponde alle definizioni dei bit dei parametri 83, 85 e 88. Quando un bit & impostato su “1” la condizione
corrispondente nell’azionamento viene riportata come configurata dal parametro 88. Quando il bit viene impostato su
“0", la condizione non viene riportata.
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Figura 6.8
Parametro 85 (Stato allarmi configurabili VP (bit))

|— Perdita feedback

Sovratemp. inverter in sospeso
Sovratemp. motore scattata

Scatto sovraccarico in sospeso - |IT
Scatto sovraccarico motore - IT

Motore in stallo

Guasto esterno

Guasto RMS

NON USATO

Limite parametro

Limite matematico

Sovratemperatura resistore frenatura dinamica
Guasto contattore motore CA
Sovraccarico inverter in sospeso (IT)
Guasto comunicazione da azion. a azion.
Scatto sovraccarico inverter (IT)

. bit
14 13121110 9 8 7 6 5 4 3 21 0
OO O0OO0OO0OO0OO0.00O0OO0OO0ODO0OO0ODO0

[
OmnZ

Questo parametro di parola indica le condizioni rilevate dal processore di velocita (VP) che sono state configurate per
riferire come una condizione di avvertenza azionamento. Ogni bit della configurazione corrisponde alle definizioni dei bit
dei parametri 83, 88 e 89. Quando un bit & impostato su “1”, la condizione corrispondente nell’azionamento € vera, altri-
mento risulta falsa.
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Procedura del test di L’ autoregol azione & una procedura che comportal’ esecuzione di un gruppo

autoregolazione di test sulla combinazione motore/azionamento. Alcuni di questi test
controllano I hardware dell’ azionamento ed altri configurano i parametri
dell’ azionamento per il controllo di coppia con il motore collegato.
NOTA: laprocedura di avviamento rapido contenuta nel Capitolo 4 guida
I’ utente passo dopo passo attraverso la procedura di regolazione
automatica. Le informazioni presentate in questa sede spiegano come
regolare manual mente aree specifiche.

ATTENZIONE: é necessario applicare corrente all’ aziona-
mento e collegare il motore per alcuni dei seguenti test.
Alcune delle tensioni presenti sono a potenziale di lineain
entrata. Per evitare il pericolo di scosse elettriche o danni
alle apparecchiature, solo il personale qualificato deve
eseguire tali procedure.

Sommario del test: |I'autoregolazione include 6 test, che possono tutti
essere effettuati su un motore che sia accoppiato o disaccoppiato dal
carico. Traquesti test:

Struttura di corrente e Leroutine di struttura di corrente e di diagnostica transistor consentono
prove di diagnostica al’ utente di determinare se esistono problemi nellastruttura di corrente
transistor dell’ azionamento e di determinare la probabile causadi tali problemi.

Il software diagnostico determinai problemi hardware con una serie di test
del sistema, che dipendono dai parametri ed i loro risultati dalle dimensioni
dell’ azionamento, del motore, dal cablaggio del sistema e da altri fattori
che influenzano latensione del sistema e |’impedenza del carico.

Nellamaggior parte dei casi, il software puod determinare correttamente

I’ esistenza di guasti, tuttaviavi sono alcune installazioni in cui non e
possibile controllare correttamente alcuni guasti. In generale, i risultati dei
test sono elencati come falliti se si trova un caso dubbio. Occorre rivedere
i risultati dei test rispetto all’intero sistema dell’ azionamento per una
correttainterpretazione della presenza eventuale di un problema.

L’ utente puo eseguire le diagnostiche transistor primadi un avvio
impostando i bit 6-8 di Opzioni logica (parametro 59). Le diagnostiche
di transistor richiedono corrente motore, e pertanto per eseguire i test
occorre unatransizione di avvio utente.

Per eseguire le diagnostic di transistor indipendentemente:

1. In Selezione autoregolazione/diagnostica (parametro 256),
impostareil bit O su 1.

2. Abilitare |’ azionamento.

Laspiadi abilitazione verde (D1) s illumina brevemente (all’incirca
300ms) e quindi si spegne. Viene eseguita solo la diagnostica dei
transistor, lasciando I’ azionamento disabilitato al completamento della
stessa. Selezione autoregol azione/diagnostica viene azzerato
automaticamente dopo |’ esecuzione della diagnostica
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Poichéi risultati di questi test dipendono dal sistema, si hal’ opzione
di disabilitarei test che possono causare errori dubbi o di disturbo.
Usare Configurazione diagnostica transistor (parametro 257) per
disabilitarei test singoli:

Per disabilitare: gggt’fzte
Prove correnti di offset dellafase U di feedback 0
Prove correnti di offset dellafase W di feedback 1
Provein cortocircuito dei transistor di corrente 2
Prove guasti di terra 3

Transistor aperto, motore aperto, feedback di
corrente aperto, drive di gate aperto etest di fusibli | 4
bus aperti

Corrente transistor U superiore per tutti i test 6
Corrente transistor U superiore per tutti i test 7
Corrente transistor V superiore per tutti i test 8
Corrente transistor V superiore per tutti i test 9
Corrente transistor W superiore per tutti i test 10
Corrente transistor W superiore per tutti i test 11

| bit 5 e13fino a 15 sono riservati. Lasciare questi bit su 0.

Sebbene s impostino i bit da6 a1l per disabilitarei test singoli; s
ottiene comungue un guasto con gli altri test, nel caso vi sia
un’ apertura in una sezione singola.

Per provare moduli specifici all’interno di una struttura di corrente, &
possibile disabilitare qualsiasi transistor o qualsiasi combinazione di
transistor. Nellamaggior parte delle condizioni, occorre lasciare tutti
i transistor abilitati. Primadi disabilitarei test, controllare
attentamente che non vi siano le condizioni di guasto dei transistor di
corrente.
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Risultato diagnostica inverter N. 1 (parametro 258) e Risultato
diagnostica inverter N. 2 (parametro 259) contengono i risultati dei
test di diagnosticadei transistor.

Importante: sedelle condizioni di guasto dei transistor di potenza
non verificate sono ignorate o i test vengono
disabilitati primadi procedere con I’ esecuzione
dell’ azionamento sotto carico, si possono verificare
gravi malfunzionamenti dei componenti.

Risultato diagnostica inverter N. 1 (parametro 258) viene definito di

seguito:
Quando viene
impostato questo | Allora:
bit (1):
0 Si e verificato un guasto software.
1 I motore non e collegato o un fusibile bus &
aperto.
2 Fasi U e W in cortocircuito.
3 Fasi U eV in cortocircuito.
4 Fasi U e W in cortocircuito.
5 Vi sono moduli in cortocircuito.
6 Si e verificato un guasto di messa aterra
7 Si e verificato un guasto prima
dell’ esecuzione del modulo.
Si e verificato un guasto di sovratensione
8
hardware.
Si e verificato un guasto di desaturazione
9
hardware.
Si e verificato un guasto di messa aterra
10
hardware.
Si e verificato un guasto di sovracorrente di
11
fase hardware.
12 Rilevati transistor di corrente aperti.
13 Rilevati guasti di feedback corrente.

| bit 14 e 15 sono riservati.
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Il parametro Risultati di diagnostica inverter N. 2 (parametro 259)
viene definito come segue:

Quando viene

impostato questo | Allora:

bit (1):

0 Transistor U superiore in cortocircuito.

1 Transistor U inferiore in cortocircuito.

2 Transistor V superiore in cortocircuito.

3 Transistor V inferiore in cortocircuito.

4 Transistor W superiore in cortocircuito.

5 Transistor W inferiore in cortocircuito.

6 L’ offset dellafase U di feedback corrente &
troppo grande.

7 L’ offset dellafase W di feedback corrente &
troppo grande.

8 Transistor U superiore aperto.

9 Transistor U inferiore aperto.

10 Transistor V superiore aperto.

11 Transistor V inferiore aperto.

12 Transistor W superiore aperto.

13 Transistor W inferiore aperto.

14 Fase U di feedback corrente aperta.

15 Fase W di feedback corrente aperta.

Se durante la prova dei transistor si verifica un qualsias guasto
hardware, allora:

* il guasto hardware viene memorizzato

* vieneimpostato un guasto dafase afase

* tuttele prove successive vengono interrotte

e acuni dispositivi non provati potrebbero venire impostati come
aperti.

Solitamente I’ utente dovrebbe eliminare i guasti hardware ed eseguire
nuovamente prove aperte per determinare se esistono delle aperture.

Che cosa indicano gli errori di transistor aperti?

Gli errori di transistor aperti potrebbero indicare un’ampertura
ovunque nella sezione di controllo o di potenza che accende un dato
transistor. Il segnale di comando gate del transistor di potenzava
controllato dalla scheda di controllo attraverso il cablaggio agli
isolatori ottici e continuando per i comandi di gate ed infine
attraverso il cablaggio a transistor di potenza. Questo comprende il
cablaggio di corrente ai terminali del motore ed il motore. Sela
tensione bus e troppo bassa, si possono verificare delle aperture; la
tensione bus dovrebbe essere superiore al’ 85% della linea nominale.
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Prove della rotazione di Per il corretto funzionamento dell’ azionamento occorre avere:

fase
A. Unasequenzadi fase specificadei conduttori del motore (M1

M2 M3, M1 M3 M2 ecc.)

B. unasegquenza specificadei cavi dell’ encoder (impulso A precede
B ecc.). Tali sequenza determinano la direzione di rotazione
dell’ albero motore sull’ applicazione di coppia. Una sequenza
inadeguata puo causare larotazione del motore nella direzione
sbagliata 0 nessuna generazione di coppia. Questa provaviene
usata per garantire le condizioni di cui sopra applicando una
coppia positiva e controllando manual mente la rotazione del
motore ed il feedback di velocita.

Regolazione del blocco Impostare il parametro 256 (Selezione diagnostica autoregolazione) Bit
coppia in sequenza 3suunvaoredi 1:

Esecuzione del test induttanza

Unamisura dell’ induttanza motore € necessaria per determinare i
riferimenti per i regolatori che controllano la coppia. Questo test
misural’induttanza motore e la visualizzain Lsigma Tune
[Induttanza dispersione] (parametro 237).

Durante I’ esecuzione di questo test, tenere a mente quanto segue:

* || motore non dovrebbe ruotare durante questo test benché siano
presenti le tensioni e le correnti nominali ed esistala possibilita di
rotazione. Per i sistemi senza encoder, verificare visivamente che
il motore non stia girando.

* Questa prova viene eseguita ad una corrente motore nominale, e
bipassa le funzioni regolari di limite di corrente.

Primadi eseguireil test induttanza, accertarsi di aver immesso le
informazioni corrette relative alla targhetta dati del motore.

Per eseguireil test induttanza:

1. Impostareil bit 2 in Selezione autoregol azione/diagnostica
(parametro 256).

2. Abilitare |’ azionamento.

Laspiadi abilitazione dell’ azionamento si spegne a compl etamento
del test. | test induttanza vengono eseguiti per circa 1 minuto.
Quando si ottiene una letturain Induttanza dispersione, eseguireil
test di resistenza.

| valori tipici dell’induttanzain per unita si trovano entro lagamma
da 15% a 25% dell’impedenza del motore. |l valoreriportato in
Induttanza dispersione &€ un valore in percentuale. Seci s avvale di
cablaggi lunghi, il valore tipico per I'induttanza per unita dovrebbe
aumentare in base a rapporto di induttanza del cablaggio con quella
del motore.
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Laroutine di misura dell’induttanza del motore contiene diversi
errori speciali. Se |’ azionamento scatta durante il test induttanza,
controllarei bit daO a5 di Errori del test induttanza motore
(parametro 295):

Se s imposta
questo bit (1):

Allora;

Motore non a velocita zero

I motore non e avelocita zero. Tipicamente, questo bit viene impostato

in due casi:

* Sedurante questa provail motore ruota, molto probabilmente si
ottiene un risultato inadeguato. Accertarsi cheil motore
(disaccoppiato dal carico o dal processo) non ructi appena prima o
duranteil test.

* Seil motore non ruota durante questo test, investigare i disturbi
elettrici che creano transizioni encoder. Una messa a terra inadeguata
dell’ encoder o un alimentatore rumoroso possono causare disturbi.

Questo errore non puo essere determinato per le applicazioni senza

encoder. Per questa condizioni su sistemi senza encoder, effettuare un

controllo visivo.

Se il motore in dotazione ruota durante questo test, consultare la fabbrica.

Erroredi segno

Un errore di segno si verifica quando latensione media é negativa. Se si
riceve un errore di segno, occorre:

1. Eseguire nuovamente il test.

2. Sostituire le schede di circuito.

Correntezero

Se s imposta questo bit, occorre:

1. Impostare la corrente motore nominale in Amp targhetta dati
(parametro 4) al valore adeguato.

2. Eseguire nuovamenteil test.

3. Sostituire la schedadi controllo.

Sovraflusso A/D al guadagno minimo

Il circuito di misura dellatensione terminale motore non funziona

correttamente. Occorre:

1. Determinare seil motore € collegato.

2. Controllarei collegamenti cavi trail drive gate e le schede di
controllo.

3. Sostituire le schede di circuito.

4. Controllare che non vi siano problemi.

Caduta dell’ abilitazione

Durante il test induttanza |’ abilitazione dell’ azionamento va persa. Si
consigliadi ripetere I’ esecuzione del test e di monitorare |’ abilitazione
dell’ azionamento (il bit 9 di Sato inverter (parametro 54) e/o il LED
Abil. inv. sullascheda di controllo principale.

Erroredi segno/ Sovraflusso
L’ induttanza cal colata € negativa
1. Eseguire nuovamente il test
2. Sostituire le schede di circuito
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L’ azionamento richiede una misura della resistenza motore per
determinarei riferimenti per i regolatori che controllano la coppia. |l
test di resistenzamotore misuralaresistenzamotore elavisualizzain
Res. statore (parametro 236). |l test viene eseguito per circa 10 - 30
secondi.

Durante I’ esecuzione di questo test, tenere a mente quanto segue:

* || motore non dovrebbe ruotare durante questo test benché le ten-
sioni ele correnti nominali siano presenti ed esistalapossibilita di
rotazione. Per i sistemi senza encoder, verificare visivamente che
il motore non ruoti.

* Questo test viene eseguito ad una corrente motore nominale e bi-
passale funzioni regolari di limite di corrente.

Primadi eseguireil test di resistenza, accertarsi di aver immesso
informazioni adeguate sullatarghetta dati del motore.
Per seguireil test di resistenza motore:

1. Impostareil bit 3 in Selezione autoregol azione/diagnostica
(parametro 256).

2. Abilitare |’ azionamento.

Laspiadi abilitazione dell’ azionamento si spegne al completamento
del test. Quando s ottiene una letturain Res. statore, eseguireil test
di flusso.

| valori tipici per laresistenzamotore per unita sono nellagamma di
1% - 3%, come visualizzato in Res. statore. || valore in Res. statore
aumenta man mano che aumentalalunghezza del cablaggio.
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Sono stati inclusi alcuni errori per identificare i problemi che
potrebbero verificarsi durante laroutine di misuradellaresistenza. Se
I” azionamento scatta durante il test di resistenza, controllarei bit da0
a7 di Errori del test di resistenza statore motore (parametro 296):

Se s imposta

questo bit: Allora:

Motore non a velocita zero
I motore non e avelocita zero. Generalmente questo bit viene
impostato in due casi:

* Sedurante questo test il motore ruota, molto probabilmente si
ottiene un risultato inadeguato. Accertarsi cheil motore
(disaccoppiato dal carico o dal processo) non ructi appena
primao durante il test.

0 * Sedurante questo test il motore non gira, investigare i
disturbi elettrici che creano transizioni encoder. Unamessaa
terrainadeguata dell’ encoder o un alimentatore rumoroso
potrebbero causare disturbi.

Questo errore non puo essere determinato per applicazioni senza
encoder. Controllare visivamente questa condizione su sistemi
senza encode.

Se durante questo test il motore non ruota, consultare la fabbrica.

Erroredi segno
Un errore di segno s verificaquando latensione mediae

1 ) o . )
negativa. Se si riceve un errore di segno, eseguire nuovamente
guesto test poiché il valore che si ottiene non ¢ affidabile.
2 N. usato
4 N. usato
6 N. usato
Correntezero
Se s imposta questo bit, occorre:
3 1. Impostare la corrente motore nominale in Amp. targhetta dati
(parametro 4) sul valore corretto.
2. Eseguire nuovamenteil test.
3. Sostituire la schedadi controllo.
Errore software
9 Un errore software si genera quando s verifica una sequenza

inadeguata di eventi. Rieseguire il test.

Caduta abilitazione

Durante il test di resistenzal’ abilitazione dell’ azionamento va
10 persa. Rieseguireil test e monitorare I’ abiltazione

dell’ azionamento (bit 9 di Stato invertitore (parametro 54) €/oil
LED Ab. inv. sulla schedadi controllo principale).
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Cosa succede se si verificano aperture multiple?

Se si verificano aperture multiple, si potrebbe trattare di diversi errori
addizionali. Ad esempio, seil transistor U superiore ed inferiore sono
aperti, il test indicainoltre che lafase U di feedback di corrente e
aperta. Poiché la corrente non puo passare attraverso lafase U, il
dispositivo di feedback di corrente non pud essere controllato e
pertanto viene elencato come un guasto. Il tipo di install azione spesso
determina quali parti della diagnostica di transistor potrebbero o
meno funzionare. A risultato di questo, trattare il software solo come
mezzo di ausilio per provare la struttura di corrente.

Che cosa faccio nel caso di un errore software?

Seil bit 0 di Risultato diagnostica inverter N. 1 (P 258) & impostato
su 1, si e verificata una sequenzainadeguata. Il software non €in
grado di distinguere quello che avviene, oppure vi sono disturbi nel
sistema. Se un errore si ripete frequentemente, il problema potrebbe
essere un errore che il software non € in grado di identificare
direttamente (ad esempio, un’ avariadi tensione in uno snubber). In
guesto caso, occorre determinare attraverso misure esterne se il
problemaéreale o se s trattadi un problemadi disturbo. Nei casi in
CUi un test specifico porta continuamente arisultati di disturbi, usare
Configurazione diagnostica transistor (parametro 257) per
disabilitare il test.
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Per poter generare una coppia nominale ad una corrente nominale, il
flusso motore nominale é richiesto.

Impostareil bit 4 del parametro 256 ad unvaloredi 1. Cosi s
seleziona Test flusso motore. Questo test misura la quantita di
corrente necessaria per produrre il flusso nominale del motoreelo
visualizza nel parametro 238. 1| motore accelereraa dueterzi della
velocitadi base e poi andra per inerzia per diversi secondi. Questo
ciclo puo essere ripetuto diverse volte. Quindi il motore decelera ad
una velocita bassa prima della disabilitazione. Seil motore non
accelera, aumentare il parametro 40 (Limite di coppia) finchéil
motore non accelera. |l parametro 41 (Limite velocita) modificala
velocitaa cui accelerail motore.

| test di diagnostica di transistor, di rotazione fasi, di induttanza e di
resistenza VANNO eseguiti prima di eseguire questo test.

Per avviareil test attivareil bit di avvio nel comando logico. Laspia
di abilitazione azionamento si spegne quando il test & finito. Quando
s ottiene unalettura nel parametro 238, registrarlaed aggiornare i
guadagni del blocco di coppia. Seil test haancoraerrori, fare
riferimento agli errori del test di flusso.

Errori test di flusso: i valori tipici per lagammadi flusso motore
nominale vanno da 20% a 50%. Sono stati aggiunti diversi errori per
identificare alcuni problemi che potrebbero verificarsi nel test di
flusso. Se I’ azionamento scatta durante il test di flusso, € possibile
identificarne la causa nel parametro 297. Gli errori possibili sono
elencati nella Tabella6.D.

Tabella 6.D
Descrizione degli errori del test di flusso
N. bit Errore
0 Imp. Parametro 41 impostato a meno del 33% dellavelocita
1 Imp. Corrente Param 238 < 0
2 Imp. Param 238 > 100% corrente azionamento
3 Imp. Errore perdita abilitazione master_slave
4 Imp. N. usato
5 Imp. N. usato
6 Imp. N. usato
7 Imp N. usato

Risposte per gli errori:

Parametro 41 impostato a meno del 33% dellavelocita: lavelocita di
autoregolazione deve essere impostata su un valore superiorein
modo da ottenere risultati significativi dal test di flusso.

Corrente parametro 238 < 0: questo indicache 1 o alcuni dei
parametri sono impostati in modo incorretto, che sono presenti
disturbi elettrici, che lafase motore potrebbe essere incorretta, o che
esistono altri problemi.

Caorrente azionamento parametro 238 > 100%: questo identifica una
corrente di flusso superiore alla corrente nominal e dell’ azionamento.
Ci0 potrebbe essere dovuto ad impostazioni incorrette dei parametri,
ad un azionamento di taglia insufficiente per il motore o ad un
problema con il motore stesso.

Perdita abilitazione master-slave: questo interbloccaggio di cavi tra
I’ azionamento master e slave e stato aperto durante il test.
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Seduranteil test di flusso si riscontrano problemi, potrebbe essere
necessario verificare la correttaimpostazione dei parametri. |
parametri elencati nella Tabella 6.E incidono direttamente sul test di

flusso.
Tabella 6.E
Parametri del test di flusso
Numer o parametri Descrizione Valore/Commenti
40 Limite coppia autoreg. 100% consente 1 coppia P.U. durante l'acc.
41 Velocita autoregolazione +/- 68% € il max. per il test di flusso, limitato
internamente dal software.
127 Limite velocita inversa Impostarlo sul limite dell’applicaz., se impos-
tato su 0, il motore potrebbe non accelerare.
128 Limite velocita in avanti Impostarlo sul limite dell’applicaz., se impos-
tato su O, il motore potrebbe non accelerare.
175 Limite rif. coppia positiva Impostarlo sul limite dell'applicaz., se imp.
troppo basso, il mot. potrebbe non accel.
176 Limite rif. coppia negativa Impostarlo sul limite dell'applicaz., se imp.
troppo basso, il mot. potrebbe non accel.
177 Limite corrente in trazione Impostarlo sul limite dell'applicaz., se imp.
troppo basso, il mot. potrebbe non accel.
178 Limite corrente rigen. Se impostato troppo alto, potrebbe scattare
su Sovratenzione bus (vedere nota).
179 Limite rif. corrente motore Impostarlo sul limite dell'applicaz., se imp.
positiva troppo basso, il mot. potrebbe non accel.
180 Limite rif. corrente motore Impostarlo sul limite dell'applicaz., se imp.
negativa troppo basso, il mot. potrebbe non accel.
227 Opzioni funzionamento Cp Impostarlo su 0 per consentire al motore di

fermarsi per inerzia una volta completato il
test di flusso. Impostare su 128 per fermare
in rigeneraz.su stop anche senza un freno
una volta completato il test di flusso*.

*Nota I’opzione di arresto in rigenerazione dopo |’ identificazione di flusso che produce corrente
deve funzionare correttamente con o senza un freno o unita rigenerativa. Tuttavia, sesi verifica un
errore di sovratensione di bus, durante la rigen. su stop, il valore identificato del flusso che pro-
duce corrente pud essere ripreso e posto in P238 senza rieseguireil test di identificazione del flus-
so con arresto rigeneraz. disabilitato. Il valore del flusso identificato puo essererintracciato tra-
mite il parametro 273 di Testpoint software e ponendovi 67. 11 valore di flusso pud essere |etto
dall’ utente nel parametro N. 274 dei dati di testpoint corrispondenti. 1l valore di 274 & la corrente
di flusso identificata e deve quindi essere immessa nel parametro 238 .
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Aggiornamento blocco Per aggiornare i guadagni di Blocco coppia, il bit 5 nel Parametro

coppia 256 deve essere impostato su 1 ed occorre dare all’ azionamento un
comando di Awvio. Il bit 5 del parametro 256 si rimposta
automaticamente su zero. | valori dei parametri da 240 a 248 ora
SONo aggiornati.

Calcoli: questa procedura prende le informazioni sui parametri del
motore dai parametri 236, 237 e 238 insieme ai dati di targa
dell’invertitore e del motore e calcolai riferimenti corretti del
regolatore per il controllo di coppia (Figura6.9).

Figura 6.9
Test calcoli
Test resistenza [——p| Parametro236 —» Par ametr o 240
Parametro 241
Test induttanza ——p| Parametro237 [
_’ ) )
Parametro 247
Test flusso ——p| Parametro238 —p Calcoli
Parametro 248

DATI TARGA MOT.
(Param 228-235)

DATI INVERTER
(Param 220-227)
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Autoregolazione loop di Laprocedura di Autoregolazione del loop di velocita per 1336 FORCE

velocita ¢ stata ideata per permettere di determinare la massima ampiezza di
banda per un dato sistema. E possibile selezionare il funzionamento a
gualsiasi ampiezza di banda pari alla massima ampiezza calcolatao al
di sotto di questa.

Il regolatore di velocita e un regolatore Pl con un termine di
Compensazione velocita (K Param 141). 1l termine Kg viene scelto
dall’ utente e descrive larisposta del sistema ad una modificadel solo
riferimento di velocita. Diminuendoiil valoredi K la
sovraelongazione del sistemavieneridotta. Quando Kg €1,0il loop di
velocitasi comporta come un loop Pl normale con una
sovraelungazione che equivale al 10% circa. Se Kg vieneridotto a 0,7
(il punto operativo consigliato) una sovraelungazione € generalmente
inferiore all’ 1%, se Kg & ridotto ancor pit a0,5 (il valore pit basso
consigliato) larispostasi smorza senza el ongazione.

Il termine Kl del loop di velocita (param 139) eil termine integrale del
regolatore PI. Il termine KI viene regolato per rimuovere eventuali
instabilita aregime.

Il termine KP del loop di velocita (Param 140) éil termine
proporzionale del regolatore PI. 11 termine Kp viene regolato per
determinare il modo in cui I’ azionamento risponde ad una modificaa
gradino nel carico.

IMPORTANTE: seil regolatore di velocita viene tarato troppo
sensibile, il motore ed il carico potrebbero vibrare. Se tarato poco
sensibile, il regolatore sembreralento. Il valore di Kp aumenta
al’aumento dell’inerziadel sistema. Per sistemi ad altainerzia, Kp
potrebbe essere maggiore di KI. Per i sistemi abassainerzia (inferiore
a1 secondo) tipicamente K| sara superiore aKP.

Figura 6.10
Diagramma funzionale del regolatore di velocita

KF

50%

Velocita

0%

Tempo

L’ elenco dei parametri che devono essere impostati per raggiungere la
regolazione corretta del 1oop di velocitasi trovain dettaglio nella
Tabella6.F.
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Numero parametri

Descrizione

Valore/Commenti

40
41

53
127

128

150
175

176

177

178

179

180

235

Limite coppia autoreg.
Velocita autoregolazione

Selezione modalita coppia

Limite velocita inversa
Limite velocita in avanti

Tipo dispositivo di feedback
Limite rif. coppia positiva

Limite rif. coppia negativa
Limite potenza in trazione
Limite potenza rigen.
Limite rif. corrente motore
positiva

Limite rif. corrente motore

negativa
PPR Encoder

75% consente 75% coppia nom durante acc

75% consente a Autoreg vel di andare al
75% della vel motore di base

Impostare su val di 1 per feedback encoder

Impostarlo sul limite dell'applicaz., se imp.
su 0, il motore potrebbe non accelerare.

Impostarlo sul limite dell'applicaz., se imp.
su 0, il motore potrebbe non accelerare.

Impostare su val di 1 per feedback encoder

Impostarlo sul limite dell'applicaz., se imp.
troppo basso, il mot. potrebbe non accel.

Impostarlo sul limite dell'applicaz., se imp.
troppo basso, il mot. potrebbe non accel.

Impostarlo sul limite dell'applicaz., se imp.
troppo basso, il mot. potrebbe non accel.

Se impostato troppo alto potrebbe scattare
su un errore di Sovratensione bus.

Impostarlo sul limite dell'applicaz., se imp.
troppo basso, il mot. potrebbe non accel.

Impostarlo sul limite dell'applicaz., se imp.
troppo basso, il mot. potrebbe non accel.

Impulsi per giro.
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Testpoint hardware | testpoint hardware sulla scheda di controllo dei 1336 FORCE Serie B
sono illustrati nellaFigura 6.11. Latabelladi accompagnamento
descrive in dettaglio I uscita prevista da ogni testpoint.

Figura 6.11
Punti di test della scheda di controllo principale
‘ DGND +5V +15V AGND-15V ABILITAndicatore VP Indicatore CP Flt Trp n
S 0 11 13 = ?
TP8

D1 D2 D3 D4 D5

Bus CC
FDBK
10
TP14 SHUNT +
] SHUNT -
TP9 610 SCHERMO
TP16 = 123 ENCA
IAFDBK =) —
l,CMD 15 CMD v 12v ENC A
TP17  TPI8 TP19 TP13 J3 ENC B
I.FDBK | —

Segnali di
controllo
della sche-
da
driver
di base

123 ENC B

J5 ENC -
J4 1

® 0

Feedback encoder
(J3 & J4 devono es-
sere impostati per la
stessa tensione)

TP23  TP24 TE
s [ e |
. ["D2D7 12V1S0 150 COM [ ]
Interfaccia| ¢-H SE S PEVR
daazion. f sto TB11 D43 D47
ad azion. | c_L
v. DGND
IIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIII =
é 0 0
Interfaccia scheda adatattore
Testpoint Applicazione Testpoint Applicazione
TP1 DGND TP16 FDBK la (da 0 a =/- 5V onda seno) stessa del feedback Iq
TP2 +5V TP17 FDBK Ic (d 0 a =/- 5V onda seno) stessa del feedback Iq
TP3 +15V TP18 Comando Igs (da 0 a +/- 10V onda seno)
TP4 AGND TP19 Comando Ids (da 0 a +/- 10V onda seno)
TP5 -15V TP20 Ripristino master (5V = Reset)
TP6 da-25a25V TP21 FDBK Id (0 a +/- 5V onda sinusoidale)
TP7 da0a25V TP22 Tensione marcia in avanti di alimentazione (da 0 a +/-7,5V
TP8 +5V quando in errore onda seno)
TP9 Feedback encoder CHA onda quadra da 0 a 5 rispetto a TP23 ISO 12V per tachimetro/encoder
aTP1 0o TP25 DGND TP24 ISO RTN per tachimetro/encoder
TP1