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Read carefully this manual before installing and
configuring the equipment

This manual contains all necessary information for
the installation and configuration of the W22 Magnet
Drive System and W50 Magnet.

In order to ensure safety and proper operation of the
equipment, follow the instructions of this guide.

For further information or explanations,
check our FAQ at www.weg.net/br/faq
or contact Customer Service at 0800-701-0701.
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1 - Technology

W22 Magnet Drive System is a drive system composed of the W22 Magnet permanent magnet synchronous motor
and the CFW11 frequency inverter. W50 Magnet is a permanent magnet synchronous motor.

The W22 Magnet and W50 Magnet motors features three-phase stator winding, similar to an induction motor, and rotor
assembled with permanent magnets instead of a squirrel cage. The permanent magnets eliminate the need of current
induction on the rotor (magnetizing current); therefore, with no load the motor presents a very low current, just enough
to make up for the losses. Besides the magnetizing current, the W22 Magnet and W50 Magnet do not require slip
compensation either, since the shaft speed does not vary with the load.

(& Note! All W22 Magnet motors present a single configuration of six poles.

&= Note! All W50 Magnet motors present two pole options: six poles and eigth poles. Six pole W50 Magnet
: motors have rated speed of 3000 RPM or 3600 RPM and eith pole W50 Magnet motors have rated
speed of 1800 RPM or less. Special projects may vary.

Since this motor is not designed to be connected directly to the power line, all W22 Magnet motors and W50 Magnet
motors present six or eigth poles configuration and variable electric frequency. For example, the electric frequency of the
1800 and 3600 rpm six pole motors is:

1800 rpm x 6 poles = 90 Hz 3600 rpm x 6 poles = 180 Hz
120 120

B> Note! W22 Magnet and W50 Magnet motors motors can be driven by the PM with encoder control,
: Sensorless PM control and VWW PM control only.

The CFW11 inverter is capable to drive both inductions motors, W22 Magnet and W50 Magnet motors. In order to do
S0, you just have to choose the proper control mode, which, in the case of W22 Magnet and W50 Magnet motors,

are: PM with encoder, sensorless PM (without speed sensor) and Voltage Vector WEG for Permanent Magnet
Machines - VWVW PM (without speed sensor). The other options are intended to drive induction motors only.

Both PM with encoder, Sensorless PM and VVW PM control modes allow driving with constant torque all along

the speed range. Between 0 and 240 rpm, the Sensorless PM drive presents a more intense magnetic noise, which

is characteristic of the control method. In this speed range, the IGBTSs are driven with switching frequency of 5 kHz
(regardless the value set in P0297 - switching frequency). On the CFW11 inverters of mechanics E or above, derating
must be applied on the output current so as to allow their operation with switching frequency of 5 kHz - see Chapter 8 of
the CFW11 User’s Manual.

VVW for PM motor (Voltage Vector WEG for Permanent Magnet): It uses a control method based on the voltage-
oriented vector control technique for permanent magnet motors with good performance for systems with slow dynamics.
This control is user-friendly and provides high performance, reducing losses and saving energy, due to the tracking of the
maximum torque per ampere and the maintainability of current stability. In this control strategy no self-tuning is required;
however, to achieve a good regulation, the motor nameplate data must be entered into the oriented START-UP. This type
of control is ideal for medium and high speed applications which do not require a fast dynamic response and focused on
energy efficiency such as the driving of compressors, pumps and fans.

On the other hand, the VWW PM is not recommended for applications requiring fast dynamic response or precise torque
control that are focused on dynamic performance such as dynamometers, cargo handling (elevators, cranes, hoists) and
applications requiring performance similar to servomotors such as CNC machines and machine tools.

VWW PM control is available for CFW11 inverters supplied with magnet motors from june, 2021. It is
@ Note!  possible to include VWW PM control on other CFW11 inverters with a firmware update. Please contact
WEG for more information.

2 - Safety measures

due to the attraction between metallic parts caused by the magnets, risk of accident is present

C Any service on the internal parts of the motor must be performed by qualified personnel only, since,
both in the assembly and disassembly of the motor.

People that use pacemakers cannot handle these motors. The permanent magnets can also cause
disturbances or damages to other electric equipment and components during service.

Before opening the terminal box of the motor, make sure the motor shaft is not spinning.

Never touch the motor terminals while the rotor is spinning, because, even with the inverter shut down, risk of electric
shock is present. If it is observed the possibility of the load to accelerate the motor shaft, it is necessary to install a
disconnecting device between the inverter and motor terminals.

W22 Magnet and W50 Magnet motors feature temperature sensors which must be connected to the inverter so that
the motor will be shut down in case of overheating.
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It is possible to connect the temperature sensor via:

1 - The inverter analog outputs (see Section 15 - Faults and Alarms of the Programming Manual which is supplied with
the inverter in CD).

2 - Accessory IOE-01.

3 - External protection relay with alarm output connected to a digital input of the inverter configured as general enable or
without external fault.

@ Note! For further information on the motor installation and maintenance, refer to the instruction booklet
: supplied with it.

3 - Inverter installation and connections

@, Note! Read the CFW11 User’s Manual which is supplied with the inverter before installing, powering up or
ore) operating the inverter.

For the Sensorless PM control (P0202=7), at the speed range of 0 to 240 rpm, the IGBTs are driven with
switching frequency of 5 kHz (regardless the value set in P0297 - switching frequency). On the CFW11

@’ Note! inverters of mechanics E or above, derating must be applied on the output current so as to allow their
operation with switching frequency of 5 kHz - see Chapter 8 of the CFW11 User’s Manual. Exception:
models 0142T2 and 0180T2 when dimensioned in HD (P0298=Heavy-Duty).

Install the inverter according to Chapter 3 - Installation and Connection of the User’s Manual.
Prepare the drive and power up the inverter according to Chapter 5 - Power-up and Start-up of the User’s Manual.

4 - Configuration of the inverter

The configuration through the “Oriented Start-up” results in the automatic modification of the content
@ Note!  of parameters and internal variables of the inverter regarding the control and the motor. That ensures a
stable operation of the control and maximum efficiency of the motor.

Start the parameterization through the “Oriented Start-up” Menu [02], and the main parameters are displayed in a
logical sequence on the HMI. During the Oriented Start-up routine, the “Config” (configuration) status will be indicated
on the top left corner of the HMI.

In order to perform the oriented start-up, follow the procedures described below by entering the motor nameplate
data.

mE ™
e ) Electric motor
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Procedure for oriented start-up

ENGLISH

Ready cLoC Brem
B e
1 Press “Menu” H.8 A
B.8 Hz
| 15:45 [ Menu
Ready cLoc Brem
88 ALL PARAMETERS
2 Select group 02 ORIENTED START-UP R TE SRR
@832 CHANGED PARAMETERS
Return | 13:48 [Select
Readuy cLoC Brem
3 - Change the content of P0317 for “[001] Yes”. Faz417v
- Press “Save”.
Return | 13:48 [ Save
At this moment, the oriented start-up routine starts
and the “config” status is indicated on the upper part of the HMI
Config CLOC Brem
4 - Select the desired language.
“ » T + Control
- Press “Save”. FHoE: VIF 68 HE
Reset |13:48 [Select
IMPORTANT: the PM with encoder control mode must be (Config  cLOC  Bren)
selected only when the motor is equipped with encoder (speed Ty
5 sensor). PE2E1: English
- Select the control mode: [002] V/f Adjustable, [006] PM with Flentral
encoder or [007] Sensorless PM. e
- Press “Save” Reset | 13:48 |Select
Config CLOC Brem
. . Tupe of Control
6 - Set P0296 according to the line rated voltage. PEEBZ:
- Press “Save”. = ;
Reset | 12:48 |Select
Config cLOC arem
Set P0298 according to the application: ame Rated Woltase
ND: normal duty overloads for long periods. i o
HD: heavy pver\oads for short perpds. , =l aes o
7 For further information, refer to the inverter overload curves in —
. o . onfiag CLOC Erem
Chapter 8 Technical Specifications of the User’s Manual. MotorTare
For type of control [002] V/f adjustable, it is necessary to select Y
the motor type in PO396. Set P0396 to [001] PMSM (VVW PM). i B
Exit | 13:48 [Save
The next parameters must be set according to the motor nameplate.
Config CLOC Brem
- Change the content of PO398 according to the motor service fipplication
Heavy Duty
8 factor.
- Press “Save”.
Reset 13:42 [Select
Config cLOC Brem
- Change the content of P0400 according to the motor rated Motor Service Factor
FPE398: 1.00
9 voltage. Motaor Rated Voltag
- Press “Save”.
Reset 13:428 |Select
(Confis _clLOC __ @ren)
- Change the content of PO401 according to the motor rated QO’W‘ [Ress eltaes
10 current.

- Press “Save”.

Reset | 13:48 [Select
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Config cLOC Brem
- Change the content of P0402 according to the motor rated Motor Rated Current
11 speed. PE4B1: 26,1 A
- Press “Save”.
Reset | 13:48 |Select
IMPORTANT: it is not necessary to change the content of (Confizs cLOC  Brem)
P0403, because it is automatically set at end of the oriented Motaor Rated Spesd
12 start-up according to: e i —
P0403 =__(P0402 x P0431) -
1 20 Reset 13:48 [Select
Config cLOC Brem
- Change the content of P0404 according to the motor rated r;otor Rated Freausncy
13 power (hp). e
- Press “Save”. nas
(Resst ] 13:48 [s=lect ]
IMPORTANT: parameter PO405 will be visible only if the cards S CEE  EAE
. Motor Rated Power
14 ENC1, ENC2 or PLC11 are connected to the inverter. P44 20 hp
- Set P0405 according to the number of pulses per revolution : oeg Humiber
(PPR) of the encoder. Reset | 13:48 [Select
Config CLOC Brem
. Encoder Pulse Number
15 If necessary, change P0406 according to the type of motor PB4a! 1624 o
ventilation. To do that, press “Select”. ) nFEdas;
Reset | 13:48 [Select
Config cLOC Brem
IMPORTANT: if the motor stator resistance is not available, the Encoder Pulses Numker
16 value of P0409 must be kept at zero. Er——
Note: Only for PM sensorless or PM with encoder.
IMPORTANT: W22 Magnet motor line has a single :
. . . Config cLOC Brem
configuration of six poles, regardless the speed; therefore, the z
Estator Resistance
17 value of P0431 must be kept at 6. P48
On W50 Magnet motor line the pole number might be six or
eigth. Please look for this information on the motor’s nameplate Feset | 12:45 [Select
or datasheet.
- Change the content of P0433 according to the motor Confly cLOC __ erem
. Mumber of Poles
18 inductance Lq (mH). PE431: &
- Press “Save”. & Siom o
Note: Only for PM sensorless or PM with encoder. Resot | 13:48 [Solect
IMPORTANT: the value of P0434 is always smaller than —
P0433 Config cLOC Brem
: . Inductance Lo
19 - Change the content of P0434 according to the motor Ld
inductance (mH). o -
- Press “Save”. Reset | 13:48 [Belect
Note: Only for PM sensorless or PM with encoder.
Config CLOC Bremn
£oa5a: 170 mt
- For type of control [006] PM with encoder or [007] :
sensorless PM . Reset | 12:48 |[Select
Change the content of P0435 according to the motor v ;
sensorless or with encoder
20 constant Ke. Config CLOC Brem
- For type of control [002] V/f Adjustable: P ———
Change the content of P0444 according to the motor FB431: &
constant Ke. 5
V/f adjustable
To end press “Reset”.
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5 - Operation inspection

1 - Set the speed reference (P0121) according to the operating speed and then start the motor with no load via local
command.

2 - With the motor running, set the load slowly and check if the reading parameters PO002, PO0O03 and PO004 remain
stable.

6 - Solution of faults (PM sensorless and PM with encoder)

&= Note! Before changing the content of any parameters, make a backup on the HMI or Memory Card. For
: further information refer to Section 7 - Start-up and Settings of the Programming Manual.

In case any faults or abnormal behaviors occur during the operation inspection, try to solve them by using the
procedures described below. Follow the procedures separately in the order they are presented.

6.1 - Overcurrent on the inverter output (FO71)

For fault at the beginning of the acceleration ramp:

1 - Increase the time of the acceleration ramp (PO100 or PO102).

2 - Increase the proportional gain of the speed controller (PO161) in steps of 1.0 up to a maximum of 20.0.

3 - Increase the proportional gain of the current regulator (P0438) in steps of 0.10 up to a maximum of 1.50.

4 - Undo steps 2 and 3 and decrease the value of the proportional gain of speed (P0161) in steps of 1.0 up to a
minimum of 4.

For fault at the end of the acceleration ramp or permanent duty:

1 - Decrease the value of the proportional gain of id (P0440) in steps of 1.0 up to a minimum of 0.2.

2 - Decrease the value of the proportional gain of speed (P0O161) in steps of 1.0 up to a minimum of 4.
3 - Decrease by 5% the standard value for maximum output voltage (P0190).

4 - Decrease by 5% the speed reference (P0121).

5 - Decrease the load.

5

I
90}
6.2 - Overvoltage on the DC busbar (F022) =5
The factory default value of PO185 is set at the maximum level, which disables the control of the DC busbar voltage. In order to (D)
activate it back, set PO185 according to the table below: =z
Inverter V_[200..240V| 380V |400/415V[440/460V| 480V |500/525V|550/575V| 600V |660/690V L
P0296 0 1 2 3 4 5 6 7 8
P0185 375V 618V 675V 748V 780V 893V 972V 972V 1174V
6.3 - Overspeed on the motor (F150)
1 - Set the speed controller gains as described in Section 11 - Viector Control of the Programming Manual supplied with the inverter
in CD.
2 - Increase the proportional gain value of iq (P0438) in steps of 0.10 up to a maximum of 1.50.
6.4 - Speed oscillation (P0002)
1 - Follow the setting procedure to optimize the speed controller described in Section 11 - Vector Control of the
Programming Manual supplied with the inverter in CD.
6.5 - Oscillation of parameters P0002, PO003 or P0004
1 - Decrease the value of the proportional gain of id (P0440) in steps of 0.05 up to a minimum of 0.2.
2 - Decrease the value of the proportional gain of iq (P0438) in steps of 0.05 up to a minimum of 0.5.
3 - Decrease the value of the proportional gain of speed (P0O161) in steps of 1.0 up to a minimum of 4.
4 - Check the fastening and alignment of the motor.
6.6 - Motor will not accelerate (PM with encoder)
1 - Check that the identification of the motor cables matches the power terminals U/T1, V/T2 and W/T3 of the inverter.
Otherwise, make the connections again.
W22 Magnet Drive System®and W50 Magnet | 7
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6.7 - Motor shaft turns in the opposite direction of that indicated on the
HMI (sensorless PM)

1 - Check that the identification of the motor cables matches the power terminals U/T1, /T2 and W/T3 of the inverter.
Otherwise, make the connections again.

6.8 - Motor actual speed (P0002) is limited below the maximum speed
(PO134)

Parameter PO134 is limited automatically by: PO134 = (Udmax) x (636/P0435.)

[ P0296 [ 220/230 V [ 380v.480V | 500V..600V | 660/690 V |

[ Udmax [ 400 V [ 800V [ 1000 V [ 1200 V |

7 - Solution of faults (VWW PM)

The frequency inverter has current limitation function and heavy starts can lead to power limitation and frequently
activation of overload functions.

The maximum frequency inverter current, and correspondently maximum motor torque, is limited by the value adjusted in
the parameter PO135 for the VWW PM control mode.

The recommendation when using VWVW PM is to set the value of P135 to 150% of PO401 (Nominal Current).

7.1 - Recommendations to optimal setting

First follow the Oriented Start-Up procedure according to the programming manual.

Check current limitation PO135 and set this parameter to 150% of Nominal Current

Check the voltage boost at lower frequencies. The VVW PM control mode is sensitive to this value and it is necessary an
initial boost for motor running. If the Boost is not properly adjusted can lead to starting difficulties.

1. Too low Boost: leads to motor vibration or even loss of synchronization.

--> select V/f adjustable (P0202=2) and increase gradually P0O144.

2. Too high Boost: the motor may not accelerate (ramp holding — current limitation achieved) and the frequency inverter
may trip by overcurrent (FO71 or F70);

--> select V/f adjustable (P0202=2) and decrease gradually PO144;

-->check the motor ramp time. The ramp time may be too short for the system.

Increase PO100/P0102 if necessary.

Another condition to be considered is the inertia of the system and or torque oscillations at the start. If it is not possible
to reduce further the ramp due to high load inertia, do the following:

a) Set parameter MTPA Integral Gain to P0447=0.001.
b) Set parameter Initial Speed VWW PM to P0451=10.0%.
c) Use a 2° ramp selected by a Digital input (See programming manual).

Configure the first ramp with a time of 10.0s during the 0-10% speed range of synchronous speed. And a second ramp
for the PO100 value (longer ramp) during 10% of synchronous speed up to P0134.

7.2 - Motor Actual Speed (P0002) is limited below the maximum
speed (P0134)

Parameter PO134 is limited automatically by: PO134=(Udmax)x(636/P0444).

[ P0296 [ 220/230 V [ 380 V...480 V [ 500 V...600 V [ 660/690 V

[ Udmax [ 400 V [ 800 V [ 1000 V [ 1200 V

7.3 - Oscillation of parameters P0002, PO003

Decrease the value of the current stabilizer adjustment (P0448) in steps of 100 up to a minimum of 200.

8 | W22 Magnet Drive System®and W50 Magnet



Leia atentamente este manual antes de instalar
e configurar os equipamentos

Este manual contém todas as informacgoes
necessarias para a instalagao e configuragao do
sistema W22 Magnet Drive System e W50 Magnet.

Para garantir a seguranca e o funcionamento
adequado dos equipamentos siga as instrucdes
deste guia.

Em caso de duvidas, consulte nosso FAQ em
www.weg.net/br/faq ou entre em contato com o
Servico de Atendimento ao Consumidor através
do telefone 0800-701-0701.
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1 - Tecnologia

W22 Magnet Drive System é um sistema de acionamento composto pelo motor sincrono de imas permanentes W22
Magnet e o inversor de frequéncia CFW11. W50 Magnet € um motor sincrono de imés permanentes.

Os motores W22 Magnet e W50 Magnet possuem enrolamento de estator trifésico, similar ao motor de indugéo, e rotor
montado com imas permanentes ao invés da gaiola. Os imas permanentes eliminam a necessidade de indugéo de
corrente no rotor (corrente de magnetizagao), portanto, sem carga o motor apresenta um valor de corrente muito baixo,
apenas para suprir as perdas. Além da corrente de magnetizagdo os motores W22 Magnet e W50 Magnet também nao
necessitam da compensacao de escorregamento, pois a velocidade de eixo nao varia com a carga.

&= Nota! Todos os motores W22 Magnet apresentam uma configuragéo Unica de 6 polos.

(& Nota! Todos os motores W50 Magnet apresentam duas opgdes de polaridade: seis polos e oito polos.
Os motores W50 Magnet de seis polos tém velocidade nominal de 3000 RPM ou 3600 RPM e os
motores W50 Magnet de seis polos tém velocidade nominal de 1800 RPM ou menos. Projetos
especiais podem variar.

Como este motor néo é projetado para ser conectado diretamente a rede elétrica, todos os motores W22 Magnet e W50
Magnet apresentam configuragao de seis ou oito polos e frequéncia elétrica variavel.
Por exemplo, a frequéncia elétrica dos motores de 6 polos, 1800 e 3600 rpm é:

1800 rpm x 6 polos = 90 Hz 3600 rpm x 6 polos = 180 Hz
120 120

&> Nota Os motores W22 Magnet e W50 Magnet podem ser acionados apenas pelas opgdes de controle PM
* com encoder, PM Sensorless e PM VVW.

O inversor CFW11 € capaz de acionar tanto os motores de indugao quanto os motores W22 Magnet e W50 Magnet,
para tal, basta escolher o modo de controle adequado, que no caso dos motores W22 Magnet e W50 Magnet séo:
PM com encoder, PM Sensorless (sem sensor de velocidade) e Voltage Vector WEG for Permanent Magnet
Machines - VW PM (sem sensor de velocidade). As demais opgdes sao destinadas apenas ao acionamento dos
motores de indugao.

Os modos de controle PM com encoder, PM Sensorless e VWW PM possibilitam o acionamento com torque
constante em toda a faixa de velocidade.

Entre O e 240 rpm o acionamento através da opcdo PM Sensorless apresenta um ruido magnético de maior
intensidade caracteristico do método de controle.

Nessa faixa de rotacdo os IGBTs s&o acionados com frequéncia de chaveamento de 5 kHz (independentemente do
valor ajustado em P0297 - Frequéncia de chaveamento). Nos inversores CFW11 da mecéanica E ou superior, deve-se
aplicar derating na corrente de saida para permitir a sua operagéo com frequéncia de chaveamento de 5 kHz - ver
Capitulo 8 do Manual do Usuario CFW11.

VWW para motor PM: (Voltage Vector WEG for Permanent Magnet) utiliza um método de controle baseado na técnica
do controle vetorial orientado pela tensédo para motores a imas permanentes com bom desempenho para sistemas com
dinamicas lentas. Este controle é de facil uso e alto desempenho na reducéo de perdas e economia de energia devido
ao rastreamento do maximo torque por ampere e a mantenabilidade na estabilidade de corrente. Nesta estratégia de
controle ndo é necessario auto ajuste, no entanto, para alcangar uma boa regulagdo deve-se colocar as informagdes
dos dados de placa do motor no STARTUP orientado. Este tipo de controle € ideal para aplicagdes de média e

alta velocidade sem a necessidade de resposta dindmica rapida, onde o foco € a e ciéncia energética, tais como
acionamento de compressores, bombas e ventiladores.

Por outro lado, o VWW PM néo € recomendado para aplicagdes que necessitam resposta dinamica rapida ou controle
preciso de torque, onde o foco € a performance dindmica, tais como, dinamdmetros, movimentagao de carga (como
pontes rolantes, guindastes, gruas, elevadores) e aplicacdes que exijam performance semelhante a de servo motores,
como magquinas ferramenta e CNC (posicionamento e alta dinamica necessaria).

O controle VVW PM esta disponivel para inversores CFW11 fornecidos com motores da linha
@ Note! W22 Magnet a partir de Junho de 2021. E possivel incluir o controle VVW PM em outros inversores
CFW11 com uma atualizagao do firmware. Para mais informagdes contate a WEG.

2 - Medidas de seguranca

qualificados, pois devido a atragéo entre as pegas metdlicas provocada pelos imas, ha o risco de

i'i Qualquer intervengdo nas partes internas do motor deve ser realizada apenas por profissionais
° acidentes tanto na montagem quanto na desmontagem do motor.

Pessoas que utilizam marca-passo nao podem manusear estes motores. Os imas permanentes
também podem causar interferencia ou danos em outros equipamentos elétricos e componentes
durante a manutencgéo.

10 | W22 Magnet Drive System®e W50 Magnet
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Antes de abrir a caixa de ligagao do motor certifique-se que o eixo do motor nao esteja girando.

Nunca toque nos terminais do motor enquanto o rotor estiver girando, pois mesmo com o inversor desligado, existe
o risco de choque elétrico. Se for identificada a possibilidade da carga acelerar o eixo do motor, se faz necessario a
instalagdo de um dispositivo seccionador entre os terminais do motor e inversor.

Os motores W22 Magnet e W50 Magnet que possuem sensores de temperatura que devem ser conectados ao

inversor de forma que o motor seja desligado no caso de superaguecimento.

E possivel conectar este sensor via:

1 - Entradas e saidas analégicas do inversor (ver Secéo 15 - Falhas e Alarmes do Manual de Programagéo que
acompanha o inversor em CD).

2 - Acessorio IOE-01.

3 - Relé de protecao externo com saida de alarme conectado a uma entrada digital do inversor configurada como

habilita geral ou sem falha externa.

&> Nota Para maiores informagées sobre a instalagao e manutencdo do motor, consulte o folheto de instrugoes
*  que acompanha 0 mesmo.

3 - Instalacao e conexoes do inversor

@ Notal Leia 0 Manual do Usuério CFW11, que acompanha o inversor em via impressa, antes de instalar,
*  energizar ou operar o inversor.

Para o controle PM Sensorless (P0202=7), na faixa de rotagéo de 0 a 240 rpm, os IGBTs sao

acionados com frequéncia de chaveamento de 5 kHz (independentemente do valor ajustado em

P0297 - Frequéncia de chaveamento). Nos inversores CFW11 da mecanica E ou superior, deve-se
@ Nota! aplicar derating na corrente de saida para permitir a sua operagao com frequéncia de chaveamento

de 5 kHz - ver Capitulo 8 do Manual do Usuario CFW11.

Excecéo: modelos 0142T2 e 0180T2 quando dimensionados em HD (P0298=Heavy-Duty).

Instale o inversor de acordo com o Capitulo 3 - Instalagdo e Conexao do Manual do Usuério.
Prepare o acionamento e energize o inversor de acordo com o Capitulo 5 - Energizacdo e Colocacao em
Funcionamento do Manual do usuério.

4 - Configuracao do inversor

A configuragao através do “Start-up Orientado” resulta na modificagao automatica do contetido de
(&> Nota! parametros e variaveis internas do inversor referentes ao controle e ao motor. Isto garante a operagéo
estavel do controle e 0 méximo rendimento do motor.

Inicie a parametrizagao através do Menu “Start-up Orientado” [02], a partir do qual os principais parametros sao

apresentados em uma sequéncia légica na IHM. Durante a rotina “Start-up Orientado” sera indicado o estado “Config”

(configuragdo) no canto superior esquerdo da IHM.
Para realizar o start-up orientado siga o procedimento descrito abaixo, inserindo os dados de placa do motor.

W50 Magnet (€ ® i
7 Electric motor 1 3 5 NoDTER00K
3~ 350H06 | 315| kw [ B009 Nm| [roes= 06 [ . u
% [PERMANENTMAGNETMOTOR [ [our |[Si =240 | _ Do Ze B
% | INVERTERSUPPLY 380 v ] 640 A [ldmH= 150 |[<B—e—d 4
51~ plrem 1000 [P 087 [ sf 100 ke=_ 345 vuowow
INSCL. F AT 70 K \AMB 50°C MOBIL POLYREX EM
Ecode IEA  [97.0 (n100%) 968 (175%) 967 (150%) 4000h
IPss [T 1000 msl | 3552 kg
W W22, %@'w@%
é 2 Bupen Premmium
3
3 ~ 132M-06 [KW 15(20)  [PERMANENT MAGNET NOTOR
1 — i 400 V_Wmin—" 1500<@-2] Poles=
5 —p»! 28.6 A \SF 1.00 [ AMB. 40°C Lg(mH)= 30.5
Isol_F_| DUTY [ cosv 0.90 Ld(mH)=_13.6 4
95.55 ‘Nm \NOM EFF (7)‘ 940, Ke= 205.0
P55 AL 1000 masll 98 kgt o
S 6207-C3
? ? ? MOBIL POLYREX EM
Lt L2 L3 11 g 20000 h 1 - Tensdo do motor 4-Lg, LdeKe
— 2 - Rotagdo do motor 5 - Corrente do motor
g C € 3 - FS - Fator de
2 servico

n
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Procedimento para start-up orientado

Pressione “Menu”

Ready cLoc Brem

B ren
5.8 A
B.8 H=

13:48 Menu

Selecione o grupo 02 START-UP ORIENTADO

Ready cLoc aren

B8 TODOS PARAMETROS
81 GRUFPDS PARAMETROS
ART-UP OR IENTADD

B2 PARAM. AL TERADDS

Sair [13:48 [Selec.

- Altere o contetudo do P0317 para “[001] Sim”.
- Pressione “Salvar”.

Ready cLoc aren

= )
FEzly
Start—up Orientado
CEE1] Sim

Sair 13:42 |Saluvar

Neste momento é iniciada a rotina start-up orientado e o estado “config” é indicado na parte superior

- Selecione o idioma desejado.

Confiag CLOC Brem

da IHM

4 . Tirpo de Controle
- Pressione “Salvar”. PEZEZ: VF 66 He
Reset | 13:48 [Selec.
IMPORTANTE: O modo de controle PM com encoder devera == -
ser selecionado apenas quando o motor estiver equipado com — Slie e
5 encoder (sensor de velocidade).
- Selecione o modo de controle: [002] V/f Ajustavel, [006] PM
com encoder ou [007] PM Sensorless. Vs e e
- Pressione “Salvar”. - :
Config cCLOC Brem
- Aj 3 Tipode Controle
. AIJ'UStetO P_0296 de acordo com a tensao da rede de e e
alimentac&o. inal Rede
- Pressione “Salvar”.
. ) _ Config cLOC Brem
Ajuste 0 P0298 de acordo com a aplicagéo: e e P
ND: Sobrecargas leves durante intervalos longos. RIS SR
HD: Sobrecargas pesadas durante intervalos curtos. e Mormal (NI
Parg maiores mfprmagoes cpnsul‘[e as curvas Eie sopref:arga Reset | 13:48 [Selec.
7 do inversor contidas no capitulo 8 Especificacdes Técnicas do p ~
p Config CLOC Bren
Manual do Usuério. -
) o, , L iro Motor
Para o tipo de controle [002] V/f Ajustavel, é necessario Pa3se
selecionar o tipo de motor em P0396. Ajuste PO396 para [001] CEELs PHSH WV P
PMSM (VWW PM). _sair | [sa1var )
Os préximos parametros deverdo ser ajustados de acordo com a placa de identificacdo do motor.
Config CLOC arem
- Altere o contetiido do PO398 de acordo com o ;gégigécago Normal <ND
8 Fator de servigco do motor. E o
- Pressione “Salvar”.
Config cLOC Brem
- Altere o contetido do P0400 de acordo com a Fotor Jervicoloter
9 tensdo nominal do motor.
- Pressione “Salvar”.
Reset | 13:48 |Selec.
Config cLOC Brem
- Altere o contetido do P0401 de acordo com a JensaoNonins | Hater
10 corrente nominal do motor. C

- Pressione “Salvar”.

(i mte Mo

Reset [13:48 |Selec.

12 | W22 Magnet Drive System®e W50 Magnet
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- Altere o contetido do P0402 de acordo com

Config CLOC arem
Corrente Mom. Motor
481 7.2 A

n
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11 a rotacdo nominal do motor.
- Pressione “Salvar”.
Reset | 13:48 |Selec.
IMPORTANTE: Nao é necessario alterar o contetido do P0403, (Confis cLOC  @rem)
porque este é ajustado automaticamente ao final da rotina start-up Rotacao Nom. Motor
12 orientado de acordo com: e Hotor
P0403 = (P0402 x P0431) -
120 Reset | 13:48 [Selec.
Config CLOC Brem
- Altere o contetido do P0404 de acordo com a poténcia nominal LA
13 (cv) do motor. :
- Pressione “Salvar”.
Reset |13:48 |Selec.
IMPORTANTE: O parametro P0405 estara visivel somente se os Confia  cLoOC Brem
cartdes ENC1, ENC2 ou PLC11 estiverem conectados ao inversor. ggz;gg ia Ngg . Sotor‘
14 - Ajuste o0 P0405 de acordo com o numero de pulsos por rotagao o P
(PPR) do encoder.
Nota: Somente para Sensorless PM ou PM com encoder.
(Config CLac Brem )
-Caso seja necessario, altere o contetido do P0406 de acordo PRI I
15 com o tipo de refrigeragao do motor. eriti 1
-Pressione “Selec”.
_Rese=t 13:48 Selec. )
Config cLOC BrEm
IMPORTANTE: Se o valor da resisténcia de estator do motor ndo pemere Pulfggf;‘;f*‘“
16 estiver disponivel, o valor do P0409 deve ser mantido em zero. T
Nota: Somente para Sensorless PM ou PM com encoder.
Reset |13:48 (Selec.
IMPORTANTE: A linha de motores W22 Magnet possui uma P,
" ~ . N = Config cLOC Brpm
configuragédo Unica de 6 polos, independentemente da rotacéo, v :
i esistencia Estator
17 portanto o valor do P0431 deve ser mantido em 6. 8,888 ohn
Os motores W50 Magnet possuem configuragéo em 6 polos ou 8 . PR
polos. Procure esta informagao na placa de identificagdo do motor Reset | 12:48 [Selec.
ou na folha de dados.
(Confia cLOC ___ Grem)
- Altere o conteuido do P0433 de acordo o CoFeNes
18 com a indutancia Lg (mH) do motor.
- Pressione “Salvar”.
Reset | 12:48 (Selec.
IMPORTANTE: O valor do P0434 ¢ sempre menor que do P0O433. Config cLOC Bren
- Altere o contetido do P0434 de acordo F{;ﬂ;;a_nc ialléq —
19 com a indutéancia Ld (mH) do motor. x 4
- Pressione “Salvar”.
Nota: Somente para Sensorless PM ou PM com encoder.
Config cLOC Brem
Indutancia Ld
- Para o tipo de controle [006] PM com encoder ou [007] PM e
Sensorless: : .
Altere o contetido do P0435 de acordo com a constante Ke do Reset | 13:48 [Selec.
20 mOtor' Sensorless PM ou com encoder

- Para o tipo de controle [002] V/f Ajustavel:

Altere o conteldo do P0444 de acordo com a constante Ke do
motor.

- Pressione “Salvar”.

Tonfig CLoc Brem

MNumero de Polos
PB431: =3

Reset 13:43 Selec.

V/f Ajustavel

Para finalizar pressione “Reset”.

W22 Magnet Drive System® e W50 Magnet | 13
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5 - Verificacao de funcionamento

1 - Ajuste a referéncia de velocidade (P0121) de acordo com a rotagao de operagao e, em seguida, acione 0 motor sem
carga via comando local.

2 - Com o motor em funcionamento ajuste a carga lentamente e verifique se os parametros de leitura PO002, PO003 e
P0004 permanecem estaveis.

6 - Solucao de falhas (Sensorless PM e PM com encoder)

Antes de alterar o contetido de qualquer parametro faca um backup na IHM ou Memory Card.
(&~ Nota! Paramaiores informagdes consulte a Secao 7 - Colocagao em Funcionamento e Ajustes do Manual
de Programacéo.

Caso ocorra alguma falha ou comportamento anormal durante a verificagao de funcionamento, tente elimina-los usando
os procedimentos descritos a seguir.
Siga os procedimentos isoladamente, na ordem como estao apresentados.

6.1 - Sobrecorrente na saida do inversor (FO71)

Para falha no inicio da rampa de aceleracgéo:

1 - Aumente o tempo da rampa de aceleragéao (PO100 ou P0102).

2 - Aumente o ganho proporcional do regulador de velocidade (PO161) em passos de 1.0 até no maximo 20.0.

3 - Aumente o ganho proporcional do regulador de corrente de iq (P0438) em passos de 0.10 até no maximo 1.50.

4 - Desfaga os passos 2 e 3 e diminua o valor do ganho proporcional de velocidade (PO161) em passos de 1.0 até no
minimo 4.

Para falha no final da rampa de aceleracdo ou em regime permanente:

1 - Diminua o valor do ganho proporcional de id (P0440) em passos de 0.1 até o minimo 0.2.

2 - Diminua o valor do ganho proporcional de velocidade (PO161) em passos de 1.0 até no minimo 4.
3 - Diminua em 5% o valor padréo da tensao maxima de saida (P0190).

4 - Diminua em 5% a referéncia de velocidade (P0121).

5 - Diminua a carga.

6.2 - Sobretensao no barramento CC (F022)

O valor padrdo de fabrica do PO185 ¢é ajustado no nivel maximo, o que desabilita a regulagdo da tensdo do barramento CC. Para
ativa-la, programe P0185 de acordo com a tabela a seguir:

400/ 440/ 500/ 550 / 660 /
InversorV | 200..240V | 380V 415V 460V 480V 595V 575V 600 V 690V
P0296 0 1 2 3 4 5 6 7 8
P0O185 375V 618V 675V 748 V 780V 893V 972V 972V 1174V

6.3 - Sobrevelocidade no motor (F150)

1 - Ajuste os ganhos do regulador de velocidade conforme descrito na Secao 11 - Controle Vetorial do Manual de
Programacéo que acompanha o inversor em CD.
2 - Aumente o valor do ganho proporcional de iq (P0438) em passos de 0.10 até no maximo 1.50.

6.4 - Oscilacao na velocidade (P0002)

1 - Siga o procedimento de ajuste para otimizagao do regulador de velocidade descrito na Segao 11 - Controle Vetorial
do Manual de Programagéo que acompanha o inversor em CD.

6.5 - Oscilagao dos parametros P0002, PO003 ou P0004

1 - Diminua o valor do ganho proporcional de id (P0440) em passos de 0.05 até minimo 0.2.

2 - Diminua o valor do ganho proporcional de iq (P0438) em passos de 0.05 até minimo 0.5.

3 - Diminua o valor do ganho proporcional de velocidade (PO161) em passos de 1.0 até no minimo 4.
4 - Verifique a fixagao e alinhamento do motor.

14 | W22 Magnet Drive System®e W50 Magnet
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6.6 - Motor nao acelera (PM com encoder)

1 - Verifique se a identificagao dos cabos do motor confere com a dos bornes de poténcia U/T1, V/T2 e W/T3 do
inversor. Caso contrério, refaca as conexdes.

6.7 - Eixo do motor gira no sentido contrario ao indicado na IHM

(PM sensorless)

1 - Verifique se a identificagdo dos cabos do motor confere com a dos bornes de poténcia U/T1, V/T2 e W/T3 do
inversor. Caso contrario, refaga as conexodes.

6.8 - Velocidade real do motor (P0002) ¢ limitada abaixo da velocidade

maxima (P0134)

O paréametro PO134 ¢ limitado automaticamente por: P0134 = (Udmax) x (636/P0435.)

P0296 220/230 V 380 V...480 V 500 V...600 V 660/690 V

Udmax 400V 800V 1000 V 1200 V

7 - Solucao de falhas (VWVW PM)

O inversor de frequéncia tem fungédo de limitagao de corrente e partidas bruscas podem levar a limitagcéo de energia e
ativacao frequente de fungdes de sobrecarga.

A corrente maxima do inversor de frequéncia e, consequentemente, o torque maximo do motor, séo limitados pelo valor
ajustado no parametro P0O135 para o modo de controle VWW PM.

A recomendacéo ao utilizar o VWW PM ¢ ajustar o valor de P135 a 150% de P0401 (Corrente Nominal).

7.1 - Recomendac6es para ajuste ideal

Primeiramente, siga o procedimento de Start-Up Orientado de acordo com o manual de programagéo.

Verifique a limitacéo de corrente PO135 e ajuste este parametro para 150% da Corrente Nominal.

Verifique o impulso de tensdo em frequéncias mais baixas. O modo de controle VVW PM ¢é sensivel a este valor

e é necessario um impulso inicial para o motor girar. Se o impulso n&o estiver ajustado corretamente, pode haver
dificuldades de partida.

1. Impulso muito baixo: leva a vibragdo do motor ou mesmo a perda de sincronizagao.

--> selecione V/f ajustavel (P0202=2) e aumente gradualmente P0144.

2. Impulso muito alto: o motor pode n&o acelerar (retencdo de rampa - limitacéo de corrente atingida) e o inversor de
frequéncia

pode desarmar por sobrecorrente (FO71 ou F70);

--> selecione V/f ajustavel (P0202=2) e diminua gradualmente P0144;

--> verifique o tempo de rampa do motor. O tempo de rampa pode ser muito curto para o sistema. Aumente PO100 /
P0102 se necessario.

Outra condicao a ser considerada € a inércia do sistema e/ou oscilages de torque na partida. Caso nao seja possivel
reduzir ainda mais a rampa devido a alta carga de inércia, siga os passos abaixo:

a) Ajuste o par@metro Ganho Integral de MTPA para P0447 = 0.001.

b) Ajuste o parametro Velocidade PM VWW para P0451=10.0%.

¢) Use uma segunda rampa selecionada por uma Entrada Digital (Veja o manual de programagéo). Configure a primeira
rampa com um tempo de 10.0s durante a faixa de velocidade de 0-10% da velocidade sincrona. E uma segunda rampa
para o valor PO100 (rampa mais longa) durante 10% da velocidade sincrona até PO134.

7.2 - Velocidade real do motor (P0002) é limitada abaixo da velocidade
maxima (P0134)

O paréametro P0134 ¢ limitado automaticamente por: P0134 = (Udmax) x (636/P0444).

P0296 220/230 V 380 V...480 V 500 V...600 V 660/690 V

Udmax 400V 800V 1000 V 1200V

7.3 - Oscilagao dos parametros P0002 e PO003

Diminua o valor de ajuste do estabilizador de corrente (P0448) em etapas de 100 até um minimo de 200.

n
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Lea atentamente este manual antes de instalar y
configurar los equipos

Este manual contiene todas las informaciones
necesarias para la instalacion y configuracion del
sistema W22 Magnet Drive System y W50 Magnet.

Para garantizar la seguridad y el funcionamiento
adecuado de los equipos siga las instrucciones de
esta guia.

En caso de dudas, consulte nuestro FAQ en
www.weg.net/br/faq o entre en contacto con el
Servicio de Atencion al Consumidor, a través del
teléfono 0800-701-0701.
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1 - Tecnologia

W22 Magnet Drive System es un sistema de accionamiento compuesto por el motor sincrono de imanes permanentes
W22 Magnet y el convertidor de frecuencia CFW11. EI W50 Magnet es un motor sincrono de imanes permanentes.

Los motores W22 Magnet y W50 Magnet tienen devanado de estator trifasico, similar al motor de induccién, y rotor
montado con imanes permanentes, en lugar de jaula.

Los imanes permanentes eliminan la necesidad de induccién de corriente en el rotor (corriente de magnetizacion),

por lo tanto, sin carga, el motor presenta un valor de corriente muy bajo, apenas para suplir las pérdidas. Ademas

de la corriente de magnetizacion, los motores W22 Magnet y W50 Magnet tampoco necesitan compensacion de
deslizamiento, ya que la velocidad de eje no varfa con la carga.

@ Nota!  Todos los motores W22 Magnet presentan una configuracion unica de 6 polos.

@ Nota!  lodos los motores W50 Magnet presentan dos opciones de polos: seis polos y ocho polos. Los
motores W50 Magnet de seis polos tienen una velocidad nominal de 3000 RPM o 3600 RPM y los
motores W50 Magnet de ocho polos tienen una velocidad nominal de 1800 RPM o menos. Los
proyectos especiales pueden variar.

Como este motor no esté proyectado para ser conectado directamente a la red eléctrica, todos los motores W22
Magnet y W50 Magnet presentan una configuracion de seis o ocho polos y frecuencia eléctrica variable.
Por ejemplo, la frecuencia eléctrica de los motores de seis polos, 1800 y 3600 rpm es:

1800 rpm x 6 polos = 90 Hz 3600 rpm x 6 polos = 180 Hz
120 120

@ Nota! Los motores W22 Magnet y W50 Magnet pueden ser accionados solamente por las opciones de
° control PM con encoder, PM Sensorless y VVW PM.

El convertidor CFW11 es capaz de accionar tanto los motores de induccién como los motores W22 Magnet y W50
Magnet, para tal, basta escoger el modo de control adecuado, que en el caso de los motores W22 Magnet y W50
Magnet son: PM con encoder, PM Sensorless (sin sensor de velocidad) y Voltage Vector WEG for permanent
magnet machines - VWW PM (sin sensor de velocidad). Las demas opciones son destinadas solamente al
accionamiento de los motores de induccion.

Los modos de control PM con encoder, PM Sensorless y VWW PM y posibilitan el accionamiento con torque
constante en todo el rango de velocidad. Entre 0 y 240 rpm el accionamiento a través de la opcién PM Sensorless
presenta un ruido magnético de mayor intensidad, caracteristico del método de control. En ese rango de rotacion los
IGBTSs son accionados con frecuencia de conmutacion de 5 kHz (independientemente del valor ajustado en P0297 -
Frecuencia de conmutacion). En los convertidores CFW11 de la mecéanica E o superior, se debe aplicar derating en la
corriente de salida para permitir su operacion con frecuencia de conmutacion de 5 kHz - ver Capitulo 8 del Manual del
Usuario CFW11.

VWW para motor PM: (Voltage Vector WEG for Permanent Magnet) utiliza un método de control basado en la técnica
del control vectorial orientado por la tensién para motores a imanes permanentes, con buen desempefio para sistemas
con dinamicas lentas. Este control es de facil uso y de alto desemperio en la reduccion de pérdidas y ahorro de energia,
debido al seguimiento del maximo torque por amperio y al mantenimiento en la estabilidad de corriente. En esta
estrategia de control no es necesario autoajuste, no obstante, para alcanzar una buena regulacion se debe colocar las
informaciones de los datos de placa del motor en el STARTUP orientado. Este tipo de control es ideal para aplicaciones
de media y alta velocidad, sin la necesidad de respuesta dinamica rapida, donde el foco es la eficiencia energética,
tales como accionamiento de compresores, bombas y ventiladores. Por otro lado, el VVW PM no es recomendado para
aplicaciones que necesitan respuesta dindmica rapida o control preciso de torque, donde el foco es la performance
dinamica, tales como dinamémetros, movimiento de carga (como puentes grua, gruas, elevadores) y aplicaciones

que exijan performance semejante a la de servomotores, como maquinas herramienta y CNC (posicionamiento y alta
dindmica necesaria).

@ Nota! El control VWW PM esta disponible para convertidores CFW11 suministrados con motores de linea
© W22 Magnet a partir de junio de 2021. Es posible incluir control VWW PM en otros convertidores
CFW11 con una actualizacion de firmware. Para obtener mas informacién, comuniquese con WEG.

2 - Medidas de Seguridad

Cualquier intervencién en las partes internas del motor debe ser realizada sélo por profesionales
calificados, ya que debido a la atraccion entre las piezas metdlicas provocada por los imanes, existe
el riesgo de accidentes, tanto en el montaje como en el desmontaje del motor.

Personas que utilizan marcapaso no pueden manipular estos motores. Los imanes permanentes
también pueden causar interferencia o dafos a otros equipos eléctricos y componentes durante el
mantenimiento.

W22 Magnet Drive System®y W50 Magnet | 17
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Antes de abrir la caja de conexion del motor asegurese de que el eje del motor no esté girando.

Nunca togue los terminales del motor mientras el rotor esté girando, ya que incluso con el convertidor apagado, existe el risco
de shock eléctrico. Si fuera identificada la posibilidad de que la carga acelere el eje del motor, se hara necesaria la instalacion de
un dispositivo seccionador entre los terminales del motor y del convertidor.

Los motores W22 Magnet y W50 Magnet poseen sensores de temperatura que deben ser conectados al convertidor, de
forma que el motor sea apagado en caso de sobrecalentamiento.

Es posible conectar este sensor via:

1 - Entradas y salidas analdgicas del convertidor (ver Seccién 15 - Fallas y Alarmas del Manual de Programacion que
acompafia al convertidor en CD).

2 - Accesorio IOE-01.

3 - Relé de proteccion externo con salida de alarma conectada a una entrada digital del convertidor, configurada como
habilita general o sin falla externa.

@, Nota! Para mayores informaciones sobre la instalacion y mantenimiento del motor, consulte el folleto de
. instrucciones que acompana al mismo.

3 - Instalacion y conexiones del convertidor

& Nota! Lea el Manual del Usuario CFW11, que acompana al convertidor, en via impresa, antes de instalar,
*  energizar u operar el convertidor.

Para el control PM Sensorless (P0202=7), en el rango de rotacion de 0 a 240 rpm, los IGBTs son
accionados con frecuencia de conmutacién de 5 kHz (independientemente del valor ajustado en
& Nota! P0297 - Frecuencia de conmutacion). En los convertidores CFW11 de la mecanica E o superior,
. se debe aplicar derating en la corriente de salida, para, de esta forma, permitir su operacion con
frecuencia de conmutacion de 5 kHz - ver Capitulo 8 del Manual del Usuario CFW11. Excepcion:
modelos 0142T2 y 0180T2 cuando son dimensionados en HD (P0298=Heavy-Duty).

Instale el convertidor de acuerdo con el Capitulo 3 - Instalacion y Conexion del Manual del Usuario.
Prepare el accionamiento y energice el convertidor de acuerdo con el Capitulo 5 - Energizacion y Puesta en
Funcionamiento del Manual del usuario.

4 - Configuracion del convertidor

La configuracion a través del “Start-up Orientado” resulta en la modificacion automatica del contenido
@’ Nota!  de parametros y variables internas del convertidor referentes al control y al motor. Esto garantiza la
operacion estable del control y el maximo rendimiento del motor.

SPANISH

Inicie la parametrizacion a través del Menu “Start-up Orientado” [02], a partir del cual los principales parametros son
presentados en una secuencia logica en la IHM. Durante la rutina “Start-up Orientado” sera indicado el estado “Config”
(configuracion) en el angulo superior izquierdo de la IHM.

Para realizar el Start-up Orientado siga el procedimiento descrito abajo, ingresando los dados de placa del motor.

™™ - (€ ®
Uz ) Electric motor 1 3 5 J— o
3 - 355006 | 315] kw [ B009  Nm| [poles= 06 ]
3 PERMANENT MAGNET MOTOR ‘ DUTY S Lg(mH)= 240
% INVERTER SUPPLY 380 v ‘ 640 A |LdmH= 1.50 4
5= pleem 1000 [pr 087 [ s 1.00 Ke= 345

mscL F AT 70 K [AwB 50°C

4 —+6322-C3(60g) " MOBIL POLYREX EM
Eode [E4  [97.0 (3100%) 968 (175%) 96.7 (150%)

~+6319-C3(459) 4000h

PS5 AT 1000 masl | 3552 kg
3
77 W2
= 4l Supen
3 ~ 132M-06 [KW 15(20) [ PERVANENT VACNET WOTOR
| —— i 400 v min~’ 00— Poles=_6
5—p 28.6 A _[SF 1.00 [ AMB. _40°C La(mH)=_30.5
Isol. F_[ DUTY S1 [ cosv _0.90 Ld(mH)= 13.6 ||#—4
95.55 Nm _ [NOM EFF (%) 94.0 Ke= 205.0

P55 [ Al 1000 m.asl[ 98 kg

Ay~ 6308-C3
* 6207-C3

Ut v Wi
([) ? ([) MOBIL POLYREX EM 1 - Tensiéon nominal de 4-1qg, LdyKe
L1 L2 L3 11 g 20000 h operacion 2 - Rotacion 5 - Corriente nominal de
nominal operacion
% c € 3 - Factor de servicio
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Procedimiento para Start-up Orientado

Ready cLOC Brem
B e
1 Presione “Mend” @.8 f
.8 H=z
|13:48 [ Menu
Readuy cLOoC Brem
88 TODOS PARAMETROS
f 81 GRUPOS PARAMETROS
2 Seleccione el grupo 02 START-UP ORIENTADO AR T—UP OR IENTADO
83 PARAM. ALTERADDS
Salir |13:48 [Selec.
Ready cLoC Brem
3 - Altere el contenido del PO317 para “[001] Si”. Faz Zl?
_ Presione “Salvar”. Start—upe Orientado
En este momento es iniciada la rutina start-up orientado y el
estado “config” es indicado en la parte superior de la IHM
Config cLOC Brem
4 - Seleccione el idioma deseado. : Espanol
: “ »” Tipode Control
- Presione “Salvar”. PEEEE: YoE £F He
Reset 13:48 |Selec.
IMPORTANTE: el modo de control PM con P,
< . Config CcLOC arem
encoder debera ser seleccionado solamente cuando el motor T
5 esté equipado con encoder (sensor de velocidad). PEZEL: Espanol
- Seleccione el modo de control: [002] V/f Ajustable, [006] PM omtrol
con encoder o [007] PM Sensorless. Fe=ot | 15148 [Goioc:
- Presione “Salvar”.
Config cLOC Brpem
- Ajuste el P0296 de acuerdo con la tension de la red de Tipode Control
. " FB2B2: PM Sensorless
6 alimentacion. Temsion Nominal Red
- Presione “Salvar’. 400 v
Reset |13:48 |Selec.
. " 2 Confi =]
Ajuste el P0298 de acuerdo con la aplicacion: T::s;:n Nem':?fal = Ak
ND: Sobrecargas leves durante intervalos largos. PE236: 400 V
HD: Sobrecargas pesadas durante intervalos cortos. o e TR
Para mayores mformaqones consultle las curvas q§ sopreoarga Resst | 13148 [celec.
7 del convertidor contenidas en el capitulo 8 Especificaciones P - ~
Teécnicas del Manual del Usuario. e e
Para el modo de control: [002] V/f ajustable, es necesario PE396
seleccionar el tipo de motor en P0396. Ajuste el PO396 para
[001] PMSM (WWW PM). Salir Grardsr )
Los préximos parametros deberan ser ajustados de
acuerdo con la placa de identificacion del motor.
(Config cLOC Brem
- Altere el contenido del PO398 de acuerdo con el fiplicacion
L FPB2292: Mormal Duty (ND)
8 Factor de servicio del motor. F S cioMotar
- Presione “Salvar”.
[ Reset | 13:48 [Selec.
Config cLOC Brem
- Altere el contenido del P0400 de acuerdo con la tension ;;;’;g: Sj'%ic ioMotor
9 nominal del motor. on Nominal Matar
- Presione “Salvar”. 400 V
13:48 |Selec.
(Confis clLoc  @ren)
- Altere el contenido del P0401 de acuerdo con la corriente Tension fjgg ivnal Hotor
10 nominal del motor.

- Presione “Salvar”.

Reset | 13:48 |Selec.
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Config cLOC Brem
- Alltere el contenido del P0O402 de acuerdo con g;:r“i?ntzeefioz - Motor
11 la rotacién nominal del motor. IHETRE o
- Presione “Salvar”. 1500 rpm
Reset | 13:48 |Selec.
IMPORTANTE: No es necesario alterar el contenido del P0403, (Confia cLOc  &rpn)
ya que éste es ajustado automaticamente al final de la rutina Rotacion Nom. Motor
12 start-up orientado de acuerdo con: = 1 .. Motar
P0403 = (P0402 x P0431)
T Reset [13:48 |Selec.
Config cLOC Brem
- Altere el contenido del P0404 de acuerdo con la potencia Frecuenc ia Nem. Motor
. PB483: 0 Hz
13 nominal (cv) del motor. P ia Nom. Mator
- Presione “Salvar”. : 20 hp
Reset | 12:48 |Selec.
IMPORTANTE: el parametro P0405 estara visible Confiam  cLOC Bren
solamente si las tarjetas ENC1, ENC2 o PLC11 Potencia Nom. Motor
. . FBa484: 20 hp
14 estan conectados al convertidor.
- Ajuste el P0405 de acuerdo con el nimero de
pulsos por rotacion (PPR) del encoder. (Reset | 13148 [Selec. ]
Config  Cloc Brem
. . . , . ; L, Mumero Pulsos Encoder
15 Si es necesario, cambie PO406 segun el tipo de ventilacion del PB4B5: 1824 per
motor. Para hacer eso, presione “Selec.”. : el
Reset 132:42 Selec.
IMPORTANTE: si el valor de Ia resistencia del s CLBe cen
. ) N Mumero Pulsos Enc oder
16 estator del motor no estuviera disponible, el valor del P0409 PE4BS: 1624 prpr
debe ser mantenido en cero.
Nota: Solo para PM sensorless o PM con codificador. Reset | 13:48 [Selec.
IMPORTANTE: la linea de motores W22 Magnet
posee una configuracion unica de 6 polos,
. . . 2 Config cLOC Brem
independientemente de la rotacion, por lo tanto, el valor del . :
. Resistencia Estator
17 P0431 debe ser mantenido en 6. PE4ET: B: 688 ohn
Nota: Solo para PM sensorless o PM con codificador.
En la linea del motor W50 Magnet, el nimero de polos puede Reset | 13:48 [Selec.
ser seis u ocho. Busque esta informacion en la placa de
identificacién del motor o en la hoja de datos.
Config CcLOC Bren
- Altere el contenido del P0433 de acuerdo Mumero de Polos
. . PB431: &
18 con la inductancia Lg (mH) del motor. e ia Loy
- Presione “Salvar”. 34260KnH
IMPORTANTE: el valor del PO434 es siempre .
Config cLOC Brem
menor que del P0433. = -
N X . nouctancia Ly
19 - Alltere el contenido del P0434 de acuerdo con la inductancia FE433: 34.80 mH
Ld (mH) del motor. 3
- Presione “Salvar”. - Reset | 13:48 [Selec.
Nota: Solo para PM sensorless o PM con codificador.
. e Config CcLOC Brpem
-Para el tipo de control [006] PM con codificador o [007] PM e T
sensorless: PE434: 17.0 mH
Cambie el contenido de P0435 de acuerdo con la constante del -
motor Ke. Reset | 13:48 [Selec.
20 PM sensorless o con codificador
-Para tipo de control [002] V/f Ajustable: Confis oo Bren
Cambie el contenido de P0444 de acuerdo con la constante del Bemered=Foles
motor Ke.
B “ ” R t 13:42 |Selec.
- Presione “Salvar’. (Re==t | 12148 [Seiec. )
V/f adjustable
Para finalizar presione “Reset”.
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5 - Verificacion de funcionamiento

1 - Ajuste la referencia de velocidad (P0121) de acuerdo con la rotacién de operacion y, enseguida, accione el motor sin
carga via comando local.

2 - Con el motor en funcionamiento, ajuste la carga lentamente y verifique si los pardmetros de lectura PO002, PO003 y
P0004 permanecen estables.

6 - Solucion de fallas (PM sensorless y PM con codificador)

Antes de alterar el contenido de cualquier parametro efectie un backup en la IHM o Memory Card.
(& Nota! Para mayores informaciones consulte la Seccién 7 - Puesta en Funcionamiento y Ajustes del Manual
de Programacion.

En caso de que ocurra alguna falla o comportamiento anormal durante la verificacion de funcionamiento, intente
eliminarlos usando los procedimientos descritos a seguir. Siga los procedimientos aisladamente, siguiendo el orden
presentado.

6.1 - Sobrecorriente en la salida del convertidor (FO71)
Para falla en el inicio de la rampa de aceleracion:

1 - Aumente el tiempo de la rampa de aceleracion (PO100 o PO102).

2 - Aumente la ganancia proporcional del regulador de velocidad (PO161) en pasos de 1.0 a un méximo de 20.0.

3 - Aumente la ganancia proporcional del regulador de corriente de iq (P0438) en pasos de 0.10 a un maximo de 1.50.

4 - Deshaga los pasos 2 y 3y disminuya el valor de la ganancia proporcional de velocidad (P0161) en pasos de 1.0 a un
minimo de 4.

Para falla en el final de la rampa de aceleracién, o en régimen permanente:

1 - Disminuya el valor de la ganancia proporcional de id (P0440) en pasos de 0.1 a un minimo de 0.2.

2 - Disminuya el valor de la ganancia proporcional de velocidad (P0161) en pasos de 1.0 a un minimo de 4.
3 - Disminuya en 5% el valor estandar de la tension maxima de salida (PO190).

4 - Disminuya en 5% la referencia de velocidad (PO121).

5 - Disminuya la carga.

6.2 - Sobretension en el enlace CC (F022)

El valor estandar de fabrica del PO185 es ajustado al nivel méximo, lo que deshabilita la regulacion de la tensién del enlace
CC. Para activarla, programe P0185 de acuerdo con la tabla a seguir:

Convertidor V (200..240V| 380V |400/415V|440/460V| 480V [500/525V|550/575V| 600V |660/690V

P0296 0 1 2 3 4 5 6 7 8

P0185 375V 618V 675V 748V 780V 893 V 972V | 972V | 1174V

6.3 - Sobrevelocidad en el motor (F150)

1 - Ajuste las ganancias del regulador de velocidad conforme es descrito en la Seccion 11 - Control Vectorial del
Manual de Programacion, que acompana al convertidor en CD.
2 - Aumente el valor de la ganancia proporcional de iq (P0438) en pasos de 0.10 a un maximo de 1.50.

W22 Magnet Drive System®y W50 Magnet | 21

SPANISH



SPANISH

g
6.4 - Oscilacién en la velocidad (P0002)

1 - Siga el procedimiento de ajuste para optimizacion del regulador de velocidad descrito en la Seccion 11 - Control
Vectorial del Manual de Programacién que acomparna al convertidor en CD.

6.5 - Oscilacion de los parametros P0002, P0003 o P0004

1 - Disminuya el valor de la ganancia proporcional de id (P0440) en pasos de 0.05 a un minimo de 0.2.

2 - Disminuya el valor de la ganancia proporcional de iq (P0438) en pasos de 0.05 a un minimo de 0.5.

3 - Disminuya el valor de la ganancia proporcional de velocidad (PO161) en pasos de 1.0 a un minimo de 4.
4 - Verifique la fijacion y la alineacion del motor.

6.6 - El motor no acelera (PM con encoder)

1 - Verifique si la identificacion de los cables del motor coincide con la de los bornes de potencia U/T1, V/T2 y W/T3 del
convertidor. En caso contrario, rehaga las conexiones.

6.7 - El eje del motor gira en sentido contrario al indicado en la IHM
(PM sensorless)

1 - Verifique si la identificacion de los cables del motor coincide con la de los bornes de potencia U/T1, V/T2 y W/T3 del
convertidor. En caso contrario, rehaga las conexiones.

6.8 - La velocidad real del motor (P0002) es limitada por debajo de la
velocidad maxima (P0134)
El parametro PO134 es limitado automaticamente por: P0134 = (Udmax) x (636/P0435.)

P0296 220/230 V 380 V...480 V 500 V...600 V 660/690 V

Udmax 400V 800V 1000 V 1200V
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7 - Solucion de fallas (VWW PM)

El convertidor de frecuencia tiene una funcién de limitacion de corriente y los arranques bruscos pueden provocar
una limitacion de potencia y la activacion frecuente de funciones de sobrecarga.

La corriente maxima del convertidor de frecuencia y, en consecuencia, el par motor maximo esta limitado por el valor
ajustado en el parametro P0O135 para el modo de control VVW PM.

La recomendacion al usar VVW PM es establecer el valor de P135 al 150% de P0401 (Corriente nominal).

7.1 - Recomendaciones para un ajuste éptimo

Primero siga el procedimiento de Arranque Orientado segun el manual de programacion.

Verifique la limitacion de corriente PO135 y configure este parametro al 150% de la corriente nominal.

Verifique el aumento de voltaje a frecuencias mas bajas. El modo de control del VWW PM es sensible a este valor y es
necesario un impulso inicial para el funcionamiento del motor. Si el impulso no se ajusta correctamente puede provocar
dificultades de arranque.

1. Impulso demasiado bajo: conduce a la vibracion del motor o incluso a la pérdida de sincronizacion.

-> seleccionar V / f ajustable (P0202 = 2) y aumentar gradualmente P0144.

2. Impulso demasiado alto: es posible que el motor no acelere (retencion de rampa - limitacion de corriente

alcanzado) y el convertidor de frecuencia puede dispararse por sobrecorriente (FO71 o F70);

-> seleccionar V / f ajustable (P0202 = 2) y disminuir gradualmente P0144;

-> comprobar el tiempo de rampa del motor. El tiempo de rampa puede ser demasiado corto para el sistema. Aumente
P0100 / PO102 si es necesario.

Otra condicion a considerar es la inercia del sistema 'y / o las oscilaciones de par al inicio. Si no es posible reducir mas la
rampa debido a una alta inercia de carga, haga lo siguiente:

a) Configure el parametro MTPA Integral Gain en P0447 = 0.001.

b) Configure el pardmetro Velocidad inicial VWW PM en P0451 = 10.0%.

c) Utilice una rampa de 2 ° seleccionada por una entrada digital (Ver manual de programacion). Configure la primera
rampa con un tiempo de 10.0 s durante el rango de velocidad de 0-10% de velocidad sincrona. Y una segunda rampa
para el valor PO100 (rampa mas larga) durante el 10% de la velocidad sincrona hasta P0O134.

7.2 - La velocidad real del motor (P0002) esta limitada por debajo de la
velocidad maxima (P0134)
El parametro PO134 esta limitado automaticamente por: P0134 = (Udmax) x (636 / P0444).
P0296 220/230 V 380 V...480 V 500 V...600 V 660/690 V
Udmax 400 V 800V 1000 V 1200V

7.3 - Oscilacién de los parametros P0002, P0O003

Disminuya el valor del ajuste del estabilizador de corriente (P0448) en pasos de 100 hasta un minimo de 200.
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