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Sobre o Manual m EIJ

SOBRE O MANUAL

Este manual fornece a descricao necessaria para configuragéo da aplicacao movimentagao horizontal de carga
desenvolvida na funcdo SoftPLC do inversor de frequéncia CFW-11. Este manual de aplicacdo deve ser
utilizado em conjunto com manual do usuario do CFW-11, com o manual da SoftPLC e com o manual do

software WLP.

ABREVIACOES E DEFINICOES

CLP
CRC
RAM
WLP
usB

Controlador Légico Programavel

Cycling Redundancy Check

Random Access Memory

Software de Programacao em Linguagem Ladder
Universal Serial Bus

REPRESENTACAO NUMERICA

Numeros decimais sé&o representados através de digitos sem sufixo. NUmeros hexadecimais sdo representados
com a letra ’h’ depois do numero.
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Referéncia Rapida dos Parametros, Falhas e Alarmes

REFERENCIA RAPIDA DOS PARAMETROS, FALHAS E ALARMES

ey

P1010

Vers&o Movimentagéo Horizontal de
Carga

0.00a10.00

ro

50

51

P1011

Ultimo Alarme

0a999

ro

50

51

P1012

Data Ultimo Alarme

01.01a31.12

ro

50

51

P1013

Hora Ultimo Alarme

00.00 a 23.59

ro

50

52

P1014

Segundo Alarme

0a999

ro

50

51

P1015

Data Segundo Alarme

01.01a31.12

ro

50

51

P1016

Hora Segundo Alarme

00.00 a 23.59

ro

50

52

P1017

Terceiro Alarme

0a999

ro

50

51

P1018

Data Terceiro Alarme

01.01a31.12

ro

50

51

P1019

Hora Terceiro Alarme

00.00 a 23.59

ro

50

52

P1020

Estado Légico 1 da Movimentagéo
Horizontal de Carga

Bit O = Habilitado Geral

Bit 1 = Motor Girando (RUN)
Bit 2 = Sentido de Giro

Bit 3 = LOC / REM

Bit 4 = Em Falha

Bit 5 = Subtensao

Bit 6 = Em Alarme

Bit 7 = Comando Avangar
Bit 8 = Comando Retornar
Bit 9 = Comando Abrir o Freio
Bit 10 a 15 = Reservado

ro

50

52

P1021

Estado Légico 2 da Movimentagéo
Horizontal de Carga

Bit O = Em Carga Leve

Bit 1 = Parada por Inércia

Bit 2 = Parada Répida

Bit 3 = Parada de Emergéncia

Bit 4 = Parada por Comandos
Simultaneos

Bit 5 = Alarme Reduzir Velocidade ac
Avangar

Bit 6 = Alarme Reduzir Velocidade ag
Retornar

Bit 7 = Alarme Parar Avancar

Bit 8 = Alarme Parar Retormar

Bit 9 = Alarme Sobrecarga
Momentanea

Bit 10 = Reservado

Bit 11 = Reservado

Bit 12 = Falha de Inversor em Limite
de Torque

Bit 13 = Falha Uso Indevido

Bit 14 = Reservado

Bit 15 = Reservado

ro

50

53

pP1022

Palavra de Controle via Redes de
Comunicacéo

Bit O = Avancar a Carga
Bit 1 = Retornar a Carga
Bit 2 a 15 = Reservado

50

29

P1023

Configuragéo do Controle da Referéncia
de Velocidade

0 = Referéncia de Velocidade via
Potencidmetro Eletronico (PE)

1 = Uma Referéncia de Velocidade
via Entrada Digital D14

2 = Duas Referéncias de Velocidade
via Entrada Digital D14

3 = Trés Referéncias de Velocidade
via Entradas Digitais D4 e DI5

4 = Quatro Referéncias de
Velocidade via Entradas Digitais DI4
e DI5

5 = Cinco Referéncias de
Velocidade via Entradas Digitais DI4,
DI5 e DI6

6 = Referéncia de Velocidade via
Entrada Analdgica Al (Step Less)

7 = Referéncia de Velocidade via
Redes de Comunicagao

cfg

50

25

P1024

Habilita uso de Filtro nos Comandos
Avancar e Retornar

0 = Inativo

1 = Ativo

50

22
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Referéncia Rapida dos Parametros, Falhas e Alarmes

ey

Paamaro  pergie  femsdevaers  Paiie (UL P Gupos P

P1025 | Configuracéo das Chaves Limite 0 = Sem Chaves Limite Fim de 0 cfg 29
Fim de Curso Curso
1 = Reduzir Velocidade ao Avangar
via D5 e Reduzir Velocidade ao
Retornar via DI6
2 = Reduzir Velocidade ao Avancgar
via DI5 e Parar Avangar via DI6
3 = Reduzir Velocidade ao Retornar
via D5 e Parar Retornar via D6
4 = Reduzir Velocidade ao Avancar
via DI9 e Reduzir Velocidade ao
Retornar via DI10
5 = Reduzir Velocidade ao Avancar
via DI9 e Parar Avancar via DI11
6 = Reduzir Velocidade ao Retornar
via DI10 e Parar Retornar via DI12
7 = Reduzir Velocidade ao Avancar
via DI9, Reduzir Velocidade ao
Retornar via D10, Parar Avangar via
DI11 e Parar Retornar via DI12
P1026 | Inverte Sentido de Giro do Motor = Inativo 0 cfg 50 22
1 = Ativo
P1027 | Tempo para Desmagnetizar o Motor 0a 65000 s 600 s 50 23
P1028 | Histerese de Velocidade para Detecgéo | 0.0 a 50.0 % 7.5% 50 49
de Inversor em Limitagdo de Torque
P1029 | Tempo para Falha por Inversor em 0.00 a650.00 s 0.75s 50 49
Limitac&o de Torque (F775)
P1030 | Referéncia de Velocidade via Redes 0.0a 1020.0 Hz 0.0 Hz 50 26
de Comunicagdo
P1031 Referéncia de Velocidade 1 0.0a 1020.0 Hz 6.0 Hz 50 26
P1032 | Referéncia de Velocidade 2 0.0a1020.0 Hz 60.0 Hz 50 27
P1033 | Referéncia de Velocidade 3 0.0a 1020.0 Hz 0.0Hz 50 27
P1034 | Referéncia de Velocidade 4 0.0a 1020.0 Hz 0.0Hz 50 28
P1035 | Referéncia de Velocidade 5 0.0a 1020.0 Hz 0.0Hz 50 28
P1036 | Tempo de Permanéncia na Velocidade 1| 0.00 a 650.00 s 0.50s 50 28
P1038 | Corrente Carga Leve 0.0 a3000.0 A 10.0A 50 38
P1039 | Velocidade Carga Leve 0.0a 1020.0 Hz 0.0Hz 50 38
P1041 Frequéncia Limite para Abrir o Freio 0.0a 1020.0 Hz 4.0Hz 50 40
P1043 | Corrente Limite para Abrir o Freio 0.0a3000.0 A 0.0A 50 40
P1045 | Torgue Limite para Abrir o Freio 0.0a350.0% 0.0% 50 40
P1046 | Tempo de Resposta do Freio para Abrir | 0.00 a 650.00 s 0.10s 50 41
P1047 | Inibe Frequéncia Limite para Fechar o = Inativo 0 50 41
Freio com Comando Avancar ou 1 = Ativo
Retornar
P1048 | Freguéncia Limite para Fechar o Frelo | 0.5 a 1020.0 Hz 2.5Hz 50 41
P1049 | Atraso de Tempo para Fechar o Freio 0.00 a650.00 s 0.00s 50 41
P1050 | Tempo para Liberar um novo Comando | 0.10 a 650.00 s 0.20s 50 42
para o Freio
P10562 | Corrente para Deteccao de Sobrecarga | 0.0 a 3000.0 A 40.0 A 50 45
Momentéanea
P1053 | Atraso de Tempo para Inicio da 0.00 a 650.00 s 1.00 s 50 46
Deteccéo de Sobrecarga Momentanea
P1054 | Tempo para Alarme de Sobrecarga 0.00 a 650.00 s 1.00s 50 46
Momentanea (A770)
P1058 | Numero de Alarmes Consecutivos para | O a 10 3 50 49
Falha por Uso Indevido
P1059 | Tempo para Falha por Uso Indevido 0a 65000 s 120 s 50 50
(F777)
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Referéncia Rapida dos Parametros, Falhas e Alarmes

FALHAS E ALARMES

Falha / Alarme

Descricao

Causas mais provaveis

A750:
Em modo Carga Leve

Indica para o usuario que a movimentagao
horizontal de carga esta operando com
carga leve

Velocidade do motor maior que P1039 e
corrente do motor menor que P1038 com
comando para avangar ou para retornar a carga.

A752:
Parada por Inércia

Indica para o usuario que o comando para
parada por inércia foi acionado

Entrada digital DI3 em nivel légico “0”

A754:
Parada Rapida

Indica para o usuario que o comando para
parada rapida foi acionado

Entrada digital DI3 em nivel légico “0”

A756:
Parada de Emergéncia

Indica para o usuario que o comando para
parada de emergéncia foi acionado

Entrada digital DI3 em nivel légico “0”

A758:
Parada Comandos Simultaneos

Indica para o usuario que a parada da
movimentacao horizontal de carga foi
devido ao acionamento simultaneo dos
comandos para avancar e retornar a carga

Entradas digitais DI1 e DI2 em nivel légico “1”

A760:
Limite FC Reduzir Velocidade Avangar

Indica para o usuario que a chave limite fim
de curso para reduzir a velocidade ao
avangar foi atuada

Entrada digital DI5 ou DI9 em nivel Iégico “0”. A
entrada digital é definida no parametro P1025.

A762:
Limite FC Reduzir Velocidade Retornar

Indica para o usuario que a chave limite fim
de curso para reduzir a velocidade ao
retornar foi atuada

Entrada digital DI5 ou DI6 ou DI10 em nivel
|6gico “0”. A entrada digital € definida no
parametro P1025.

A764:
Limite FC Parar Avangar

Indica para o usuério que a chave limite fim
de curso para parar avangar foi atuada

Entrada digital DI6 ou DI11 em nivel I6gico “0”. A
entrada digital € definida no parametro P1025.

AT766:
Limite FC Parar Retornar

Indica para o usuério que a chave limite fim
de curso para parar retornar foi atuada

Entrada digital DI6 ou DI12 em nivel I6gico “0”. A
entrada digital € definida no parametro P1025.

A770:
Sobrecarga Momentanea

Indica que a carga acionada ficou acima da
condigdo maxima operacional para a
movimentacao horizontal de carga durante
0 comando avangar ou retornar a carga

Corrente do motor maior ou igual ao valor
ajustado em P1052 e com comando para
avangar ou retornar a carga.

F775:
Inversor em Limite Torque

Indica que o inversor de frequéncia entrou
em limitagao de torque devido a um
excesso de carga ou forca exigida

Diferenga entre velocidade real e referéncia de
velocidade apds a rampa maior ou igual ao valor
de histerese ajustado em P1028

Fr77:
Uso Indevido

Indica que foram geradas algumas
mensagens de alarmes consecutivas num
determinado tempo desabilitando o uso do
inversor de frequéncia

Numero de alarme consecutivos gerados num
determinado intervalo de tempo maior ou igual
ao valor ajustado em P1058

Movimentagao Horizontal de Carga | 9
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Introducao a Movimentacao de Carga
1 INTRODUGAO A MOVIMENTAGCAO DE CARGA

As aplicacdes para movimentacdo de carga desenvolvidas para a SoftPLC do CFW-11 possibilitam ao usuario
flexibilidade de uso e configuracdo do sistema. Utiliza as ferramentas j& desenvolvidas para o software de
programacao WLP em conjunto com assistentes de configuracao e dialogos de monitoracéo.

1.1 MOVIMENTAGAO HORIZONTAL DE CARGA

Movimentacao horizontal de carga (ou translacao de carga) consiste no ato de movimentar a carga no sentido
horizontal, sendo executados comandos para avangar e para retornar a carga. O movimento de translagéo de
carga, o movimento de deslocamento do carro, 0 movimento do giro da langa entre outros sdo movimentos
horizontais.

AVANGAR
GAR

Figura 1.1 — Movirmentacdo horizontal de carga

1.2 MOVIMENTAGAO VERTICAL DE CARGA

Movimentagao vertical de carga consiste no ato de movimentar a carga no sentido vertical, sendo executados
comandos para subir e para descer a carga. O movimento de elevagdo ou de descida da carga sao
movimentos verticais.

Figura 1.2 — Movirmentacdo vertical de carga

Movimentagédo Horizontal de Carga | 10



Introducao a Movimentacao de Carga JmE
1.3 VANTAGENS DA UTILIZACAO DE INVERSOR DE FREQUENCIA

Podemos avaliar as vantagens da utilizacao de inversor de frequéncia para movimentagaéo horizontal ou vertical
de carga sob os seguintes aspectos:

= Eliminacdo dos impactos elétricos para a rede: o uso do inversor de frequéncia, pelo fato de manter o
fluxo constante no motor (variar frequéncia e tensédo), consegue-se manter o torque nominal do motor em toda
faixa de rotacao, partindo com a corrente de entrada do inversor da ordem ou menor que a corrente nominal
do motor. Desta forma, com o inversor de frequéncia é possivel partir cargas pesadas, com torque elevado do
motor, com reflexo para a rede da ordem da corrente nominal, eliminando as elevadas correntes de partidas
diretas do motor (da ordem de 7 x In), ou mesmo se comparado com 0s motores de anéis (rotor bobinado). O
inversor de frequéncia elimina esses efeitos que causam afundamentos de tensdo, necessidade de
sobredimensionamento dos dispositivos de comando, cabos e transformador, desligamentos indesejaveis, etc.;

m Eliminacdo dos impactos mecéanicos: o inversor de frequéncia permite a programacdo de rampas de
aceleracdo e desaceleracdo suaves, fornecendo ainda torque elevado, eliminando os choques mecanicos
durante as partidas, trocas de velocidade (comparado com a comutagéo de resisténcia dos motores de anéis)
e paradas suaves, uma vez que o freio mecanico ndo mais atraca para frenagem (a frenagem passa a ser
elétrica), sendo utilizado apenas para estacionamento e emergéncia. Desta forma reduzem-se drasticamente as
paradas para manutencdo ou ajuste das sapatas do freio, quebra de acoplamento, mancais, redutores, bem
como maior facilidade e precisédo de posicionamento das cargas (como por exemplo, sobre a carroceria de
caminhdes). Todos os ajustes sdo parametrizaveis, podendo ser faciimente alterados conforme a necessidade
(rampas de aceleracao, desaceleracao, velocidades, etc.);

m Economia de energia: redugcdo no consumo de energia uma vez que a poténcia do motor (kW) fica
“modulada” pela carga elevada e pela velocidade de trabalho, passando a consumir apenas 0 que 0 pProcesso
requerer, eliminando os desperdicios (baixos rendimentos, desperdicio e dissipacéo de calor nos acionamentos
com motores de anéis), etc. Em aplicacdes de pontes rolantes de producao, com elevados ciclos de operacao,
torna-se viavel a utilizacéo de inversores de frequéncia com retificadores regenerativos, possibilitando além da
economia de energia citada acima, também o retorno para a rede da poténcia regenerada no momento da
descida e frenagem da carga, quando o motor é tracionado e passa a funcionar como gerador;

m Automagédo do sistema: o inversor de frequéncia possibilita a automacéo do sistema, permitindo a
comunicacao através de redes de comunicacdo, trocando informagcdes com um sistema superior (CLP,
supervisorio), permitindo melhor administracdo do processo através da monitoracdo, emissao de relatérios,
etc.; como também, permite uma maior facilidade de adaptacéo de sistema de radio remoto via botoeiras ou
joystick;

m Padronizagéo: possibilidade de utilizacdo de motores de indugé&o convencionais, facilitando a padronizagao
de motores da planta, bem como facilitando a manutenc&o ou aquisicdo para reposicao;

m Conforto: redugdo do ruido de chaveamento dos contatores e Eldros, ruidos e vibragbes mecanicas,
melhorando o conforto, a seguranca e a produtividade do operador, bem como do pessoal de area.

1.4 CUIDADOS NO DIMENSIONAMENTO DO INVERSOR DE FREQUENCIA

Para a grande maioria das cargas (bombas, ventiladores, compressores, etc.) o dimensionamento do inversor
de frequéncia é feito através da corrente nominal do motor elétrico, usando um inversor com corrente nominal
igual ou imediatamente superior (para condicdes ambientais: temperatura até 50 °C e altitude até 1000 m).

Este dimensionamento ainda prevé sobrecargas de 150% durante 60 segundos a cada 10 minutos para cargas
com “regime pesado (HD)”, ou 110% durante 60 segundos a cada 10 minutos para cargas com “regime normal
(ND)”.

Para aplicagdes com movimentacao de carga, onde a necessidade de se partir cargas pesadas em tempos de
aceleracao relativamente curtos, a necessidade de o inversor operar em sobrecarga de modo a vencer a inércia
da carga durante a aceleracéo (ou desaceleracéo) é certa, além de normalmente o ciclo de operacéo ser bem
superior ao suportado pela sobrecarga padrao dos inversores de frequéncia. Desta forma, na grande maioria
das vezes, para o correto dimensionamento do inversor, deve-se levar em consideracao o ciclo de operagéo no
pior caso, para um periodo de 10 minutos, calculando-se o valor eficaz da corrente para este periodo.
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O inversor escolhido serd, entdo, para a corrente igual ou superior a corrente eficaz calculada, tomando-se
ainda o cuidado de verificar se alguma corrente de sobrecarga do ciclo avaliado n&o seja maior que 1,5 vezes a
corrente do inversor escolhido. Se for maior, o inversor devera ser sobredimensionado de maneira a atender a
este requisito.

Vale salientar que ainda devem-se levar em consideragdo as condicdes ambientais como a altitude e a
temperatura ambiente, que poder levar ainda a um sobredimensionamento do inversor:

m Temperatura: O a 50°C, ou até 60°C com reducéo de 2% / °C na corrente do inversor;
= Altitude: 0 a 1000 m, ou até 4000 m com redugao de 1% / 100 m na corrente de saida.

1.5 CRITERIOS DE DIMENSIONAMENTO DO INVERSOR DE FREQUENCIA E RESISTOR DE
FRENAGEM

No dimensionamento de um inversor de frequéncia e do resistor de frenagem em uma aplicagdo de
movimentagao de carga, alguns critérios foram estabelecidos conforme o tipo de movimento a ser executado:

1.5.1 Movimentacao Horizontal

O inversor deve ser dimensionado conforme a corrente para regime de sobrecarga normal (Inp):

Sendo:

Ino = corrente nominal do inversor de frequéncia para regime de sobrecarga normal;
In = corrente nominal do motor.

O resistor de frenagem deve ser dimensionado conforme:
Py = 0.40x P,, com %ED = 50.0%

Sendo:

Pr = poténcia do resistor de frenagem (kW);
Pw = poténcia nominal do motor (kW);
%ED = percentual de utilizagdo da frenagem no ciclo de operagéo (Enable Duty).

NOTA!
Consulte a tabela 3.3 do manual do usuario do CFW-11 para verificar qual o valor Shmico do resistor
de frenagem que deve ser utilizado conforme o modelo do inversor de frequéncia.

1.5.2 Movimentacao Vertical
O inversor deve ser dimensionado conforme a corrente para regime de sobrecarga pesada (lup):
m Para regime de trabalho leve e ambiente ndo agressivo:

lp =1.15x1,

m Para regime de trabalho pesado e ambiente agressivo:
o =1.30x1
Sendo:

lio = corrente nominal do inversor de frequéncia para regime de sobrecarga pesada;
In = corrente nominal do motor.
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NOTA!
Em caso de duvida quanto ao regime e ambiente de trabalho, utilize o maior fator (1.30) para o
dimensionamento do inversor de frequéncia.

O resistor de frenagem deve ser dimensionado conforme:

P; =0.70 x P,, com %ED = 100.0%
Sendo:
Pr = poténcia do resistor de frenagem (kW);

Pw = poténcia nominal do motor (kW);
%ED = percentual de utilizacéo da frenagem no ciclo de operacéo (Enable Duty).

NOTA!
Consulte a tabela 3.3 do manual do usuario do CFW-11 para verificar qual o valor hmico do resistor
de frenagem que deve ser utilizado conforme o modelo do inversor de frequéncia.

1.5.3 Observacoes Gerais

m Pode-se otimizar o dimensionamento dos resistores caso o cliente forneca a poténcia calculada para o
acionamento da movimentag¢do horizontal ou vertical de carga. Exemplo: supondo que a poténcia calculada
para o acionamento da movimentagao vertical (elevacao) de uma ponte rolante seja 62 kW, o motor a ser
utilizado seria um de 75 kW (poténcia comercial). Nesta situacdo o resistor de frenagem podera ser
determinado com a poténcia calculada, ou seja, 0,7 x 62 = 43,4 kW. O mesmo procedimento pode ser
adotado para os movimentos horizontais;

m Para a especificacdo dos resistores de frenagem, devem-se observar as condi¢cdes de instalagdo, vibragéo,
grau de protecao e pintura;

m Para a substituicdo de motores de anéis por motores standard, utilizar um fator minimo de 1,2. O critério de
dimensionamento do inversor continua sendo o mesmo adotando-se a corrente do novo motor. Outro critério
que pode ser adotado € utilizar um motor cuja carcaca seja a mesma do motor de anéis, desde que a relacao
entre a poténcia do novo motor e a do motor de anéis fique proxima de 1,2. Normalmente os motores de anéis
utilizados em pontes rolantes possuem uma carcaga maior do que um motor normal da mesma poténcia. A
principal vantagem de adotar este critério € a facilidade de adaptacdo mecénica do novo motor.
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2 MOVIMENTAQAO HORIZONTAL DE CARGA

O controle de movimentagdo horizontal de carga consiste no ato de movimentar uma carga no sentido
horizontal, executando assim, comandos para avangar € retornar a carga em conjunto com o controle do freio
mecanico, que deve assegurar que a mesma permaneca na posicao desejada quando nao houver comandos
para avangar ou retornar a carga.

O controle para movimentagédo horizontal de carga desenvolvido para o CFW-11 e funcdo SoftPLC apresenta
as seguintes caracteristicas:

m Selecdo de referéncia de velocidade via potencidmetro eletrbnico (PE), combinagéo ldgica de entradas
digitais (maximo 5 referéncias), entrada analdgica (step less) ou redes de comunicagao;

m Comando para avancar e retornar a carga via entradas digitais ou redes de comunicagao;

m Opcao de inverter o sentido de giro do motor adotado como padrao para os comandos avangar e retornar a
carga;

m Rampa de aceleracao e desaceleracao linear ou em “S” para a movimentagao horizontal;

m Opc¢éo de comando de parada via entrada digital, podendo ser por inércia, rapida ou de emergéncia com
rampa de desaceleracao;

m Limites de velocidade minima e maxima para a movimentacao horizontal;

m Ajuste de ganho, offset e filtro para sinal de controle via entrada analdgica;

m Ldgica para abrir o freio contemplando frequéncia do motor e/ou corrente do motor e/ou torque do motor;

m Ajuste do tempo de resposta do freio para abrir evita o incremento da frequéncia do motor;

m Ldgica para fechar o freio somente por frequéncia do motor (referéncia de velocidade total em Hz);

m Possibilidade de atraso de tempo para fechar o freio;

m Ajuste do tempo para liberar um novo comando ser aceito para acionar o freio apds o comando para fechar o
freio ter sido acionado evitando que um novo comando seja gerado sem o freio estar mecanicamente fechado;
m Possibilidade de inibir que o freio feche durante transicao de comando avangar para retornar ou vice-versa;

m Entradas digitais programadas para a fungdo de chaves limite fim de curso para reduzir velocidade no
avangcar, reduzir velocidade no retornar, parar avancar e parar retornar;

m Deteccao de carga leve ao avancar ou retornar a carga;

m Deteccéo de sobrecarga momentanea ao avangar ou retornar a carga com posterior alarme;

m Deteccgéo de inversor em limitagc@o de torque ao avangar ou retornar a carga com posterior falha;

m Gera falha por uso indevido da movimentagao horizontal;

m Gera falha devido a desequilibrio de corrente do motor;

m Histdrico de alarmes (3 ultimos) e falhas (10 Ultimos) ocorridos na movimentagao horizontal;

m Possibilidade de implementagéo ou alteracdo do aplicativo pelo usuario através do software WLP.

2.1 CONEXOES DE CONTROLE

A selecao da referéncia de velocidade define quatro diferentes modos de conexao do controle, pois pode ser
via potencidmetro eletrbnico (PE), combinacao l6gica de entradas digitais (maximo 5 referéncias), entrada
analdgica (step less) ou redes de comunicacdo. As conexdes de controle (entradas/saidas analdgicas,
entradas/saidas digitais) sao feitas no conector XC1 do cartdo eletrdnico de controle CC11 do CFW-11.

NOTA!
Consulte 0 manual do inversor de frequéncia CFW-11 para mais informacdes sobre conexdes.
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2.1.1 Referéncia de Velocidade via Potenciometro Eletronico

Abaixo as conexdes de controle (entradas/saidas analdgicas, entradas/saidas digitais) feitas no conector XC1
do cartao eletrbnico de controle CC11 do CFW-11 quando a referéncia de velocidade é via potencidmetro

eletrénico (PE).

Funcao para Referéncia de Velocidade via Potenciometro Eletrénico (PE)

Referéncia positiva para potenciémetro

Entrada analdgica 1 (0-10 V): Sem funcao

Referéncia negativa para potencidmetro

Entrada analdgica 2 (0-10 V): Sem funcao

Saida analdgica 1: Velocidade do motor

Saida analdgica 2: Corrente do motor

Referéncia 0 V da fonte de 24 VCC

Ponto comum das entradas digitais

Fonte 24 Vcc

Ponto comum das entradas digitais

Entrada digital 1: Comando Avangar Carga

Entrada digital 2: Comando Retornar Carga

Entrada digital 3: Parada de Emergéncia

Entrada digital 4: Acelera (aumenta referéncia)

Entrada digital 5: Sem fungao

Entrada digital 6: Sem fungao

Saida digital a relé 1 (DO1): Sem falha

Saida digital a relé 2 (DO2): Run

Conector XC1
1 REF+
2 All+
3 All-
4 REF-
5 Al2+
6 Al2-
7 AO1
8 AGND
9 AO2
10 AGND
11 DGND
12 COM
13 24VCC
14 COM
—1 15 DI
-1 16 DI2
— 17 DI3
—1 18 Di4
19 DI5
20 Di6
21 NF1
22 C1
— 23 NA1
24 NF2
25 c2
— 26 NA2
27 NF3
220Vca o8 o3
— 29 NA3

Saida digital a relé 3 (DOQ): Abrir o freio

Figura 2.1 — Sinais no conector XC1 para movimentagdo horizontal de carga com referéncia de velocidade via

potencidmetro eletronico

NOTA!

@ E necessério instalar o médulo acessdrio I0C-01 ou I0C-02 caso seja necessdrio utilizar as entradas
digitais DI9, DI10, DI11 e DI12 e/ou as saidas digitais DO6 e DO7. Consulte 0 manual do inversor de
frequéncia CFW-11 para mais informacdes sobre médulos acessorios.
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2.1.2 Referéncia de Velocidade via Entradas Digitais

Abaixo as conexdes de controle (entradas/saidas analdgicas, entradas/saidas digitais) feitas no conector XC1
do cartdo eletrénico de controle CC11 do CFW-11 quando a referéncia de velocidade é combinagao logica de
entradas digitais com 5 referéncias.

Funcao para Referéncia de Velocidade via Entradas Digitais

Referéncia positiva para potenciémetro

Entrada analdgica 1 (0-10 V): Sem fungao

Referéncia negativa para potenciémetro

Entrada analdgica 2 (0-10 V): Sem fungao

Saida analdgica 1: Velocidade do motor

Saida analdgica 2: Corrente do motor

Referéncia 0 V da fonte de 24 VCC

Ponto comum das entradas digitais

Fonte 24 Vcc

Ponto comum das entradas digitais

Entrada digital 1: Comando Avangar Carga

Entrada digital 2: Comando Retornar Carga

Entrada digital 3: Parada de Emergéncia

Entrada digital 4: 12 DI para Referéncia de Velocidade

Entrada digital 5: 22 DI para Referéncia de Velocidade

Entrada digital 6: 3% DI para Referéncia de Velocidade

Saida digital a relé 1 (DO1): Sem falha

Saida digital a relé 2 (DO2): Run

Conector XC1
1 REF+
2 All+
3 All-
4 REF-
5 Al2+
6 Al2-
7 AO1
8 AGND
9 AO2
10 AGND
11 DGND
12 COM
13 24VCC
14 COM
15 DI
16 DI2
17 DI3
18 Di4
19 DI5
20 Di6
21 NF1
22 C1
— 23 NA1
24 NF2
25 c2
— 26 NA2
27 NF3
220Vca o8 c3
—] 29 NA3

Saida digital a relé 3 (DOQ): Abrir o freio

Figura 2.2 — Sinais no conector XC1 para movimentagdo horizontal de carga com referéncia de velocidade via
combinacdo Iogica de entradas digitals

NOTA!

@ E necessério instalar o médulo acessdrio I0C-01 ou I0C-02 caso seja necessdrio utilizar as entradas
digitais DI9, DI10, DI11 e DI12 e/ou as saidas digitais DO6 e DO7. Consulte 0 manual do inversor de
frequéncia CFW-11 para mais informacdes sobre médulos acessorios.
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2.1.3 Referéncia de Velocidade via Entrada Analdgica Al1

Abaixo as conexdes de controle (entradas/saidas analdgicas, entradas/saidas digitais) feitas no conector XC1
do cartao eletrdnico de controle CC11 do CFW-11 quando a referéncia de velocidade € via entrada analdgica

Funcao para Referéncia de Velocidade via Entrada Analdgica Al1

Referéncia positiva para potenciémetro

Entrada analdgica 1 (0-10 V): Referéncia de velocidade

Referéncia negativa para potenciémetro

Entrada analdgica 2 (0-10 V): Sem fungao

Saida analdgica 1: Velocidade do motor

Saida analdgica 2: Corrente do motor

Referéncia 0 V da fonte de 24 VCC

Ponto comum das entradas digitais

Fonte 24 Vcc

Ponto comum das entradas digitais

Entrada digital 1: Comando Avangar Carga

Entrada digital 2: Comando Retornar Carga

Entrada digital 3: Parada de Emergéncia

Entrada digital 4: Sem funcao

Entrada digital 5: Sem fungao

Entrada digital 6: Sem funcao

Saida digital a relé 1 (DO1): Sem falha

Saida digital a relé 2 (DO2): Run

All.
Conector XC1
cw 1 REF+
= 2 A+
o 3 Al-
4 REF-
5 Al2+
6 Al2-
7 AO1
8 AGND
9 AO2
10 AGND
11 DGND
12 COM
13 | 24vce
14 COM
—— 15 D
— —| 16 DI2
L 17 DI3
18 DI4
19 DI5
20 DI6
21 NF1
22 C1
—1 23 NA1
24 NF2
25 c2
— 26 NA2
27 NF3
220Vca o8 c3
— 29 NA3

Saida digital a relé 3 (DOQ): Abrir o freio

Figura 2.3 — Sinais no conector XC1 para movimentagdo horizontal de carga com referéncia de velocidade via

entrada analogica Al'1

NOTA!

@ E necessério instalar o médulo acessdrio I0C-01 ou I0C-02 caso seja necessdrio utilizar as entradas
digitais DI9, DI10, DI11 e DI12 e/ou as saidas digitais DO6 e DO7. Consulte 0 manual do inversor de
frequéncia CFW-11 para mais informacdes sobre médulos acessorios.
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2.1.4 Referéncia de Velocidade via Redes de Comunicacao

Abaixo as conexdes de controle (entradas/saidas analdgicas, entradas/saidas digitais) feitas no conector XC1
do cartdo eletrébnico de controle CC11 do CFW-11 quando a referéncia de velocidade € via redes de

Funcéao para Referéncia de Velocidade via Redes de Comunicacao

Referéncia positiva para potenciémetro

Entrada analdgica 1 (0-10 V): Sem funcao

Referéncia negativa para potenciémetro

Entrada analdgica 2 (0-10 V): Sem fungao

Saida analdgica 1: Velocidade do motor

Saida analdgica 2: Corrente do motor

Referéncia 0 V da fonte de 24 VCC

Ponto comum das entradas digitais

Fonte 24 Vcc

Ponto comum das entradas digitais

Entrada digital 1: Sem fungao

Entrada digital 2: Sem funcao

Entrada digital 3: Parada de Emergéncia

Entrada digital 4: Sem fungao

Entrada digital 5: Sem fungao

Entrada digital 6: Sem fungao

Saida digital a relé 1 (DO1): Sem falha

Saida digital a relé 2 (DO2): Run

comunicagéo.

Conector XC1

1 REF+

2 All+

3 All-

4 REF-

5 A2+

6 Al2-

7 AO1

8 AGND

9 AO2

10 AGND

11 DGND

12 COM

13 24VCC

14 COM

15 DI

16 DI2
L 17 DI3
18 DI4

19 DI5

20 Dl6

21 NF1

22 C1
— 23 NA1
24 NF2

25 c2
— 26 NA2
27 NF3

220Vca

28 C3
1 29 NA3

Saida digital a relé 3 (DOQ): Abrir o freio

Figura 2.4 — Sinais no conector XC1 para movimentagdo horizontal de carga com referéncia de velocidade via

redes de comunicacdo

NOTA!

@ E necessério instalar o médulo acessdrio I0C-01 ou I0C-02 caso seja necessdrio utilizar as entradas
digitais DI9, DI10, DI11 e DI12 e/ou as saidas digitais DO6 e DO7. Consulte 0 manual do inversor de
frequéncia CFW-11 para mais informacdes sobre médulos acessorios.
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2.2 ACIONAMENTO DO FREIO

O freio é o elemento na movimentagao de carga responsavel por segurar a carga quando o motor ndo esta em
funcionamento. Por isto € muito importante que 0 mesmo seja configurado para operar no modo mais seguro
possivel.

A alimentagéo da bobina de acionamento do eletroima do freio é feita por corrente continua, que pode ser
fornecida diretamente por uma fonte de tensdo continua ou por uma ponte retificadora que transforma a
corrente alternada em continua € € composta por diodos e varistores, que filtram picos indesejaveis de tensao
e permitem um rapido desligamento da corrente elétrica.

NOTA!
Recomenda-se sempre alimentar o freio por corrente continua, pois proporciona maior rapidez e
confiabilidade na operacéo do freio.

2.2.1 Esquema de Ligacao

NOTA!
Os esquemas de ligacdo apresentados a seguir sdo validos para motofreios WEG. O mesmo deve
ser adequado para outros tipos de freio ou motofreio.

2.2.1.1 Alimentacao em Corrente Alternada

Normalmente motofreios admitem dois sistemas de frenagem: normal e rapida.

m Frenagem Normal: a interrupgao da alimentacéo CC para o que o freio feche é feito através da retirada da
alimentagdo em corrente alternada nos bornes 1 e 2.

Contator

CFW-11 Comando E:j- * —-—

do Freio

0O ~ O +0
2 1 6
Ponte

_g Retificadora _ o]

At

——
»d

Freio

Figura 2.6 — Esquema de ligacao da ponte retificadora para frenagem normal
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m Frenagem Répida: a interrupcéo da alimentagéo CC para o que o freio feche ¢ feito diretamente na fonte da

corrente continua nos bornes 3 e 4 mantendo os bornes 1 e 2 com alimentacao alternada.

=

RS
V4

|

|
|
|
| +
|
|
|

]
I
i
1] e e o ————

I
I o) 0o ~ O +O
Contator M 4 2 1 6

JK Comando |:::]- AL Ponte
do Freio 13 Retificadora _ 3

Freio

Figura 2.6 — Esquema de ligacao da ponte retificadora para frenagem rapida

2.2.1.2 Alimentacao em Corrente Continua

A ligagdo deve ser realizada diretamente nos terminais do freio, conforme a tensdo indicada na placa de

identificag&o de alimentagao do freio.
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3 DESCRICAO DOS PARAMETROS

A seguir serdo apresentados os pardmetros da aplicacdo para movimentagdo horizontal de carga, tanto do
inversor de frequéncia CFW-11 quanto da SoftPLC.

NOTA!

@ A faixa de valores dos parametros do CFW-11 esta customizada para a aplicagdo de movimentacao
horizontal de carga. Consulte 0 manual de programacéo do CFW-11 para mais detalhes sobre os
parametros.

Simbolos para descricao das propriedades:

RO Pardmetro somente de leitura
RW Parametro de leitura e escrita
CFG Pardmetro somente pode ser alterado com motor parado

Vetorial Pardmetro somente para o modo de controle vetorial
3.1 FONTE DOS COMANDOS

Este grupo de parémetros permite ao usuario configurar a fonte de origem dos comandos do inversor de
frequéncia CFW-11. Para esta aplicacéo, o inversor em situacdo LOCAL é controle feito pela HMI, e em
situacdo REMOTO ¢é controle feito pela SoftPLC.

Situacao LOCAL:
Permite ao usuario comandar o motor da movimentacao horizontal de carga acionado pelo inversor CFW-11
desconsiderando as ldgicas de controle.

Situacao REMOTO:
Habilita as Iégicas de controle da movimentacao horizontal de carga conforme programacéo feita pelo usuario.

P0220 - Selecao da Fonte LOCAL/REMOTO

P0221 - Selecao da Referéncia de Velocidade - Situacao LOCAL

P0222 - Selecao da Referéncia de Velocidade - Situacao REMOTO
P0223 - Selecao do Sentido de Giro - Situacao LOCAL

P0226 - Selecao do Sentido de Giro - Situacao REMOTO

P0224 - Selecao de Gira / Para - Situacao LOCAL

P0227 - Selecao de Gira / Para - Situacao REMOTO

P0225 - Selecao de JOG - Situacao LOCAL
P0228 - Selecao de JOG - Situacao REMOTO

NOTA!

@ Consulte 0 manual de programacao do CFW-11 para mais informacdes sobre os parametros da
fonte dos comandos. No assistente de configuragao foram retiradas algumas opg¢des de valores
para os parametros.

3.1.1 Configuragcao dos Comandos

Este grupo de parémetros permite ao usuario configurar algumas particularidades dos comandos do inversor
de frequéncia CFW-11 necessaérias na aplicacao para movimentagao horizontal de carga.
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P0229 - Selecao Modo de Parada

Faixa de 0 = Parada por Rampa Padrao: O
Valores: 1 = Parada por Inércia

2 = Parada Rapida

3 = Parada por Rampa com reset de Ig*

4 = Parada Rapida com reset de Iq*
Propriedades:
Grupos de acesso via HMI: 01 GRUPOS PARAMETROS |

L |20 Rampas |

Descricao:
Este pardmetro define 0 modo de parada do motor quando o inversor recebe o comando “Para”.

NOTA!

@ As opcdes 3 e 4 estardo operacionais apenas para controle vetorial com encoder. A diferenca de
comportamento em relacao as opgdes 0 e 2 estdo no reset da referéncia da corrente de torque (Ig¥).
Este reset ocorrera na transicao do estado do inversor de Run para Ready apds executar um
comando de “Para”. O objetivo é evitar que um valor alto de corrente fique memorizado no regulador
de velocidade, por exemplo, ao utilizar um freio mecanico para parar o eixo do motor antes que a
sua velocidade seja nula.

NOTA!
@ Consulte 0 manual de programacao do CFW-11 para mais informagdes sobre 0 modo de parada.

P1024 - Habilita uso de Filtro nos Comandos Avancar e Retornar

Faixa de 0 = Inativo Padrao: O
Valores: 1 = Ativo
Propriedades:
Grupos de acesso via HMI: 01 GRUPOS PARAMETROS |
L |50 SoftPLC |

Descricao:

Este parametro habilita o uso um tempo de 100 ms como filtro para aceitar os comandos avancar e retornar
via as entradas digitais DI1 e DI2 para evitar que comandos muito rapidos ou falsos sejam aceitos pela
movimentagao horizontal de carga.

Com valor em “0” (inativo), ndo existe filtro nas entradas digitais DI1 e DI2.

Com valor em “1” (ativo), é aplicado o filtro de 100 ms nas entradas digitais DI1 e DI2 na mudanca do estado
l6gico “0” para “1”. Na mudanca de “1” para “0” nao existe filtro.

P1026 - Inverte Sentido de Giro do Motor

Faixa de 0 = Desabilitado Padrao: O
Valores: 1 = Habilitado
Propriedades: CFG
Grupos de acesso via HMI: 01 GRUPOS PARAMETROS |
L |50 SoftPLC |

Descricao:
Este parametro inverte o sentido de giro do motor adotado como padréo para os comandos avancar e retornar
acarga.

Com valor em “0” (desabilitado), comando avancar € sentido de giro horario e comando retornar € sentido de
giro anti-horario.
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Com valor em “1” (habilitado), comando avangar é sentido de giro anti-horario e comando retornar é sentido de
giro horario.

P1027 - Tempo para Desmagnetizar o Motor

Faixa de 0a 65000 s Padrao: 600 s
Valores:
Propriedades:
Grupos de acesso via HMI: 01 GRUPOS PARAMETROS |
L |50 SoftPLC |

Descricao:

Este parédmetro define o intervalo de tempo sem que seja executado um comando "Avangar Carga" ou
"Retornar Carga" para que o drive seja desabilitado geral, desmagnetizando assim o motor. Isto evita que o
motor permaneca energizado durante um tempo em que a movimentacao horizontal de carga nao esta sendo
utilizada.

NOTA!

@ A permanéncia do motor magnetizado na auséncia de comando “Avancar Carga” ou “Retornar
Carga” permite uma resposta mais rapida do motor quando os mesmos forem executados,
agilizando assim, o seu funcionamento.

3.2 RAMPAS

Este grupo de pardmetros permite ao usuario configurar as rampas do inversor para que 0 motor seja
acelerado ou desacelerado de forma mais rapida ou mais lenta.

P0100 — Tempo de Aceleracao

Faixa de 0.0a999.9s Padrao: 3.0s
Valores:
Propriedades:
Grupos de acesso via HMI: 01 GRUPOS PARAMETROS |
L |20 Rampas |

Descricao:
Este pardmetro define o tempo para acelerar linearmente de O a velocidade maxima (definida em P0O134).

P0101 — Tempo de Desaceleracao

Faixa de 0.02999.9s Padrao: 2.0s
Valores:
Propriedades:
Grupos de acesso via HMI: 01 GRUPOS PARAMETROS |
L [20 Rampas |

Descricao:
Este pardmetro define o tempo para desacelerar linearmente da velocidade maxima (definida em P0134) até 0,
exceto quando se executa um comando de parada de emergéncia.

P0103 — Tempo para Parada de Emergéncia (Desaceleracao 22 Rampa)

Faixa de 0.02999.9s Padrao: 0.3s
Valores:
Propriedades:
Grupos de acesso via HMI: |O1 GRUPOS PARAMETROS |
L [20 Rampas |
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Descricao:

Este par@metro define o tempo para desacelerar linearmente da velocidade maxima (definida em P0134) até 0
quando for executado o comando para parada de emergéncia via entrada digital DI3, chave limite fim de curso
“Parar Avancar” acionada ou chave limite fim de curso “Parar Retornar” acionada.

P0104 - Rampa S

Faixa de 0 = Inativa (linear) Padrao: O
Valores: 1=50%
2=100%

Propriedades: A
Grupos de acesso via HMI: |01 GRUPOS PARAMETROS |
L [20 Rampas |

Descricao:
Este parametro permite que as rampas de aceleracao e desaceleracao tenham um perfil ndo-linear, similar a
Um I£S’J-

A rampa S reduz choques mecénicos durante aceleracdes e desaceleragoes.

P0105 — Selecao 19/2* Rampa

Faixa de 6 = SoftPLC Padrao: ©
Valores:
Propriedades:
Grupos de acesso via HMI: 01 GRUPOS PARAMETROS |
L |20 Rampas |

Descricao:
Este parametro define a fonte de origem do comando que ira selecionar entre a 12 Rampa e a 22 Rampa, sendo
configurado para a aplicagdo de movimentagao horizontal de carga somente a fonte SoftPLC.

NOTA!
Consulte 0 manual de programacao do CFW-11 para mais informacdes sobre os pardmetros de
rampas.

3.3 LIMITES DE VELOCIDADE

Este grupo de pardmetros permite ao usuario configurar os limites de velocidade do motor.

P0133 - Limite de Referéncia de Velocidade Minima

Faixa de 0 a 18000 rpm Padrao: 150 rpm (5.0 Hz)
Valores:
Propriedades:
Grupos de acesso via HMI: |01 GRUPOS PARAMETROS |
L |22 Limites Velocidade |

Descricao:

Este parametro define o valor minimo da referéncia de velocidade do motor quando o inversor é habilitado. E o
valor utilizado como referéncia de velocidade quando a chave limite fim de curso “Reduzir Velocidade ao
Avancar” ou “Reduzir Velocidade ao Retornar” forem acionadas.

P0134 - Limite de Referéncia de Velocidade Maxima

Faixa de 0 a 18000 rpm Padrao: 1800 rpm
Valores:
Propriedades:
Grupos de acesso via HMI: |01 GRUPOS PARAMETROS |
L [22 Limites Velocidade |
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Descricao:
Este parametro define o valor maximo da referéncia de velocidade do motor quando o inversor € habilitado. E o
valor utilizado quando a movimentagao horizontal de carga estiver operando em “carga leve”.

NOTA!
Consulte 0 manual de programacao do CFW-11 para mais informacdes sobre os pardmetros de
limites de velocidade.

3.4 FRENAGEM REOSTATICA

Este grupo de par@metros permite ao usuario configurar o resistor de frenagem a ser utilizado na frenagem
reostatica.

P0154 - Resistor de Frenagem

P0155 - Poténcia Permitida no Resistor de Frenagem

NOTA!
Consulte 0 manual de programacao do CFW-11 para mais informacdes sobre os parémetros da
frenagem reostatica.

3.5 REFERENCIAS DE VELOCIDADE

Este grupo de par@metros permite ao usuério configurar o controle da referéncia de velocidade para a
movimentag&o horizontal de carga.

P1023 - Configuracao do Controle da Referéncia de Velocidade

Faixa de 0 = Referéncia de Velocidade via Potenciémetro Eletrénico (PE) Padrao: 2
Valores: 1 = Uma Referéncia de Velocidade via Entrada Digital DI4
2 = Duas Referéncias de Velocidade via Entrada Digital DI4
3 = Trés Referéncias de Velocidade via Entradas Digitais DI4 e DI5
4 = Quatro Referéncias de Velocidade via Entradas Digitais DI4 e DI5
5 = Cinco Referéncias de Velocidade via Entradas Digitais DI4, DI5 e DI6
6 = Referéncia de Velocidade via Entrada Analdgica Al1 (Step Less)
7 = Referéncia de Velocidade via Redes de Comunicagao
Propriedades: CFG
Grupos de acesso via HMI: 01 GRUPOS PARAMETROS |

L |50 SoftPLC |

Descricao:
Este par@metro define como sera feito o controle da referéncia de velocidade para a movimentacao horizontal
de carga.

Tabela 3.1 — Descrigdao do controle da referéncia de controle

P1023 Descricao
Define que a referéncia de velocidade sera controlada via ldgica de potenciémetro eletrénico (PE) elaborada com os comandos
0 para “Avangar a Carga”, “Retornar a Carga” e “Acelera a Carga (aumenta referéncia de velocidade)”.
Define que havera uma referéncia de velocidade controlada via combinagéo légica dos comandos para “Avangar a Carga”,
1 “Retornar a Carga” e “12 Entrada Digital para Referéncia de Velocidade (DI4)”.
Define que havera duas referéncias de velocidade controlada via combinagao légica dos comandos para “Avancar a Carga”,
2 “Retornar a Carga” e “12 Entrada Digital para Referéncia de Velocidade (DI4)”.
Define que havera trés referéncias de velocidade controlada via combinacéo légica dos comandos para “Avangar a Carga”,
3 “Retornar a Carga”, “12 Entrada Digital para Referéncia de Velocidade (DI4)” e “22 Entrada Digital para Referéncia de Velocidade
D15)”.
Define que havera quatro referéncias de velocidade controlada via combinagao légica dos comandos para “Avangar a Carga”,
4 “Retornar a Carga”, “12 Entrada Digital para Referéncia de Velocidade (DI4)” e “22 Entrada Digital para Referéncia de Velocidade
DI5)”.
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Define que havera cinco referéncias de velocidade controlada via combinagéo légica dos comandos para “Avangar a Carga”,
5 “Retornar a Carga”, “12 Entrada Digital para Referéncia de Velocidade (DI4)”, “22 Entrada Digital para Referéncia de Velocidade
(DI5)” e “3? Entrada Digital para Referéncia de Velocidade (DI6)”.

Define que a referéncia de velocidade sera controlada via valor lido pela entrada analégica Al1 em combinagdo com os
6 comandos para “Avancar a Carga” e “Retornar a Carga”.

Define que a referéncia de velocidade sera escrita via redes de comunicagéo e que os comandos para “Avangar Carga” e
7 “Retornar Carga” serao efetuados via palavra de controle via redes (P1022).

Quando a referéncia de velocidade € via combinagéo Idgica das entradas digitais DI4, DI5 e DI6, deve ser
aplicado a seguinte tabela verdade para obtencao da referéncia de velocidade.

Tabela 3.2 — Tabela verdade com a combinagéo l0gica para referéncia de velocidade via

entradas digitais D4, DI5 e DI6

% / P1031 - Ref. P1032 - Ref. P1033 - Ref. P1034 - Ref. P1035 - Ref.
/ /% Velocidade 1 Velocidade 2 Velocidade 3 Velocidade 4 Velocidade 5
Entrada 0 ; 0 ; 0
Digital DI4
Entrada
Digital DI5 0 0 1 1 0
Entrada
Digital DI6 0 0 0 0 !
P1030 - Referéncia de Velocidade via Redes de Comunicacao
Faixa de 0.0 a 1020.0 Hz Padrao: P1023 =0: 0.0 Hz
Valores: P1023 =1: 0.0 Hz

P1023 =2: 0.0 Hz
P1023 = 3: 0.0 Hz
P1023 = 4: 0.0 Hz
P1023 = 5: 0.0 Hz
P1023 = 6: 0.0 Hz
P1023 =7: 6.0 Hz

Propriedades:

Grupos de acesso via HMI:

01 GRUPOS PARAMETROS |
L |50 SoftPLC |

Descricao:
Este pardmetro possui fungdes distintas conforme configuragéo do controle da referéncia de velocidade:

m P1023 =0, 1, 2, 3, 4, 5 ou 6, 0 parametro nao possui funcao especifica para a movimentacao horizontal de
carga.

m P1023 = 7, define o valor da referéncia de velocidade via redes de comunicagdo para a movimentagao
horizontal de carga.

P1031 - Referéncia de Velocidade 1

0.0a 1020.0 Hz P1023 = 0: 6.0 Hz
P1023 = 1: 60.0 Hz
P1023 =2: 6.0 Hz
P1023 = 3: 6.0 Hz
P1023 = 4: 6.0 Hz
P1023 = 5: 6.0 Hz
P1023 = 6: 6.0 Hz

P1023 = 7: 0.0 Hz

Faixa de Padrao:

Valores:

Propriedades:
Grupos de acesso via HMI:

01 GRUPOS PARAMETROS |
L |50 SoftPLC |
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Descricao:
Este par@metro possui fungdes distintas conforme configuragdo do controle da referéncia de velocidade:

m P1023 = 0, define o valor da referéncia minima de velocidade para a movimentagéo horizontal de carga. Ou
seja, é o valor inicial da referéncia de velocidade quando se executa 0 comando para avancar ou retornar a
carga. Apos, este valor passa a ser incrementado através do comando “acelera”.

m P1023 = 1, 2, 3, 4 ou 5, define o valor da 12 referéncia de velocidade para a movimentagao horizontal de
carga.

m P1023 = 6, define o valor da referéncia minima de velocidade para a movimentagao horizontal de carga. Ou
seja, € o valor inicial da referéncia de velocidade quando o valor lido pela entrada analdgica for 0 V, 0 mA ou 4
mA.

m P1023 =7, 0 pardmetro ndo possui funcao especifica para a movimentagao horizontal de carga.

P1032 - Referéncia de Velocidade 2

Faixa de 0.0 a 1020.0 Hz Padrdao: P1023 = 0: 60.0 Hz

Valores: P1023 =1: 0.0 Hz
P1023 = 2: 60.0 Hz
P1023 = 3: 30.0 Hz
P1023 = 4: 20.0 Hz
P1023 = 5: 15.0 Hz
P1023 = 6: 60.0 Hz
P1023 = 7: 0.0 Hz

Propriedades:

Grupos de acesso via HMI: 01 GRUPOS PARAMETROS |

L |50 SoftPLC |

Descricao:
Este parametro possui fungdes distintas conforme configuracao do controle da referéncia de velocidade:

m P1023 = O, define o valor da referéncia méaxima de velocidade para a movimentacao horizontal de carga. Ou
seja, é o0 valor maximo que o comando “acelera” via entrada digital DI4 consegue incrementar.

m P1023 = 1 ou 7, o0 parametro ndo possui funcéo especifica para a movimentagao horizontal de carga.
m P1023 = 2, 3, 4 ou 5, define o valor da 22 referéncia de velocidade para a movimentagao horizontal de carga.

m P1023 = 6, define o valor da referéncia maxima de velocidade para a movimentacao horizontal de carga. Ou
seja, € o valor maximo da referéncia de velocidade quando o valor lido pela entrada analdgica estiver em 10 V
ou 20 mA.

P1033 - Referéncia de Velocidade 3

Faixa de 0.0 a 1020.0 Hz Padrao: P1023 =0: 0.0 Hz

Valores: P1023 =1: 0.0 Hz
P1023 = 2: 0.0 Hz
P1023 = 3: 60.0 Hz
P1023 = 4: 40.0 Hz
P1023 = 5: 30.0 Hz
P1023 = 6: 0.0 Hz
P1023 = 7: 0.0 Hz

Propriedades:

Grupos de acesso via HMI: 01 GRUPOS PARAMETROS |

L |50 SoftPLC |

Descricao:
Este pardmetro possui fungdes distintas conforme configuragéo do controle da referéncia de velocidade:

m P1023=0, 1, 2, 6 ou 7, 0 pardmetro ndo possui funcao especifica para a movimentagao horizontal de carga.

Movimentagédo Horizontal de Carga | 27



ey

Descricao dos Parametros

m P1023 = 3, 4 ou 5, define o valor da 3? referéncia de velocidade para a movimentagéo horizontal de carga.

P1034 - Referéncia de Velocidade 4

Faixa de 0.0a 1020.0 Hz Padrao: P1023 =0: 0.0 Hz

Valores: P1023 =1: 0.0 Hz
P1023 = 2: 0.0 Hz
P1023 = 3: 0.0 Hz
P1023 = 4: 60.0 Hz
P1023 = 5: 45.0 Hz
P1023 = 6: 0.0 Hz
P1023 = 7: 0.0 Hz

Propriedades:

Grupos de acesso via HMI: |01 GRUPOS PARAMETROS |

L [50 SoftPLC |

Descricao:
Este pardmetro possui fungdes distintas conforme configuragéo do controle da referéncia de velocidade:

m P1023 =0, 1, 2, 3, 6 ou 7, 0 pardmetro nao possui fungdo especifica para a movimentagao horizontal de
carga.

m P1023 = 4 ou 5, define o valor da 42 referéncia de velocidade para a movimentagao horizontal de carga.

P1035 - Referéncia de Velocidade 5

Faixa de 0.0 a 1020.0 Hz Padrao: P1023 =0: 0.0 Hz

Valores: P1023 =1: 0.0 Hz
P1023 = 2: 0.0 Hz
P1023 = 3: 0.0 Hz
P1023 = 4: 0.0 Hz
P1023 = 5: 60.0 Hz
P1023 = 6: 0.0 Hz
P1023 = 7: 0.0 Hz

Propriedades:

Grupos de acesso via HMI: 01 GRUPOS PARAMETROS |

L |50 SoftPLC |

Descricao:
Este pardmetro possui fungdes distintas conforme configuragéo do controle da referéncia de velocidade:

m P1023 =0, 1, 2, 3, 4, 6 ou 7, 0 parametro nao possui funcao especifica para a movimentagao horizontal de
carga.

m P1023 = 5, define o valor da 5? referéncia de velocidade para a movimentagao horizontal de carga.

P1036 - Tempo de Permanéncia na Velocidade 1

Faixa de 0.00 a 650.00 s Padrao: 0.50s
Valores:
Propriedades:
Grupos de acesso via HMI: 01 GRUPOS PARAMETROS |
L |50 SoftPLC |

Descricao:

Este par@metro define o tempo de permanéncia da movimentacao de carga operando com a referéncia de
velocidade 1 apds o freio abrir. Ou seja, mantém a velocidade 1 durante um tempo mesmo que outra referéncia
de velocidade tenha sido selecionada pelo usuario.

Movimentagédo Horizontal de Carga | 28



Descricao dos Parametros JmE
3.6 PALAVRA DE CONTROLE

P1022 - Palavra de Controle via Redes de Comunicacao

Faixa de 0000h a FFFFh Padrao: 0000h
Valores:
Propriedades:
Grupos de acesso via HMI: |O1 GRUPOS PARAMETROS |
L |50 SoftPLC |

Descricao:

Este parametro define a palavra de controle para a movimentacdo horizontal de carga quando o controle da
referéncia de velocidade for selecionado para redes de comunicacéo (P1023 = 7).

Cada bit desta palavra representa um comando que pode ser executado via redes de comunicacao.

Tabela 3.3 — Descricao da palavra de controle via redes de comunicagao

Bits 15a2 1 0
S | B
T 3
Fungéo Xe] o O
2 < g
[0 o) C
n += (]
o) o} >
a o ¢
Bits Valores
Bit 0 0: Retira 0 comando avancar a carga.
Avancar Carga 1: Executa o comando para avancar a carga.
Bit 1 0: Retira 0 comando retornar a carga.
Retornar Carga 1: Executa o comando para retornar a carga.
Bits2a 15 Reservado.

3.7 CONFIGURAGAO DAS CHAVES LIMITE FIM DE CURSO

P1025 - Configuracao das Chaves Limite Fim de Curso

Faixa de 0 = Sem Chaves Limite Fim de Curso Padrao: O
Valores: 1 = Reduzir Velocidade no Avangar via DI5 e Reduzir Velocidade no Retornar via DI6
2 = Reduzir Velocidade no Avancar via DI5 e Parar Avancar via DI6
3 = Reduzir Velocidade no Retornar via DI5 e Parar Retornar via DI6
4 = Reduzir Velocidade no Avancar via DI9 e Reduzir Velocidade no Retornar via DI10
5 = Reduzir Velocidade no Avancgar via DI9 e Parar Avancar via DI11
6 = Reduzir Velocidade no Retornar via DI10 e Parar Retornar via DI12
7 = Reduzir Velocidade no Avancar via DI9, Reduzir Velocidade no Retornar via DI10,
Parar Avancar via DI11 e Parar Retornar via DI12
Propriedades: CFG
Grupos de acesso via HMI: |O1 GRUPOS PARAMETROS |

L |50 SoftPLC |

Descricao:

Este pardmetro configura a maneira como sera associada uma funcdo de intertravamento da aplicacéo de
movimentacao horizontal com uma entrada digital. O intertravamento nada mais € do que chaves limite fim de
curso instaladas no percurso da movimentagao horizontal de carga indicando uma condicao de funcionamento
quando forem atuadas.

m Reduzir Velocidade no Avancar, com comando para avancar a carga e sensor atuado (nivel légico “07),
desacelera o motor até a velocidade minima definida no pardmetro P0133.

m Reduzir Velocidade no Retornar, com comando para retornar a carga e sensor atuado (nivel Idgico “0”),
desacelera o motor até a velocidade minima definida no pardmetro P0133.
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m Parar Avancar, com comando para avangar a carga e sensor atuado (nivel légico “0”), efetua uma parada
normal respeitando a rampa definida em P0O101.

m Parar Retornar, com comando para retornar a carga e sensor atuado (nivel légico “0”), efetua uma parada
normal respeitando a rampa definida em P0101.

NOTA!

@ Consulte a segéo 3.8 para mais informacdes sobre a fungdo das entradas digitais lembrando que os
parametros P1023 e P1025 atuam em conjunto na execucao de comandos para a movimentagcao
horizontal de carga.

3.8 ENTRADAS DIGITAIS

Este grupo de parametros permite ao usuario configurar a fungcdo de comando de cada entrada digital no
aplicativo da movimentagéo horizontal de carga.

P0263 - Funcao da Entrada DI1

Faixa de 0 a 31 /21 = Avancar Carga (Uso PLC) Padrao: P1023 = 7: 21
Valores: P1023=7:0
Propriedades:
Grupos de acesso via HMI: 01 GRUPOS PARAMETROS | ou |07 CONFIGURACAO I/O |

L |4O Entradas Digitais | L |40 Entradas Digitais |

Descricao:

Este parametro define que a fungdo da entrada digital DI1 serd o comando para avancar a carga, sendo
executado o comando para habilitar ao funcionamento o motor no sentido de giro horario, ou giro anti-horario
caso P1026 esteja habilitado (1), (exceto quando P1023 = 7).

Em nivel logico “0”, a movimentacdo horizontal de carga é desabilitada (exceto se houver comando para
retornar a carga).

Em nivel l16gico “1”7, a movimentag&o horizontal de carga é habilitada ao funcionamento no sentido de avangar a
carga.

NOTA!
@ Quando o controle da referéncia de velocidade for programado para redes de comunicagao
(P1023=7), a entrada digital DI1 ndo possui funcéo especifica para a movimentacao horizontal de

carga.
P0264 — Funcao da Entrada DI2

Faixa de 0 a 31 /21 = Retornar Carga (Uso PLC) Padrao: P1023 = 7: 21
Valores: P1023=7:0

Propriedades: _ =
Grupos de acesso via HMI: 01 GRUPOS PARAMETROS | ou |07 CONFIGURACAO I/O |
L |40 Entradas Digitais | L |40 Entradas Digitais |

Descricao:

Este parametro define que a fungdo da entrada digital DI2 sera o comando para retornar a carga, sendo
executado o comando para habilitar ao funcionamento o motor no sentido de giro anti-horario, ou giro horario
caso P1026 esteja habilitado (1), (exceto quando P1023 = 7).

Em nivel logico “0”, a movimentag&o horizontal de carga é desabilitada (exceto se houver comando para
avancar a carga).

Em nivel l16gico “1”7, a movimentag&o horizontal de carga é habilitada ao funcionamento no sentido de retornar a
carga.
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NOTA!
@ Quando o controle da referéncia de velocidade for programado para redes de comunicagéo
(P1023=7), a entrada digital DI2 ndo possui fungéo especifica para a movimentagcao horizontal de

carga.
P0265 - Funcao da Entrada DI3

Faixa de 0a31/0=Sem Fungéao Padrao: 21
Valores: 2 = Parada por Inércia (Habilita Geral)

3 = Parada Rapida
21 = Parada de Emergéncia (Uso PLC)
Propriedades:
Grupos de acesso via HMI: 01 GRUPOS PARAMETROS | ou |07 CONFIGURACAO I/O |
L |40 Entradas Digitais | L |40 Entradas Digitais |

Descricao:
Este pardmetro define que a fungdo da entrada digital DI3 sera executar uma parada do funcionamento da
movimentagao de horizontal de carga.

m Sem Fungéo, define que ndo sera executado comando algum de parada de funcionamento da movimentagéo
horizontal de carga.

m Parada por Inércia (Habilita Geral), define que a parada de funcionamento sera por inércia onde o motor gira
livremente (0 motor é desmagnetizado).

Em nivel logico “0”, executa o comando de parada por inércia ndo exercendo controle para desacelerar o
motor da movimentacao horizontal de carga, ou seja, 0 motor gira livremente permanecendo desmagnetizado.
Gera a mensagem de alarme “A752: Parada por Inércia” até que a entrada digital DI3 esteja em nivel l6gico “1”.

Em nivel l6gico “1”, indica que a movimentacao horizontal de carga esté habilitada para que seja executado o
comando para avancgar ou retornar a carga.

m Parada Rapida, define que a parada de funcionamento sera por rampa nula, fazendo com o que o motor seja
desacelerado até O rpm no menor tempo possivel.

Em nivel I6gico “0”, executa 0 comando de parada rapida com rampa de desaceleragao nula, fazendo com que
o0 motor da movimentacao horizontal de carga pare no menor tempo possivel. Gera a mensagem de alarme
“A754: Parada Rapida” até que a entrada digital DI3 esteja em nivel [dgico “1”.

Em nivel légico “17, indica que a movimentacao horizontal de carga esta habilitada para que seja executado o
comando para avangar ou retornar a carga.

m Parada de Emergéncia, define que a parada de funcionamento sera conforme a rampa de desaceleragdo
programada em P0103.

Em nivel I6gico “0”, executa o comando de parada de emergéncia desacelerando o motor da movimentacao de
horizontal de carga conforme rampa programada em P0103. Gera a mensagem de alarme “A756: Parada de
Emergéncia” até que a entrada digital DI3 esteja em nivel légico “17.

Em nivel légico “17, indica que a movimentacao horizontal de carga esta habilitada para que seja executado o
comando para avangar ou retornar a carga.

NOTA!
Este comando se sobrepde ao comando para avancgar ou retornar a carga, executando a parada da
movimentagao horizontal de carga nao permitindo a execucdo de um novo comando.
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P0266 - Funcao da Entrada DI4

Faixa de 0a31/21 = Acelera (Uso PLC) Padrao: P1023 =0: 21

Valores: 21 = 12 DI para Referéncia de Velocidade (Uso PLC) P1023 = 1: 21
21 = 12 DI para Referéncia de Velocidade (Uso PLC) P1023 = 2: 21
21 = 12 DI para Referéncia de Velocidade (Uso PLC) P1023 = 3: 21
21 = 12 DI para Referéncia de Velocidade (Uso PLC) P1023 = 4: 21
21 = 12 DI para Referéncia de Velocidade (Uso PLC) P1023 = 5: 21
0 = Sem Funcao P1023 =6:0
0 = Sem Funcao P1023=7:0

Propriedades: _ _
Grupos de acesso via HMI: 01 GRUPOS PARAMETROS | ou |07 CONFIGURACAO I/O |
L |40 Entradas Digitais | L |40 Entradas Digitais |

Descricao:
Este parametro possui fungdes distintas conforme configuracao do controle da referéncia de velocidade:

m P1023 = O, define que a fungdo da entrada digital DI4 sera executar o comando para acelerar (aumentar) a
referéncia de velocidade na movimentagdo horizontal de carga. Atua em conjunto com o comando para
avancar ou retornar a carga.

Em nivel I6gico “0”, congela o valor atual da referéncia de velocidade da movimentagao horizontal de carga
caso esteja ainda ativo o comando para avancar (DI1) ou retornar (DI2) a carga.

Em nivel légico “1”, acelera (aumenta) a referéncia de velocidade da movimentagéo horizontal de carga
conforme rampa de aceleracao definida em PO100 até o valor maximo definido em P1032.

Quando se executa 0 comando para avangar ou retornar a carga, a movimentacao horizontal é acelerada até o
valor programado em P1031. Entdo caso seja acionado o comando para acelerar, a movimentagao horizontal é
acelerada deste valor até um maximo valor programado em P1032. Caso o comando para acelerar seja
retirado antes de chegar a este valor maximo, € mantida a velocidade atual (congela o valor) como referéncia de
velocidade na movimentagao horizontal de carga. Ao se retirar o comando para avangar ou retornar a carga, a
movimentagao horizontal de carga é desacelerada até 0 rpm.

m P1023 =1, 2, 3, 4 ou 5, define que a fungdo da entrada digital DI4 sera a 12 entrada digital da combinagao
l6gica das entradas digitais que define a referéncia de velocidade na movimentagdo horizontal de carga
conforme descrito na se¢do 3.3.

m P1023 = 6 ou 7, define que a entrada digital DI4 ndo possui fungdo especifica para a movimentacéo
horizontal de carga.

P0267 - Funcao da Entrada DI5

Faixa de 0a31/21=FCR. Vel. Avancar / R. Vel. Retornar (Uso PLC) Padrao: P1023=0:0
Valores: 21 = FC Red. Vel. Avancar / FC Red. Vel. Retornar (Uso PLC) P1023=1:0
21 = FC Red. Vel. Avancar / FC Red. Vel. Retornar (Uso PLC) P1023=2:0
21 = 22 DI para Referéncia de Velocidade (Uso PLC) P1023 = 3: 21
21 = 22 DI para Referéncia de Velocidade (Uso PLC) P1023 = 4: 21
21 = 22 DI para Referéncia de Velocidade (Uso PLC) P1023 = 5: 21
21 = FC Red. Vel. Avancar / FC Red. Vel. Retornar (Uso PLC) P1023=6: 0
21 = FC Red. Vel. Avancar / FC Red. Vel. Retornar (Uso PLC) P1023=7:0

Propriedades: _ =
Grupos de acesso via HMI: 01 GRUPOS PARAMETROS | ou |07 CONFIGURACAO I/O |
L |40 Entradas Digitais | L |40 Entradas Digitais |

Descricao:
Este parametro possui fungdes distintas conforme configuracao do controle da referéncia de velocidade:

m P1023=0,1,2,6 0u 7 e P1025 =0, 4, 5, 6 ou 7, definem que a entrada digital DI5 ndo possui fungéo
especifica para a movimentagao horizontal de carga.
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m P10283=0,1,2,6 0u7eP1025 =1 ou 2, definem que a fungdo da entrada digital DI5 serd a chave limite de
fim de curso com a funcéo “Reduzir Velocidade no Comando Avancar”.

Em nivel logico “0” (sensor atuado) e com comando para avangar, desacelera o0 motor até a velocidade minima
definida no parametro P0O133.

Em nivel I6gico “1” (sensor ndo atuado), permite comandos para avancar e retornar a carga.

m P1023 =0, 1, 2, 6 ou 7 e P1025 = 3, definem que a funcao da entrada digital DI5 sera a chave limite de fim
de curso com a funcéo “Reduzir Velocidade no Comando Retornar”.

Em nivel l6gico “0” (sensor atuado) e com comando para retornar, desacelera 0 motor até a velocidade minima
definida no parametro PO133.

Em nivel Idgico “1” (sensor ndo atuado), permite comandos para avancgar e retornar a carga.
m P1023 = 3, 4 ou 5, define que a funcao da entrada digital DI5 sera a 22 entrada digital da combinacao Iégica

das entradas digitais que define a referéncia de velocidade na movimentagao horizontal de carga conforme
descrito na segéo 3.3.

P0268 - Funcao da Entrada DI6

Faixa de 0a31/21=FCR. Ret. /Parar Avan. / Parar Ret. (Uso PLC) Padrao: P1023=0:0
Valores: 21 = FC Red. Vel. Retornar / Parar Avan. / Parar Ret. (Uso PLC) P1023=1:0
21 = FC Red. Vel. Retornar / Parar Avan. / Parar Ret. (Uso PLC) P1023=2:0
0 = Sem Funcao P1023=3:0
0 = Sem Funcao P1023=4:0
21 = 32 DI para Referéncia de Velocidade (Uso PLC) P1023 = 5: 21
21 = FC Red. Vel. Retornar / Parar Avan. / Parar Ret. (Uso PLC) P1023 =6:0
21 = FC Red. Vel. Retornar / Parar Avan. / Parar Ret. (Uso PLC) P1023=7:0

Propriedades: i _
Grupos de acesso via HMI: 01 GRUPOS PARAMETROS | ou |07 CONFIGURACAO I/O |
L |40 Entradas Digitais | L |40 Entradas Digitais |

Descricao:
Este pardmetro possui fungdes distintas conforme configuragéo do controle da referéncia de velocidade:

m P1023=0,1,2,6 0u7eP1025 =0, 4, 5, 6 ou 7, definem que a entrada digital DI6 ndo possui funcédo
especifica para a movimentagao horizontal de carga.

m P1023 =0, 1, 2,6 ou 7 e P1025 = 1, definem que a funcao da entrada digital DI6 sera a chave limite de fim
de curso com a funcéo “Reduzir Velocidade no Comando Retornar”.

Em nivel lI6gico “0” (sensor atuado) e com comando para retornar, desacelera 0 motor até a velocidade minima
definida no parametro P0O133.

Em nivel Idgico “1” (sensor ndo atuado), permite comandos para avancgar e retornar a carga.

m P1023 =0, 1, 2,6 ou 7 e P1025 = 2, definem que a funcao da entrada digital DI6 sera a chave limite de fim
de curso com a fungéo “Parar Avancar”.

Em nivel logico “0” (sensor atuado) e com comando para avangar, efetua uma parada de emergéncia
respeitando a rampa definida em P0O103.

Em nivel Idgico “1” (sensor ndo atuado), permite comandos para avancar e retornar a carga.

m P1023 =0, 1, 2, 6 ou 7 € P1025 = 3, definem que a funcao da entrada digital DI6 sera a chave limite de fim
de curso com a fungéo “Parar Retornar”.
Em nivel logico “0” (sensor atuado) e com comando para retornar, efetua uma parada de emergéncia
respeitando a rampa definida em P0103.

Em nivel [6gico “1” (sensor ndo atuado), permite comandos para avancar e retornar a carga.
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m P1023 = 3 ou 4, definem que a entrada digital DI6 ndo possui fungdo especifica para a movimentagéo
horizontal de carga.

m P1023 = 5, define que a fungédo da entrada digital DI6 sera a 3 entrada digital da combinagao légica das
entradas digitais que define a referéncia de velocidade na movimentacéo horizontal de carga conforme descrito
na segao 3.3.

NOTA!

@ Consulte o manual de programacéo do CFW-11 para mais informagdes sobre os parametros das
entradas digitais. No assistente de configuragéo foram retiradas algumas op¢des de valores para 0s
parametros.

Funcao da Entrada DI9

Descricao:
Entrada digital do acessorio I0C-01 ou I0C-02 de uso exclusivo da funcao SoftPLC ndo possuindo parametro
para configuragdo da sua funcéo.

m P1025 =0, 1, 2, 3 ou 6, define que a entrada digital DI9 nao possui funcao especifica para a movimentagéo
horizontal de carga.

m P1025 = 4, 5 ou 7, define que a funcdo da entrada digital DI9 sera a chave limite de fim de curso com a
fungéo “Reduzir Velocidade no Comando Avancgar”.

Em nivel logico “0” (sensor atuado) e com comando para avangar, desacelera 0 motor até a velocidade minima
definida no parametro PO133.

Em nivel I6gico “1” (sensor ndo atuado), permite comandos para avancar e retornar a carga.

Funcao da Entrada DI10

Descricao:
Entrada digital do acessorio I0C-01 ou I0C-02 de uso exclusivo da fungao SoftPLC ndo possuindo parametro
para configuracao da sua funcgao.

m P1025 =0, 1, 2, 3 ou 5, define que a entrada digital DI10 ndo possui funcao especifica para a movimentagao
horizontal de carga.

m P1025 = 4, 6 ou 7, define que a funcao da entrada digital DI10 sera a chave limite de fim de curso com a
funcdo “Reduzir Velocidade no Comando Retornar”.

Em nivel logico “0” (sensor atuado) e com comando para retornar, desacelera o motor até a velocidade minima
definida no pardmetro P0O133.

Em nivel I6gico “1” (sensor ndo atuado), permite comandos para avancar e retornar a carga.

Funcao da Entrada DI11

Descricao:
Entrada digital do acessorio I0C-01 ou I0C-02 de uso exclusivo da funcao SoftPLC ndo possuindo parametro
para configuracdo da sua funcao.

m P1025 = 0, 1, 2, 3, 4 ou 6, define que a entrada digital DI11 nao possui funcao especifica para a
movimentag&o horizontal de carga.

m P1025 = 5 ou 7, define que a funcao da entrada digital DI11 sera a chave limite de fim de curso com a fungéao
“Parar Avancar”.

Em nivel logico “0” (sensor atuado) e com comando para avangar, efetua uma parada de emergéncia
respeitando a rampa definida em P0O103.
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Em nivel I6gico “1” (sensor ndo atuado), permite comandos para avancgar e retornar a carga.

Funcao da Entrada DI12

Descricao:
Entrada digital do acessorio I0C-01 ou I0C-02 de uso exclusivo da fungao SoftPLC ndo possuindo parametro
para configuracdo da sua funcao.

m P1025 = 0, 1, 2, 3, 4 ou 5, define que a entrada digital DI12 nao possui funcao especifica para a
movimentag&o horizontal de carga.

m P1025 = 6 ou 7, define que a funcao da entrada digital DI12 sera a chave limite de fim de curso com a fungéao
“Parar Retornar”.

Em nivel logico “0” (sensor atuado) e com comando para avangar, efetua uma parada de emergéncia
respeitando a rampa definida em PO103.

Em nivel Idgico “1” (sensor ndo atuado), permite comandos para avancgar e retornar a carga.

NOTA!
Consulte o guia de instalacédo, configuracéo e operacao do acessorio I0OC-01 ou I0C-02 para mais
informacgdes sobre as entradas digitais DI9, DI10, DI11 e DI12.

3.9 SAIDAS DIGITAIS

Este grupo de pardmetros permite ao usuario configurar a funcdo de comando de cada saida digital no
aplicativo da movimentagéo horizontal de carga.

P0275 - Funcao da Saida DO1 (RL1)
P0276 - Funcao da Saida DO2 (RL2)
P0277 - Funcao da Saida DO3 (RL3)

Faixa de 0 a 36/ 28 = Abrir o Freio (Uso PLC) Padrao: P0275 =13
Valores: P0276 = 11
P0277 = 28

Propriedades: _ =
Grupos de acesso via HMI: 01 GRUPOS PARAMETROS | ou |07 CONFIGURACAO I/O |
L |41 Saidas Digitais | L |41 Saidas Digitais |

Descricao:

Estes parametros definem a funcao das saidas digitais DO1, DO2 e DO3. Caso seja selecionada a fungéo “28 =
Abrir o Freio (Uso PLC)”, assume a funcdo de comandar o freio da movimentacéo horizontal de carga.
Conforme a secao 2.1, deve ser utilizado o contato NA do relé da saida digital DO1, DO2 e DOS.

NOTA!
@ Consulte a secédo 3.12 deste manual de aplicacdo para mais informacdes sobre a légica de
acionamento do freio.

NOTA!

@ Consulte o manual de programacéo do CFW-11 para mais informagdes sobre os parametros das
saidas digitais. No assistente de configuracao foram retiradas algumas opg¢des de valores para 0s
parametros.
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Funcao da Saida DO6

Descricao:

Saida digital do acessdrio I0C-01 ou I0C-02 de uso exclusivo da funcao SoftPLC nao possuindo parédmetro
para configuracdo da sua fungédo. Possui a funcdo de indicar a ocorréncia do alarme “A770 = Sobrecarga
Momentanea”.

NOTA!
Consulte a segdo 3.13 deste manual de aplicagdo para mais informagdes sobre a logica de
deteccao de sobrecarga momentanea.

Funcao da Saida DO7

Descricao:

Saida digital do acessdrio 10C-01 ou I0C-02 de uso exclusivo da funcédo SoftPLC ndo possuindo parédmetro
para configuracéo da sua funcéo. Possui a funcéo de indicar a ocorréncia da falha “F775 = Inversor em
Limitacao de Torque”.

NOTA!
@ Consulte a secao 3.14 deste manual de aplicacéo para mais informagdes sobre a légica de inversor
em limitag&o de torque.

NOTA!
@ Consulte o guia de instalacédo, configuracéo e operacao do acessorio I0C-01 ou I0C-02 para mais
informacgdes sobre as saidas digitais DO6 e DO7.

3.10 ENTRADA ANALOGICA

Este grupo de par@metros permite ao usuario configurar a entrada analdgica Al1 para o controle da referéncia
de velocidade para a movimentagao horizontal de carga.

NOTA!
Somente € configurado quando o pardmetro P1023 (controle da referéncia de velocidade) é
programado em 6.

P0231 - Funcao do Sinal da Entrada Al1

Faixa de 7 = Referéncia de Velocidade (Uso PLC) Padrao: 7
Valores:
Propriedades:
Grupos de acesso via HMI: 01 GRUPOS PARAMETROS | ou |07 CONFIGURACAO I/O |
L |38 Entradas Analdgicas | L [38 Entradas Analdgicas |

Descricao:
Este pardmetro define que a funcdo da entrada analdgica Al1 sera a referéncia de velocidade para a
movimentagao horizontal de carga.

P0233 - Sinal da Entrada Al1

Faixa de 0=0a10V/20 mA Padrao: O
Valores: 1=4a20mA
Propriedades:
Grupos de acesso via HMI: 01 GRUPOS PARAMETROS | ou |07 CONFIGURACAO I/O |
L [38 Entradas Analdgicas | L [38 Entradas Analdgicas |
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Descricao:
Este pardmetro configura o tipo do sinal (tenséo ou corrente) que sera lido pela entrada analégica. Conforme o
tipo selecionado ajustar a chave S1.4 do cartéo de controle do CFW-11.

P0232 - Ganho da Entrada Al1

Faixa de 0.000 a 9.999 Padrao: 1.000
Valores:
Propriedades:
Grupos de acesso via HMI: 01 GRUPOS PARAMETROS | ou |07 CONFIGURACAO I/O |
L |38 Entradas Analdgicas | L |38 Entradas Analdgicas |

Descricao:
Este parédmetro aplica um ganho ao valor lido pela entrada analdgica Al1, ou seja, o valor lido pela entrada
analdgica é multiplicado pelo ganho, permitindo assim, possiveis ajustes na variavel lida.

P0234 - Offset da Entrada Al1

Faixa de -100.00 % a +100.00 % Padrao: 0.00 %
Valores:
Propriedades:
Grupos de acesso via HMI: 01 GRUPOS PARAMETROS | ou |07 CONFIGURACAO I/0 |
L [38 Entradas Analdgicas | L [38 Entradas Analdgicas |

Descricao:
Este parametro aplica a soma de um valor, em percentual, ao valor lido para ajustes da variavel lida.

P0235 - Filtro da Entrada Al1

Faixa de 0.00a16.00 s Padrao: 0.25s
Valores:
Propriedades:
Grupos de acesso via HMI: 01 GRUPOS PARAMETROS | ou |07 CONFIGURACAO I/O |
L [38 Entradas Analdgicas | L [38 Entradas Analdgicas |

Descricao:
Este parametro configura a constante de tempo do filtro de 12 ordem que sera aplicado a entrada analdgica
A,

NOTA!

@ Consulte o manual de programacéo do CFW-11 para mais informagdes sobre os parametros das
entradas analdgicas. No assistente de configuragéo foram retiradas algumas op¢des de valores para
0S parametros.

3.11 MODO CARGA LEVE
Este grupo de para@metros permite ao usuario ajustar as condigdes de operagdo do modo carga leve.

Modo Carga Leve € um estado da operagdo da movimentagdo horizontal de carga onde, apds uma
determinada velocidade, ¢é feito a monitoragdo da corrente do motor com o objetivo de verificar se a mesma
esta com um valor baixo, indicando assim carga leve. Isto permite um acréscimo de velocidade a referéncia de
controle, agilizando assim, a operacdo da movimentagao horizontal de carga.

NOTA!
Quando em modo carga leve, a referéncia de velocidade do motor sera a maxima programada no
parametro PO134.
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P1038 - Corrente Limite para Modo Carga Leve

Faixa de 0.0 a 3000.0 A Padrao: 10.0A
Valores:
Propriedades:
Grupos de acesso via HMI: |O1 GRUPOS PARAMETROS |
L |50 SoftPLC |

Descricao:
Este parametro configura o valor da corrente do motor limite para detectar modo carga leve. Ou seja, quando o
valor da corrente atual do motor for menor ou igual ao valor ajustado, indica que esta com carga leve.

P1039 - Limite de Velocidade para Habilitar a Deteccao de Carga Leve

Faixa de 0.0a2 1020.0 Hz Padrao: 0.0 Hz
Valores:
Propriedades:
Grupos de acesso via HMI: |O1 GRUPOS PARAMETROS |
L |50 SoftPLC |

Descricao:

Este par&@metro configura o valor da velocidade do motor para habilitar a deteccdo de carga leve. Ou seja,
quando a velocidade atual do motor for maior ou igual ao valor ajustado, habilita a deteccdo de carga leve
através da corrente do motor.

NOTA!
Valor do pardmetro em 0.0 desabilita a deteccédo do modo carga leve.

A seguir 0 esquema de funcionamento da detecgdo de carga leve considerando que a movimentagéo
horizontal de carga foi configurada para duas referéncias de velocidade com combinacao logica de entradas
digitais. Nao foi levada em consideracao a légica para acionamento do freio.
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COMANDOS - ENTRADAS DIGITAIS

L.

DI1- Avancar Carga 8 :

DI2 - Retornar Carga 8

DI3 - Parada de Emergéncia 8]
DI4 - 12 DI Ref. de Velocidade 5 I—I

FREQUENCIA MOTOR CFW-11 (Hz)

P0134 - Velocidade Maxima (rpm)

P1032 - Referéncia de Velocidade 2

P1039 - Velocidade Limite para Habilitar a
Detecgéo de Carga Leve

P1031 - Referéncia de Velocidade 1 -

CORRENTE MOTOR CFW-11 (A)

P0401 - Corrente Nominal do Motor

P1038 - Corrente Limite para Modo Carga Leve

P0410 - Corrente de Magnetizagado do Motor

Figura 8.1 — Funcionamento da detecgdo do modo carga leve
A seguir analise conforme os instantes identificados:

1 - E efetuado o comando para avancar a carga via entrada digital DI1. O motor é magnetizado e comeca a ser
injetado tensao e frequéncia no motor.

2 — O motor ¢é acelerado até o valor ajustado para referéncia de velocidade 1 ajustada em P1031.

3 - E executado o comando para selecionar a referéncia de velocidade 2 ajustada em P1032 via selecdo na
entrada digital DI4. A carga entéo é acelerada até esta referéncia. Observa-se que o valor da corrente do motor
permanece abaixo do valor ajustado como limite de corrente para modo carga leve em P1038.

4 — Neste instante a frequéncia do motor fica maior que o valor ajustado como limite de velocidade para
habilitar a detec¢éo de carga leve em P1039 e como a corrente do motor ainda permanece menor que o valor
gjustado em P1038, o modo carga leve é detectado gerando a mensagem de alarme A750. O motor entdo €
acelerado até a velocidade maxima ajustada em P1034.

5 — O motor atinge a velocidade maxima programada.

6 — E executado o comando para parar de avangar a carga através da retirada 'do comando avangar via
entrada digital DI1 (e consequente retirada da selecao feita na entrada digital DI4). E iniciada a desaceleracao
do motor.

7 — O motor é desacelerado até O rpm, e permanece magnetizado. Caso ndo haja um novo comando para
avancar ou retornar a carga, apés o tempo programado em P1027, o motor sera desmagnetizado.
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3.12 CONTROLE DO FREIO

P1041 - Frequéncia Limite para Abrir o Freio

Faixa de 0.0 a 1020.0 Hz Padrao: 4.0 Hz
Valores:
Propriedades:
Grupos de acesso via HMI: 01 GRUPOS PARAMETROS |
L |50 SoftPLC |

Descricao:

Este par@metro define a frequéncia do motor limite para abrir o freio. Ou seja, caso a referéncia de velocidade
total apds a rampa em frequéncia do motor seja maior ou igual ao valor ajustado, sera liberado que o freio abra.
E necessério também que as outras condicdes estejam satisfeitas para efetivamente comandar a abertura do
freio.

NOTA!
Valor do pardmetro em 0.0 desabilita a verificacao da frequéncia do motor ao abrir o freio.

P1043 - Corrente Limite para Abrir o Freio

Faixa de 0.0 a 3000.0 A Padrao: 0.0A
Valores:
Propriedades:
Grupos de acesso via HMI: |O1 GRUPOS PARAMETROS |
L |50 SoftPLC |

Descricao:

Este parametro define a corrente do motor limite para abrir o freio. Ou seja, caso a corrente atual do motor seja
maior ou igual ao valor ajustado, serd liberado que o freio abra. E necessdrio também que as outras condicoes
estejam satisfeitas para efetivamente comandar a abertura do freio.

NOTA!
Valor do pardmetro em 0.0 desabilita a verificacao da corrente do motor ao abrir o freio.

P1045 - Torque Limite para Abrir o Freio

Faixa de 0.0a350.0 % Padrao: 0.0 %
Valores:
Propriedades:
Grupos de acesso via HMI: 01 GRUPOS PARAMETROS |
L |50 SoftPLC |

Descricao:

Estes parametros definem o torque do motor limite para abrir o freio. Ou seja, caso o torque atual do motor seja
maior ou igual ao valor ajustado, serd liberado que o freio abra. E necessario também que as outras condicdes
estejam satisfeitas para efetivamente comandar a abertura do freio.

NOTA!
Valor do pardmetro em 0.0 desabilita a verificacao do torque do motor ao abrir o freio.
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P1046 — Tempo de Resposta do Freio para Abrir

Faixa de 0.00 a 650.00 s Padrao: 0.10s
Valores:
Propriedades:
Grupos de acesso via HMI: |O1 GRUPOS PARAMETROS |
L |50 SoftPLC |

Descricao:
Este parametro define o tempo de resposta do freio para abrir, ou seja, quanto tempo o freio demora para abrir
apos receber 0 comando da saida digital do CFW-11, e assim, estar mecanicamente aberto.

NOTA!

@ No decorrer do tempo do freio para abrir, a referencia de velocidade ¢ mantida na frequencia limite
para abrir o freio caso esteja habilitada (P1041 = 0). Isto evita o incremento da frequéncia do motor
com o freio fechado podendo assim minimizar picos de corrente no motor.

P1047 - Inibe Frequéncia Limite para Fechar o Freio com Comando Avancar ou Retornar

Faixa de 0 = Desabilitado Padrao: O
Valores: 1 = Habilitado
Propriedades:
Grupos de acesso via HMI: |O1 GRUPOS PARAMETROS |
L |50 SoftPLC |

Descricao:

Este pardmetro inibe a deteccao da frequéncia limite para fechar o freio na presenca de um comando avancar
ou retornar carga. Ou seja, permite a transicao de um comando avancar para retornar ou vice-versa, sem que
haja comando para fechar o freio.

P1048 - Frequéncia Limite para Fechar o Freio

Faixa de 0.5a1020.0 Hz Padrao: 2.5Hz
Valores:
Propriedades:
Grupos de acesso via HMI: |O1 GRUPOS PARAMETROS |
L |50 SoftPLC |

Descricao:

Este parametro define a frequéncia do motor limite para fechar o freio. Ou seja, caso a referéncia de velocidade
total apds a rampa em frequéncia do motor seja menor ou igual ao valor ajustado, sera efetuado o comando
para fechar o freio.

P1049 - Atraso de Tempo para Fechar o Freio

Faixa de 0.00 a 650.00 s Padrao: 0.00s
Valores:
Propriedades:
Grupos de acesso via HMI: |O1 GRUPOS PARAMETROS |
L |50 SoftPLC |

Descricao:
Este par@metro define um atraso de tempo, apds a condicao da frequéncia limite para fechar o freio satisfeita,
para efetivamente comandar o fechamento do freio.

NOTA!
O atraso de tempo para fechar o freio ndo se aplica na ocorréncia de falha, parada por inércia,
parada rapida ou parada de emergéncia.
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P1050 — Tempo para Liberar um novo Comando para Abrir o Freio

Faixa de 0.10 a 650.00 s Padrao: 0.20s
Valores:
Propriedades:
Grupos de acesso via HMI: |O1 GRUPOS PARAMETROS |
L |50 SoftPLC |

Descricao:

Define um tempo apds o comando para fechar o freio via saida digital do CFW-11 ter sido executado, para que
um novo comando para avangar ou retornar a carga seja aceito e assim o freio possa ser acionado novamente
evitando deste modo que um novo comando seja gerado sem o freio estar mecanicamente fechado.

NOTA!

@ O valor do tempo ajustado deve ser suficiente para garantir que um novo comando para avangar ou
retornar a carga seja executado com o freio fechado, mas que ndo gere um atraso muito grande na
operacao da movimentacao da carga.

NOTA!
@ Consulte a secao 2.2 para mais informagdes sobre esquemas de ligagao e alimentagao do freio
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Motor Girando

Referéncia Velocidade |
Total em Frequéncia

P1041
Frequéncia Limite ™|

Corrente atual
do Motor

P1043 |
Corrente Limite

AND

Torque atual
do Motor

P1045 |

Torque Limite

DO3 (RL3) ]
Abrir o Freio

P1046
Tempo Freio Abrir

TON

—— Freio Aberto

DO3 (RL3)
Abrir o Freio

P1050
Tempo Liberar

TON

—— Comando Liberado

novo Comando

Com Falha

SET

RESET

| DO3(RL3)
Abrir o Freio

Habilitado Geral

DI3 - Parada Répida /
Parada de Emergéncia
Referéncia Velocidade AND
Total em Frequéncia ~ |
ploas_ |
Frequéncia Limite
Comando para
—C
Avancar / Retornar
Referéncia Velocidade
Total em Frequéncia = | AND
<=
P1048 |
Frequéncia Limite

P1049 |

Atraso de Tempo

TON

OR

Figura 8.2 — Ldgica ern diagrama de blocos para acionarmento do frefo mecanico através da saida digital DO3

A seguir o esquema de funcionamento do acionamento do freio considerando que a movimentacgao horizontal
de carga foi configurada para duas referéncias de velocidade com combinacao ldgica de entradas digitais e
que foram habilitadas as condicdes de frequéncia e corrente do motor para executar a abertura do freio

mecanico.

Movimentagédo Horizontal de Carga | 43



=

Descricao dos Parametros

COMANDOS - ENTRADAS DIGITAIS

DI1- Avancar Carga g) —I I

DI2 - Retornar Carga 2] 3

DI3 - Parada de Emergéncia od
Dl4 - 12 DI Ref. de Velocidade 8 | I

FREQUENCIA MOTOR CFW-11 (rpm)

P0134 - Velocidade Maxima (rpm)

P1032 - Referéncia de Velocidade 2

e —— :
. 1 1036 = Tempo de Permanéncia
: 11 ¢ ina)elocidade 1

P1031 - Referéncia de Velocidade 1

6. 7,

34,
-

.1 /P104B - Tempo de Resposta
: do Ereio para Abrir

P1041 - Frequéncia Limite para Abrir o Freio

P1048 - Frequéncia Limite para Fechar o Freio

1:/

CORRENTE MOTOR CFW-11 (A)

P0401 - Corrente Nominal do Motor

P1043 - Corrente Limite para Abrir Freio
P0410 - Corrente de Magnetizagdo do Motor

COMANDOS - SAIDAS DIGITAIS

DO1 - Sem Falha o] R _ : N
DO2 - Run S o N
DO3 - Abriro Freio i [T : : L

Figura 3.8 — Funcionamento do acionamento do freio
A seguir analise conforme os instantes identificados:

1 — E efetuado o comando para avancar a carga via entrada digital DI1. O motor é magnetizado e comeca a ser
injetadas tensao e frequéncia no motor. O freio permanece fechado.

2 — O valor da corrente do motor fica igual a corrente limite ajustada em P1043, mas o freio permanece fechado
devido ao valor da frequéncia no motor estar menor que a frequéncia limite ajustado em P1041.

3 — O valor da corrente do motor permanece maior ou igual a corrente limite ajustada em P1043 e como o valor
da frequéncia do motor fica igual a frequéncia limite ajustada em P1041, é executado o comando para abrir 0
freio mecénico através de comando feito pela saida digital DOS.

4 — Com o freio aberto, a carga é deslocada no sentido avancar com referéncia de velocidade 1 ajustada em
P1031.
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5 — E executado o comando para selecionar a referéncia de velocidade 2 ajustada em P1032 via selecéo na
entrada digital DI4. O deslocamento da carga entéo € acelerada até esta referéncia. Observa-se que o valor da
corrente do motor aumenta, mas nao é detectado sobrecarga momenténea.

6 — O motor chega a referéncia de velocidade 2 e nesta velocidade permanece deslocando a carga no sentido
avangar.

7 — E executado 0 comando para parar de avancar a carga através da retirada do comando avangar via
entrada digital DI1 (e consequente retirada da selecao feita na entrada digital DI4). E iniciada a desaceleracao
do motor. O freio permanece aberto.

8 — O valor da frequéncia do motor fica igual ou menor que a frequéncia limite ajustado em P1048, e é
executado o comando para fechar o freio mecénico através da retirada do comando feito pela saida digital
DO3.

9 — O motor é desacelerado até O rpm, e permanece magnetizado (caso nao haja um novo comando para
avancar ou retornar a carga, apds o tempo programado em P1027, o motor sera desmagnetizado). O
deslocamento da carga € cessado € o freio mecanico n&o permite que a mesma se desloque.

3.13 SOBRECARGA MOMENTANEA

Este grupo de parémetros permite ao usuario ajustar as condicdes de deteccao de sobrecarga momentanea na
movimentagao horizontal de carga quando for executado 0 comando para avancar ou retornar a carga.

Sobrecarga Momentanea é uma condigdo de anormalidade detectada durante a operacdo da movimentagao
horizontal de carga onde, durante 0 comando para avangar ou retornar a carga, verifica-se um esfor¢co a mais
para conseguir movimentar a carga, podendo isto ser ocasionado por algum objeto que esteja no percurso ou
um desalinhamento mecéanico do equipamento.

P1052 - Corrente para Deteccao de Sobrecarga Momentanea

Faixa de 0.0 a 3000.0 A Padrao: 50.0 A
Valores:
Propriedades:
Grupos de acesso via HMI: |O1 GRUPOS PARAMETROS |
L |50 SoftPLC |

Descricao:

Este parédmetro define a corrente do motor limite para que, quando estiver com comando para avangar ou
retornar a carga, seja detectada a condicdo de sobrecarga momentanea. Ou seja, caso a corrente atual do
motor seja maior ou igual ao valor ajustado, sera detectado condicéo de sobrecarga momentanea ao avancar
ou retornar a carga.

NOTA!
@ Com a deteccdo de sobrecarga momenténea, apenar € gerado a mensagem de alarme “A770:
Sobrecarga Momenténea”.

@ NOTA!
Valor do pardmetro em 0.0 desabilita o alarme.
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P1053 - Atraso de Tempo para Inicio da Deteccao de Sobrecarga Momentanea

Faixa de 0.00 a 650.00 s Padrao: 1.00s
Valores:
Propriedades:
Grupos de acesso via HMI: |O1 GRUPOS PARAMETROS |
L |50 SoftPLC |

Descricao:
Este parametro define um atraso de tempo, apds o comando avancar ou retornar a carga, para iniciar a
deteccao de sobrecarga momentanea conforme valor de corrente definido em P1050.

P1054 — Tempo para Alarme de Sobrecarga Momentanea ao Avancar ou Retornar a Carga (A770)

Faixa de 0.00 2 650.00 s Padrao: 1.00s
Valores:
Propriedades:
Grupos de acesso via HMI: |O1 GRUPOS PARAMETROS |
L |50 SoftPLC |

Descricao:

Este par@metro define um tempo com a corrente do motor maior ou igual ao valor definido em P1052 durante
um comando para avancar ou retornar a carga para que seja gerada a mensagem de alarme “A770:
Sobrecarga Momentanea”.

A seguir 0 esquema de funcionamento da légica para deteccdo de sobrecarga momentanea considerando que

a movimentagao horizontal de carga foi configurada para duas referéncias de velocidade com combinagao
Idgica de entradas digitais.
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COMANDOS - ENTRADAS DIGITAIS

DI1- Avancar a Carga
DI2 - Retornar a Carga
DI3 - Parada de Emergéncia

DI4 - 12 DI Ref. de Velocidade

FREQUENCIA MOTOR CFW-11 (Hz)

P0134 - Velocidade Maxima (rpm)

P1032 - Referéncia de Velocidade 2

P1031 - Referéncia de Velocidade 1
P1041 - Frequéncia Limite para Abrir o Freio

P1048 - Frequéncia Limite para Fechar o Freio

CORRENTE MOTOR CFW-11 (A)

P0401 - Corrente Nominal do Motor

P1052 - Corrente para Sobrecarga Momentanea

P0410 - Corrente de Magnetizagéo do Motor

COMANDOS - SAIDAS DIGITAIS

DO1 - Sem Falha
DO2 - Run
DO3 - Abrir o Freio

DOG6 - Sobrecarga Momentéanea

L
1E

—_

o= O= O= o=

P1054 - Témpd parahy
: Sobrecarga Momentan
: Avangar ot Retornar a

— : Lo\
: :P1053 - Atraso de Tempo para Inicio an Detecca
s de Alarme de: Sobrecarga Momentanea

o=

o= oa o=
L | S—

=

Figura 3.4 — Funcionamento da detecgdo de sobrecarga momentanea

A seguir andlise conforme os instantes identificados:

1 - E efetuado o comando para avancar a carga via entrada digital DI1. O motor é magnetizado e comeca a ser
injetadas tensao e frequéncia no motor. O freio permanece fechado.

2 — O valor da frequéncia do motor fica igual & frequéncia limite ajustada em P1041. E executado o comando
para abrir o freio mecéanico através de comando feito pela saida digital DOS. Inicia a temporizacao do atraso de
tempo para iniciar a deteccao de sobrecarga momentanea conforme valor programado em P1053 devido ao

comando para abrir o freio.

3 — Com o freio aberto, a carga comeca a avangar com referéncia de velocidade 1 ajustada em P1031.
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4 — Atraso de tempo para iniciar deteccado de sobrecarga momentanea foi transcorrido.

5 — O valor da corrente do motor fica maior que o valor ajustado para corrente de deteccéo de sobrecarga
momentanea em P1052, inicia contagem do tempo para alarme de sobrecarga momentanea conforme valor
ajustado em P1054.

6 — O tempo para gerar alarme é transcorrido e entdo, é gerada a mensagem de alarme A770: Sobrecarga
Momentanea e a saida DOG6 ¢é acionada. A movimentacao horizontal de carga continua operando normalmente.

7 — O valor da corrente do motor fica menor que o valor ajustado para corrente de deteccéo de sobrecarga
momentanea em P1052 e a condicao de alarme € normalizada, a mensagem de alarme A770 é retirada € a
saida DOG6 ¢ desacionada. A movimentacao horizontal de carga continua operando normalmente.

8 - E executado 0 comando para parar de avancar a carga através da retirada do comando avangar via
entrada digital DI1. E iniciada a desaceleracdo do motor. O freio permanece aberto.

9 — O valor da frequéncia do motor fica igual ou menor que a frequéncia limite ajustado em P1048, e é
executado o comando para fechar o freio mecéanico através da retirada do comando feito pela saida digital
DOS.

10 — O motor € desacelerado até O rpm, € permanece magnetizado (caso nao haja um novo comando para
avancar ou retornar a carga, apds o tempo programado em P1027, o motor sera desmagnetizado). O
deslocamento da carga é cessado e o freio mecanico nao permite que a mesma se desloque.

3.14 DETECGAO DE INVERSOR EM LIMITAGAO DE TORQUE

Este grupo de parémetros permite ao usuario ajustar as condicdes de deteccao de inversor em limitacdo de
torque na movimentagao horizontal de carga quando for executado o comando avangar ou retornar carga.

Inversor em Limitagdo de Torque € uma condicdo de anormalidade detectada durante a operagédo da
movimentagao horizontal de carga onde, durante o comando para avangar ou retornar a carga, o inversor de
frequéncia CFW-11 n&o consegue executar a movimentagao da carga de maneira desejada (com velocidade
controlada), ou seja, opera em condicdo de limitacao de corrente de torque.

NOTA!

@ A deteccéo de inversor em limitacdo de torque esta baseada no controle de velocidade feito pelo
inversor de frequéncia CFW-11 apds o comando para abrir o freio, ou seja, com o freio fechado nao
é feito detecgao de inversor em limitacao de torque. E necessdrio utilizar o modo de controle vetorial
sensorless ou vetorial com encoder para a detecgao de inversor em limitagéo de torque.

P0169 — Maxima Corrente de Torque Positivo

P0170 - Maxima Corrente de Torque Negativo

Faixa de 0.0 a 650.0 % Padrao: 130.0 %

Valores:
Propriedades:
Grupos de acesso via HMI: 01 GRUPOS PARAMETROS |
L [29 Controle Vetorial |
L |95 Lim. Corr. Torque |

Descricao:
Estes parametros limitam o valor da componente da corrente do motor que produz torque positivo (P0169) ou
negativo (P0170). O ajuste é expresso em percentual da corrente de torque nominal do motor.
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P1028 - Histerese de Velocidade para Deteccao de Inversor em Limitacao de Torque

Faixa de 0.0250.0 % Padrao: 7.5%
Valores:
Propriedades:
Grupos de acesso via HMI: |O1 GRUPOS PARAMETROS |
L |50 SoftPLC |

Descricao:

Este parametro define o percentual da velocidade sincrona do motor que sera o valor da histerese de
velocidade, quando estiver com comando para avangar ou retornar a carga, para que seja detectada a
condicao de inversor em limitacao de torque na movimentacao horizontal de carga. Ou seja, caso a velocidade
atual do motor em comparacao com a referéncia de velocidade atual do motor seja maior que o valor da
histerese de velocidade ajustada, sera detectado condicao de inversor em limitagcdo de torque ao avancgar ou
retornar a carga.

NOTA!
Valor do parametro em 0.0 desabilita a falha.

P1029 — Tempo para Falha por Inversor em Limitacao de Torque (F775)

Faixa de 0.00 a 650.00 s Padrao: 0.75s
Valores:
Propriedades:
Grupos de acesso via HMI: 01 GRUPOS PARAMETROS |
L |50 SoftPLC |

Descricao:
Este par@metro define um tempo com a condicdo de inversor em limitacao de torque detectada para que seja
gerada a mensagem de falha “F775: Inversor em Lim. Torque”.

3.15 USO INDEVIDO

Este grupo de pardmetros permite ao usuario ajustar as condigdes para supervisionar 0 uso da movimentagao
horizontal de carga verificando se a mesma esta sendo operada de maneira correta.

P1058 — Numero de Alarmes Consecutivos para Falha por Uso Indevido

Faixa de 0al0 Padrao: 3
Valores:
Propriedades:
Grupos de acesso via HMI: |O1 GRUPOS PARAMETROS |
L |50 SoftPLC |

Descricao:

Este parametro define o numero de alarmes consecutivos durante o intervalo de tempo programado em P1059
para gerar a falha “F777: Uso Indevido”. O significado pratico desta falha é ndo permitir ao usuario continuar o
funcionamento da movimentagdo horizontal de carga caso esteja sendo geradas mensagens de alarmes
consecutivas.

NOTA!
@ Os alarmes A750, A760, A762, A764 e A766 nao sdo computados no contador de alarmes
consecutivos, pois apenas indicam um estado de operagdo da movimentagéo horizontal de carga.

@ NOTA!
Valor do parédmetro em O desabilita a falha.

Movimentagédo Horizontal de Carga | 49



ey

Descricao dos Parametros
P1059 — Tempo para Falha por Uso Indevido (F777)

Faixa de 0 a 65000 s Padrao: 120s
Valores:
Propriedades:
Grupos de acesso via HMI: |O1 GRUPOS PARAMETROS |
L |50 SoftPLC |

Descricao:
Este pardmetro define o intervalo de tempo ao qual deve ocorrer o ndmero de alarmes consecutivos
programado em P1058 para gerar a mensagem de falha “F777: Uso Indevido”.

3.16 DESEQUILIBRIO DE CORRENTE DO MOTOR

P0342 - Habilita a Deteccao de Desequilibrio de Corrente no Motor

Faixa de 0 = Inativa Padrao: O
Valores: 1 = Ativa
Propriedades: CFG
Grupos de acesso via HMI: |O1 GRUPOS PARAMETROS |
L |45 Protegoes |

Descricao:

Este pardmetro habilita a deteccdo de desequilibrio de corrente no motor, que sera responsavel pela geragao
da falha “FO76: Corrente Deseq. Motor”. Essa funcao estara liberada para atuar quando as condicdes abaixo
forem satisfeitas simultaneamente por mais de 2 segundos:

1. PO342 = Ativa;

2. Inversor habilitado;

3. Referéncia de velocidade acima de 3 %;

4. |lu- W oullu-Iw|oullv-Iw|>0.125 x PO401.

NOTA!
Consulte 0 manual de programacao do CFW-11 para mais informacdes sobre os parametros de
protecoes.

3.17 MONITORAGCAO HMI

Este grupo de par@metros permite ao usuario configurar quais variaveis seréo mostradas no display da HMI no
modo de monitoracao.

P0205 - Selecao Parametro de Leitura 1
P0206 - Selecao Parametro de Leitura 2
P0207 - Selecao Parametro de Leitura 3

NOTA!
Consulte 0 manual de programacao do CFW-11 para mais informacdes sobre os pardmetros da
HMI. No assistente de configuracdo foram retiradas algumas opg¢des de valores para 0s parametros.
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3.18 PARAMETROS DE LEITURA

P1010 - Versao Movimentacao Horizontal de Carga

Faixa de 0.00 a 10.00 Padrao: -
Valores:
Propriedades: RO
Grupos de acesso via HMI: |O1 GRUPOS PARAMETROS |
L |50 SoftPLC |

Descricao:
Este par@metro indica a versao do software aplicativo desenvolvido para o controle da movimentagéo horizontal
de carga.

3.18.1 Historico de Alarmes

Este grupo de par@metros permite ao usuario visualizar os trés Ultimos alarmes ocorridos no inversor,
juntamente com as informagdes de data e hora dos mesmos.

P1011 - Ultimo Alarme
P1014 - Segundo Alarme
P1017 - Terceiro Alarme

Faixa de 0a999 Padrao: -
Valores:
Propriedades: RO
Grupos de acesso via HMI: |O1 GRUPOS PARAMETROS |
L |50 SoftPLC |

Descricao:
Estes parametros indicam o cédigo da ocorréncia do dltimo ao terceiro alarme.

A sistematica de registro € a seguinte:
Axxx — P1011 —» P1014 — P1017

P1012 - Data do Ultimo Alarme
P1015 — Data do Segundo Alarme
P1018 — Data do Terceiro Alarme

Faixa de 01.01 a31.12 Padrao: -
Valores:
Propriedades: RO
Grupos de acesso via HMI: 01 GRUPOS PARAMETROS |
L |50 SoftPLC |

Descricao:
Estes parametros indicam a data (dia e més) da ocorréncia do ultimo ao terceiro alarme no formato DD.MM.
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P1013 - Hora do Ultimo Alarme

P1016 — Hora do Segundo Alarme
P1019 - Hora do Terceiro Alarme

Faixa de 00.00 a 23.59 Padrao: -
Valores:
Propriedades: RO
Grupos de acesso via HMI: |O1 GRUPOS PARAMETROS |
L |50 SoftPLC |

Descricao:

Estes par@metros indicam o horario (hora e minuto) da ocorréncia do Ultimo ao terceiro alarme no formato
HH.MM.

3.18.2 Estado Logico

Este grupo de paradmetros permite ao usuario visualizar o estado ldgico da movimentacéo horizontal de carga.

P1020 - Estado Légico 1 da Movimentacao Horizontal de Carga

Faixa de 0000h a FFFFh Padrao: -
Valores:
Propriedades: RO
Grupos de acesso via HMI: |O1 GRUPOS PARAMETROS |
L |50 SoftPLC |

Descricao:
Este parédmetro permite a monitoracdo do estado ldogico do inversor CFW-11 e dos comandos da
movimentacao horizontal de carga. Cada bit representa um estado.

Tabela 3.4 — Descrigdo do estado Iogico 1 via redes de comunicagao

Bits 15a10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
| 8 _
= e} c o ©
= = 3 = e} =
Ke] [0 > (O] ko) ]
~ < o < 0}
Fungéo g o o o 2 3 © & 3 g o
I © ke © = 1) c o le) [G] g
2 so| § 5 g 5 o] ~ el = =
0] o < = [ = o =
2 Sc| 5| E|l e | 8| | 8| 5| 28| %
o O o O @) i} N i | n > T
Bits Valores
Bit 0 0: Inversor esta desabilitado geral.
Habilitado Geral 1: Inversor esta habilitado geral e pronto para girar o motor.
) 0: Motor esta parado.
Bit 1 ) . . N ~
) 1: Inversor esta acionando o motor na velocidade de referéncia, ou executando rampa de aceleragéo ou
Motor Girando (RUN) -
desaceleracéo.
Bit 2 0: Motor girando com velocidade negativa.
Sentido de Giro 1: Motor girando com velocidade positiva.
Bit 3 0: Inversor em modo local.
LOC / REM 1: Inversor em modo remoto.
) 0: Inversor néo esta no estado de falha.
Bit 4 ) .
Em Falha 1: Inversor esta no estado de falha.
Obs.: O numero da falha pode ser lido através do parametro PO049 — Falha Atual.
Bit 5 0: Sem subtenséo.
Subtensao 1: Com subtensao.
) 0: Inversor ndo esta no estado de alarme.
Bit 6 : .
Em Alarme 1: Inversor esta no estado de alarme. ] A
Obs.: o nimero do alarme pode ser lido através do parametro P0O048 — Alarme Atual.
Bit 7 0: Sem comando para avancgar a carga.
Comando Avancar 1: Indica que esta sendo executado um comando para avancgar a carga.
Bit 8 0: Sem comando para retornar a carga.
Comando Retornar 1: Indica que esta sendo executado um comando para retornar a carga.
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Bit 9 0: Indica que esta sendo executado um comando para fechar o freio.
Comando Abrir o Freio | 1: Indica que esta sendo executado um comando para abrir o freio.
Bits 10a 15 Reservado.

P1021 - Estado Légico 2 da Movimentacao Horizontal de Carga

Faixa de 0000h a FFFFh Padrao: -
Valores:
Propriedades: RO
Grupos de acesso via HMI: 01 GRUPOS PARAMETROS |
L |50 SoftPLC |

Descricao:
Este par@metro permite a monitoragéo dos alarmes e falhas que estédo ocorrendo na movimentagao horizontal
de carga. Cada bit representa um estado.

Tabela 3.6 — Descrigdo do estado I0gico 2 via redes de comunicac&ao

Bits 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
s 3
c O —_= — = —
= = o [N o5 . @ © N
~| g 52| o o |ze|zeleR] g =
K| 2R 8% 8 I8 | 8% /8| 2| & _
Funga 5| 5L S8les| e8| 25|35 (88| 5| 3 |58 =
T s | 85|z 8| 8 |Bg |8 8| 2L &8 (8|8 € |88
9] © 29 Z = 9] 9] 2 ] 5 S c S & S| 9
S S ko) =2 S S [ORNGY o & o 8 O = (oI TS| 8% o] T g <
@ @ © > © O @ @ £ E5| Ec¢ g EZ |13 85 o) o5 |0
g 8 /58|55 8| 8 |55|588|5s |55 |58 |SE[E8| £ (88| €2
T r | fe|f3| & f | <=3 |<f| <2 | <8 | <8 |fp|ca| & |£|T3
Bits Valores
Bit 0 0: Sem indicagéo do alarme.
Em Carga Leve 1: Indica que a movimentacgao horizontal de carga esta funcionando em modo carga leve (A750).
Bit 1 0: Sem indicagéo do alarme.
Parada por Inércia 1: Indica que foi executada uma parada por inércia via entrada digital DI3 (A752).
Bit 2 0: Sem indicagéo do alarme.
Parada Rapida 1: Indica que foi executada uma parada rapida via entrada digital DI3 (A754).
Bit 3 0: Sem indicagéo do alarme.
Parada de Emergéncia 1: Indica que foi executada uma parada de emergéncia via entrada digital DI3 (A756).
Bit 4 0: Sem indicagéo do alarme.
Parada por Comandos T . . . A
) « 1: Indica que foi executada uma parada por comandos subir e descer simultaneos (A758).
Simultaneos
Bit 5

: Sem indicagéo do alarme.

Alarme Reduzir . Indica que a chave limite fim de curso para reduzir a velocidade ao avancar foi atuada (A760).

Velocidade ao Avancgar

- O

Bit 6
Alarme Reduzir

0: Sem indicagéo do alarme.
Velocidade ao Retornar 1

: Indica que a chave limite fim de curso para reduzir a velocidade ao retornar foi atuada (A762).

Bit 7 Sem indicagdo do alarme.
Alarme Parar Avancar Indica que a chave limite fim de curso para parar de avancar foi atuada (A764).

Alarme Parar Retornar Indica que a chave limite fim de curso para parar de retornar foi atuada (A766).

Bit 9 Sem indicag&o do alarme.
Alarme Sobrecarga Indica que a condicdo de sobrecarga momentanea foi detectada durante o comando avangar ou durante o
Momentanea comando retornar (A770).

0:
1:
Bit 8 0: Sem indicagéo do alarme.
1:
0:
1:

Bit 10 Reservado.
Bit 11 Reservado.
Bit 12

0: Sem indicagéo da falha.

Falha Inversor em 1: Indica que a condigao de inversor em limitagéo de toque foi detectada (F775).

Limitacéo de Torque

Bit 13 0: Sem indicagéo da falha.

Falha Uso Indevido 1: Indica que a condicdo de uso indevido foi detectada (F777).
Bit 14 Reservado.

Bit 15 Reservado.
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4 CRIACAO E DOWNLOAD DA APLICACAO

Para que o inversor de frequéncia CFW-11 seja configurado para a aplicacdo Movimentagdo Horizontal de
Carga, € necessario criar o aplicativo ladder no WLP e entéo, efetuar o download do mesmo para a funcédo
SoftPLC do inversor de frequéncia CFW-11, e também, os valores dos parametros configurados no assistente
de configuragao.

Os passos a seguir mostram como criar e configurar a aplicagdo Movimentagdo Horizontal de Carga no
software WLP para entdo ser transferida para o inversor de frequéncia CFW-11.

1° Passo: Criar um novo projeto no WLP baseado no aplicativo ladder padrao da aplicagdo Movimentagao
Horizontal de Carga. Para isto va em Ferramentas, Aplicacdo, CFW11, Criar, Movimentacao de Carga e clique
em Movimentagao Horizontal;

Vabores dos Pardmction...

Exponta Projeta comn Apieacta
Emports Aplicagio para o WLP

Aplicacho

Figura 4.1 - Criar aplicacdo Movimentacao de Carga o software WLP

2° Passo: Atribuir um nome ao novo projeto criado;

Nome oK I
Horizartal

I orizontl Cancels
Equipamento

CRW11 -

WersEo Fimware

W5 710 o

Figura 4.2 — Janela para atribuir urm nome ao novo projeto
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3° Passo: Ajustar a configuragédo da interface de comunicagéo do software WLP com o equipamento, podendo
ser via porta serial (COM1..COMBS) ou via USB. Para isto va em Comunicacao e clique em Configuragdes (Shift

+ F8);

Dl 0] SI3) <] 1ol 2P R E

[LE—
Hltilm| ot slAE s Njel Bl Bglt
Oniline
W Cenfigurasghe Monitaragha Onling
| M ssmic i Monitstaha de Variivers
”mi“ s Siee Trend de Varidven:

2 &

Ctrle Al FD

Shift~ i

1" Dara: LORI018 )

1 Verade senirs seceira: WLE10.00 - CFWLL V.70

4| Vendc ds dasenvelvimento: V200 - Tamanha: T byten "
J¢ Dscrighe: SOFTWASE PARA MOVEMENTACAD HORIZONTAL DE CARGA ™)

H {* DEMENVOLVIDO PARA SOFTPLC DO DOVERSOR CFW1L %)

L] 1* Clnere 4

% V2,00 - Crisdn farcllas eovas pos paramatroa PLOZ4, PIOZE. P1029, P103S 8 PLOSO.
« Altweado womia dos puimmtros PI0S2, PI0S0, PLOM. PLOSE PIC3E 4 PUKST. %

{*¥2.00 - Raci fraqancia, abeir o fon
¥ ceerants ww.a..am )
N [T —— + Tnaarids ligis R dn Tyt
0 motcugunc # Carga L i datictad valor & PO003 ara SEWII2T), 4}

™ Copymght (C) 2004 « 2016 WEGS.A. - Todon o demton smwvaden. "}

CFWLL V570

Figura 4.3 — Ajustar a comunicagdo do novo projeto

‘Pégina L de Bl

4° Passo: Efetuar o download do aplicativo ladder e dos pardmetros do usuério. Para isto vda em Comunicagao

e cllque em Download (F8);

Dl 0] SI3) < 1ol 2Pl R e

Dewndosd...
ltim| [t 'A% FeNo| glfmeale ™
B Dm Ladder Configuragho Monitoragho Online
MMM Munitoragbo de Variives
[ Assstertes de Corfiquragio Trund e Vi
Horzoneal de Carga

2 &

Shift~Fl

3

fl

1" Duna: QLOSI018 %)
[ Versdo sminima seceiira: WLELO.00 - CFWLLVET0

Vende de duanvelvimente: V200 - Tamanha: TEM ke "
1" Dascnighe: SOFTWARE PARA MOVIMENTACAD HOSIZONTAL BE CARGA )

H {* DEMENVOLVIDO PARA SOFTPLC DO DOVERSOR CFW1L %)

L] 1* Clnere 4

% V2,00 - Crisdn farcllas eovas pos paramatroa PLOZ4, PIOZE. P1029, P103S 8 PLOSO.
« Altweado womia dos puimmtros PI0S2, PI0S0, PLOM. PLOSE PIC3E 4 PUKST. %

V200 - Raci 3 she o Fouls
seranty wmmam;
N [T —— + Tnaarids ligis R dn Tyt
0 motcugunc # Carga L i datictad valor & PO003 ara SEWII2T), 4}

ul ® Copvnight (C) 2004 « 2018 WEG 5.4 - Todon on dermtios rservisdon "}

CFWLL V570

Figura 4.4 — Efetuar o download do novo projeto

‘Pégina L de Bl
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5° Passo: Selecionar “Programa do Usuario” e “Configuracdo dos Pardmetros do Usuario” no dialogo de
download. Apds cligue em “Ok” para iniciar a transferéncia para o inversor de frequéncia CFW-11;

Download Iﬂ
V¥ Programa do U sudrio

[v Configurag3o dos Par3metros do Usudric Cancelar

Figura 4.5 — Diglogo de download do aplicativo ladder

6° Passo: Faca o download do aplicativo ladder para o inversor de frequéncia CFW-11. Para isso, depois que o
projeto € compilado e o inversor de frequéncia CFW-11 é identificado, cliqgue em "Sim" para iniciar o download;

~
Informagdes de Download @
Equipamento CRW11 200 - 240 74 7 74
VEA7
Arquivo; Movimentag3a Horizontal.bin
|| Tamanho: 8670 Bytes
I Data: 26/05/2015
[
Hora: 11:05:55
|
I Transferir arquiva?
| 3o
I
L =

Figura 4.6 — Diglogo de confirmagéo de download

7° Passo: Habilitar a execucao do programa do usuario da SoftPLC apds a transferéncia do aplicativo ladder
para o inversor de frequéncia CFW-11. Clique em “Sim” para habilitar a execucao do programa do usuario da
SoftPLC;

WLP v9.93 — | ——

‘-"_"‘I ADVERTENCIA: O programa do usuério esta desabilitado. Habilitar
&Y' programa do usudrio?

Sim Nao ‘

Figura 4.7 — Diglogo de habilitagdo do programa do usuario aa SoftPLC

8° Passo: Download da Configuragdo dos Par@metros do Usuario da aplicacdo em ladder do inversor de
frequéncia CFW-11. Para isto, clique em “Download” no didlogo Configuragdo dos Parametros do Usuario,
entéo clique em “Sim” para iniciar o Download;

~
# ° Configuragdc dos Pardmetros do Usuario &J
Parametro | N Unidade | Minirno Mwirno C. S M. Vo R s B
10.00 2 0 1 0 0 0 1 0 I Informagées de Download L&J
F1011 . ] EBG35 oo 1 0 0 0 1 1 (8 —
F1012 Data Ultimo Alame DOMM - 000 93,99 2 01 0 0 0 1110 Fauinamenta WA
P1013 Hora Ultima Alame HH.MM 0.0o 93.93 2 01 0 0 0 1 1 (O R
P1014 Segundao Alarme 1) E5535 o o0 1 0 0 0 1 1 q
P1015 Data Segundo Alam...  DD.MM 0.0o 93.93 2 01 0 0 0 1 1 (O
P1016 Hora Segundo Alarm...  HH.MM 0.0o 99.99 2 01 0 0 0 1 1 ¢ Arquivo: Movimentagdo
P17 Terceira Alarme 1} B5535 oo 1 0 0 0 1 1t v
PI018  Data Terceio Mlame  DDLMM 00D 9399 2 0 1 0 0 0 1 1 1 Tamarho; 200 Bytes
F1019 Hora Terceio Alame HH MM 0.00 9399 2 01 0o 0 0 1 1 1
PI020 Est Légico 1 M. Hor o BS5% 0 1 1 0 0 0 1 0 i D 26/05/2015
P1021  Est Légico 2M. Hor i 6853 0 1 1 0 0 0 1 0 M Hora 504
F1022 Cantrole via Redes a BEG35 o 1 0o o o0 0 1 0 ¢«
P1023 Config. Cont. Velac. 1] 7 o 0o 0 1 0 0 1 0 17
< o | ™ Transferir arquiva?
Editar . | Abiir ... ‘ Download . | Eechar Hao |
L = =

Figura 4.8 — Didglogos de download dos parédmetros do usudrio aa SoftPLC

Movimentagédo Horizontal de Carga | 56



Criacao e Download da Aplicacao JI'I-'IE

9° Passo: Iniciar o assistente de configuragdo da aplicacdo Movimentagcao Horizontal de Carga. Para isto,
cligue no assistente de configuragdo “Movimentacao Horizontal de Carga” na arvore do projeto;

A G P I

“ Projeto Editer Egbir Pagin [nseric Femamentas Comstruin  Comunicagho  Bloco do Usudrio  lanels  Ajudy - =laix
O] W@ Sjpf - ||| (2@ w0 sl jalE ] @) ael®] 1] 4] orscamve cera o &

b e R R a2 = T e e B R e e e e = o s e R P R P N B T A e =
MO ®

[l Dingramas Ladder

MCHM i

- L e o 1 2 ] 4 3 [ y ¥ #

'

[ [ieges de Nontoraghn - -
Mervimertagho Forontsl de Carga - Vsl o
Mervmertagho Hossortsl de Carga - Vst R .
o i o Hotserddl | peireacnee

Pavliatn - CFNTT {9 Amor WEG ¥
Pardmatron - Referings FE “
Parfenstos - Referinga Dl

Parlmetron - Referings Al " (" Data: LU 2018 ")

Parfmetros - Corga Leve

Parderatron - Controme 35 Freo 1" Verale smanirns sceiina: WLEL0.00 - CFWLL VE.70

Parimateos - Fshas & Names 4] Vends ds dmenvolvimento: V200 - Tamanks: T8 bt Ui
Didiegna des Toend de Vartisa : - - plimidiy B

Cortroie_MovHodtortalir | 17 Do SOFTWARE PARA 0VMENTAGAO HOSLZONTAL DE CARGA %)

Reguiadores CFW1T1ir

Dudiogos de Montoraclo de Vordvel {* DESENVOLVIDO PARA SOFTPLC D0 DNVERIOR CFWIL %)
= Dullogos de Vikores dos Parimetros o
Parametrs MCHH por = =
Monteragh 2o Erendsn Saldan  Riieenii
Montoraohs de Parfmetrms via IHM (% V200 - Crisdo fancles novas nos pare 5
Montseaghe Féormaches Geme 5 B - Aotwvads omenza e pasassncres PIEI. “

{* ¥2.00 - Racirado 3 Smpha de Frequancia, com
frais %)

@ tcrges gana abeir o fraio 30 FTangar & Tetomar, agora soments SraqEencia,
#1 comane o tovgms pacs abos o frai

] 99200 - Atvrad fungie 4 BI04 & Tnaaride ligh Roset dn Ty
EOY Soteugunc 4 Carga Luvs agoes d datactads com valer da corrants & POOU3 (antes o SSW3322) %)

| 1 Copyuight (01 2008 - 2018 WEGS.A, - Todos on dentos rmarvadtn 7}
M

Para sjuda, pressicae F1 CPWLL VS0 Pigina 1 de Bl

Figura 4.9 — Selecionar o assistente de configuragdo da aplicagdo Movimentagdo Horizontal de Carga

10° Passo: Concluir o assistente de configuracao da aplicagdo Movimentagdo Horizontal de Carga. Para isto,
cligue em “Concluir” no resumo da configuracao da aplicacao Movimentagéo Horizontal de Carga;

- .
Resumo da C 0 para Movi %o Hori de &El |

[%:PD220) (Selegio LOCAL/REMOTO) = 1 (1 = Sempre REMOTO) ~
%P D221 (Referéncia de Velocidade LOCAL) = 0 (0 = HMI)
%P D223 (Sentido de Giro LOCAL) = 2 (2 = Tedla Sentido Giro (H))

%P D224 (Comando Gira / Péra LOCAL) = 0 {0 = Teclas 1.0}

%P D225 (Comanda JOG LOCAL) = 0 (0 = Inativo)

%PD222 (Referéncia de Velocidade REMOTO}) = 12 (12 = SoftPLC)

%P D226 (Sentido de Giro REMOTO) = 12 (12 = SoftPLC (H))

%P D227 {Comando Gira / Para REMOTO) = 5 (5 = SoftPLC) =
%:PD228 (Comando JOG REMOTO) = D {0 = Inativo)

%PD229 (Modo de Parada) = 0 (0 = Parada por Rampa)

% UW1024 (Fitro Comandos DI1 e DI2} = 0 (0 = Inativa)

%= UW1026 (Inverte Giro do Motor) = 0 (0 = Inativo)

% UW1027 {Tempo Desmagnetizar Motor [s]} = 600

=UW1022 (Controle via Redes) =0

%P D318 (Fungdo Copy MemCard) = 0

%PD100 (Tempo de Aceleragdo [s]) = 3.0

(%:PD101 (Tempo de Desaceleragso [s]) = 2.0

%PD103 (Tempo Parada de Emengéncia (22 Rampa) [s]) = 0.3

%PD104 (Rampa S5) = D {0 = Inativa (Linear})

%PD105 (Selecdo 1%/2* Rampa) = & (& = SoftPLC)

1%PD133 (Velocidade Minima [rpm]) = 150

%:PD134 (Velocidade M&xdma [pm]) = 1800

%PD 154 (Resistor de Frenagem [ohm]) = 0.0

%PD155 (Poténcia Resistor Frenagem [kWT]) = 2.60

%= UW1023 {Corfig. Controle de Velocidade) = 2 (2 = Duas Referéncias de Velocidade via Entrada Digital
% UW1025 {Config. Limites Fim de Curso) = 0 (0 = Sem Chaves Limite Fim de Curso)
%PD263 (Funcao DI1) = 21 {21 = Avangar Carga)

%PD264 (Funcao DI2) = 21 {21 = Retomar Carga)

%PD265 (Funcao DI3) = 21 {21 = Parada Emergéncia)

%P D266 (Funcao DI4) = 21 (21 = 12 DI Ref. Veloc)

%PD267 (Funcao DI5) =0 {0 = Sem Fungao)

| m |
Imprimir
Padrda < Voltar I Concluir I Cancelar |

Figura 4. 10 — Resumo da configuragdo para controle Movimentagao Horizontal de Carga
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11° Passo: Enviar os valores dos par@metros configurados no assistente de configuracdo da aplicagéo
Movimentacédo de Carga para o inversor de frequéncia CFW-11. Para isto, clique em “Sim” para iniciar o envio
dos valores.

WLP V9.93 - -""-J

Assistente de Configuragdo.
é I * Enviar valores agora 7

Figura 4.11 — Didlogo para envio dos valores do assistente de configuracao

NOTA!
@ Apos efetuar estes passos o inversor de frequéncia CFW-11 estara configurado para a aplicagao
Movimentacéo Horizontal de Carga.
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5 DIALOGOS DE DOWNLOAD

Através do WLP (WEG Ladder Programmer) é possivel efetuar o download do programa ladder do usuario, da
configuragcdo dos parédmetros do usuario e dos valores configurados no assistente de configuragdo. A tabela
5.1 apresenta os didlogos principais de download para o inversor de frequéncia CFW-11.

NOTA!

Consulte os tépicos de ajuda no software de programacao WLP para mais detalhes sobre

download.

Tabela 5.1 — Didlogos de download para a aplicacao Movimentagdo Horizontal de Carga

Descricao

Dialogo de Download no WLP

Dialogo de download do aplicativo desenvolvido no WLP
contendo as seguintes opgoes:
m Programa do usuario;

m Configuragéo dos parametros do usuario.

Download A u
¥ Programa do Usugrio
¥ Configuracn dos Parametros do Lsusrio Cancelar |

Didlogo de download do programa do usuario contendo:
m Caracteristicas do equipamento conectado;

= Nome do arquivo para download;

m Tamanho do aplicativo para download;

m Data da compilagéo do arquivo;

m Hora da compilagao do arquivo;

m Comando para transferir ou ndo o aplicativo

compilado.

=)

E quipamenta CRw17 200 - 240 74/ 7
VB

Arquiva: ’m
’W H
Data: ’W
Hora: ’W

Transferr arquivo?

-
Informagdes de Download

Tamarho:

1=
an
a

Dialogo de configuragéo dos parémetros do usuario

contendo:
- - N
n NL]merO do parémetro. W Configuragdo dos Pi‘émehos do Usuél- u
= Nome do parémetro atribuido pelo usuario; Parémsti | Nome Utz M R
0.00 2 1] 1} 1] 0 L1
H A | 19 Lot P1011 o E5535 o o1 o o o1 1 =
= Unidade do parametro atribuido pelo usuario; PI0N2  Datallfmodlame  DDMM 000 898 2z 0 1 0 0 0O 1 1 IU
. . P1013 Hora Oltimo Alame— HHMM - 0.00 9393 2 001 0 0 0 1 1 (o
m Valor minimo e valor maximo; P14 Segundo Alame i G553 0 0 1 0 0 0 1 1 |f
F1015 Data Segunda &larm DD MM 0.00 93.99 2 01 o o o 1 1 [}
- i Qe F101E Hora Segunda &larm HH.kk 0.00 93.99 2 01 o o o 1 1 [}
= NUmerO de casas deCImaIS’ P1017 Terceio dlame 1] E5535 o o 1 o o o 1 1 [}
- . . - . F1018 Data Terceiro Alame DD .MM 000 93,99 2 01 0 0 0 1 1 1
m Opcodes de visualizagao em formato hexadecimal, com PINS  HoaTerceio dlame  HHMM - 0.00 988 2 0 1 0 0 0 1 1
P1020 Est. Ldgico 1 M. Hor, 1] E5535 o 1 1 0o 0 0o 1 0 1
i H i i i P1021 Est. Ldgico 2 M. Hor, 1] E5535 o 1 1 0o 0 0o 1 0 1
sinal, ignora senha, somente leitura, visualiza na HMI, PIIZ Lo 0 e A T T
. . - ~ P1023 Canfia. Cont. Yeloc, a 7 o o 0 1 @ 0 1 0 (7
retentivo e confirmacgao da alteracao; [ n | [
m Comando para editar, abrir, efetuar o download e Edia . | b Dowrload .. || Fechar |
fechar o didlogo dos parémetros do usuario. -
» . (wievess = [
Diélogo de download dos valores configurados no —
assistente de configuracdo da movimentagao horizontal . Assistente de Configuragdo.
JA Enviar valores agora 7
|
de carga.
Nao
|
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6 ARVORE DE PROJETO NO WLP

Utilizando o software WLP ¢é possivel implementar ou alterar aplicativo ladder da aplicacdo Movimentacao
Horizontal de Carga, configurar os parametros através do Assistente de Configuragao (2), monitorar parametros
e variaveis através dos Didlogos de Monitoracdo (3), monitorar variaveis através dos Didlogos de Trend de
Variaveis (4), e fazer o upload/download dos parédmetros do inversor CFW-11 através dos Didlogos de Valores
dos Parametros (5). A figura 6.1 apresenta a arvore de projetos onde se encontram as funcionalidades citadas
anteriormente.

MCMH. ldd x
[=- Diagramas Ladder 1
i MCMH Jdd
[=)- Assistentes de Configuragio 2
i Movimentagio Horizortal de Carga
- Didloges de Monitoragdo 3

- Movimentagdo Horizortal de Carga - Vista Lateral
- Movimentagdo Horizortal de Carga - Vista Superior
Estado - Movimentagio Horizontal

- Estado - Comandos

Parémetros - CFW11

- Parémetros - Referéncia PE

Parémetros - Referéncia Dl's

- ParSmetros - Referéncia Al

- Par&metros - Carga Leve

- Parémetros - Controle do Freio

- Parmetros - Falhas & Alames

gos de Trend de Variaveis 4
i-- Controle_MovHorizortal tr
i Reguladores_CFW11tr
- Diglogos de Monitoragdo de Varidveis
- Didlogos de Valores dos Pardmetros i}
Parametros_MCMH.par
Monitoragdo de Entradas/Saidas
- Forga Entradas/Saidas
- Monitoragdo de Pardmetros via IHM
- Monitoragdo Informagies Gerais do Equipamenta

Figura 6.1 — Arvore do Projeto
6.1 DIAGRAMAS LADDER

Utilizando o software WLP ¢é possivel abrir e editar a programagéo feita na linguagem /adder. A figura 6.2
apresenta uma pagina programada em /adder.

o 1 2 3 4 5 6 7 g g

(* Com comando para retornar ou com comando para fechar o freio, nio libera comando para avangar até que o tempo de freio
liberado ssja transcorrido *)
ME_InitsFzcFraio MX_ComRetornar M _NLiberaAvaheo
1 I /1 11 { )

I 1T \S

1fi_FacharFreio

Hi

(* Com comando para avangar o com comando para fachar o frsio, nio libera comando para retornar até que o tempo de frsio
4 liberado ssja transcorrido *)

ME_InibsFacFrsio M3_ComAvangar NH_NLiberaRathm

X (s

. I
MEE_FacharFraio
6

— |

(* Com comando para fechar o freio, conta tempo para liberar um novo comando no freio *)

C5_AbrisFreio M FreioLiberdio
? —H N TON [ ——( )—
Tempo Lib. Com. Freio| HFT ETp MW_TempNLibFreio
10 Centisezundo| M TIMEBASE

(* Com o fraio liberado 2 o motor ndo girando, libera quz um comando para avangar ou retormar sgja gerado ¥)

ME FreioLiberade  %SX3002: Motor Girando ME_NLiberafvaheo

Hi % (®—

MM NLiberaRsthrn
13 E)
MK FechaFrefo
14

Figura 6.2 — Diagramas Ladder
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6.2 ASSISTENTE DE CONFIGURACAO DA APLICAGCAO

Utilizando o software WLP ¢é possivel configurar a aplicacdo Movimentacdo de Horizontal Carga através do
assistente de configuracdo, que consiste em um passo a passo orientado para a configuracdo dos parametros
pertinentes a esta aplicacao.

NOTA!

@ Ao energizar pela primeira vez o inversor, siga antes 0s passos descritos no capitulo 5
“Energizacéo e Colocacdo em Funcionamento” do manual do usuério do inversor de frequéncia
CFW-11. Recomenda-se utilizar o modo de controle vetorial para este tipo de aplicacéo!

Configuragdo CFW-11 - Movimentagdo Horizontal de Carga - Passo 3 de 18 @
1
[~ Rampas i

P0100: Tempo de Aceleragdo [s] 30

P0101: Tempo de Desaceleragdo [s] 2.0

P07103: Tempo Parada de Emergéncia (Desaceleragdo 22 Rampa) [5] 03

P0104: Rampa 5 0 = Inativa (Linear) - I

PO105: Selecdo 13/2% Rampa 5= SoftPLC - |

Blocodiagrama
210

1Velocidade

Linear L
urva S \
(s} ||

PO100 PO101 H
= =

PO103 L
=

[Tempo para acelerar lneamente de 0 rpm & velocidade méxima (P0134)
Faixa de Valores: 0.02 999.0s &

Cancelar 4

Padrdo < Voltar

|z
5
g

LS = ——

Figura 6.3 — Assistente de configuracdo para a aplicaggo Movimentacdo Horizontal de Carga

6.2.1 Titulo

O titulo da pagina indica qual a funcionalidade é abordada.

6.2.2 Entrada de Valor para os Parametros

A entrada de valores para 0s parametros sao espacos onde sao inseridos valores de parametros do inversor.
Somente apds finalizado o assistente de configuracdo, os mesmos seréo enviados ao inversor de frequéncia
CFW-11.

6.2.3 Info

O info serve para explicar previamente qual a funcionalidade do parametro selecionado, sua faixa de valores e
observacgdes relevantes.

6.2.4 Botoes de Navegacao

O assistente de configuracao possui quatro tipos de botdes de navegagao sendo:
m Padréo: carrega os valores padrao de cada parametro da pagina em uso;

m Voltar: volta a pagina anterior;

m Avangar: avancga a proxima pagina;
m Cancelar: fecha o assistente de configuragao sem enviar/salvar os valores dos pardmetros editados.
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6.3 DIALOGOS DE MONITORAGAO

Através do WLP é possivel monitorar e alterar os paré@metros da aplicagéo Movimentagéo Horizontal de Carga.

RERSETTIN e

—Rampas |
tVelocidade
Linear \
urva 5-
tis)
PO10D] 50 PO101 50
s s
PO103 03
s
- Limites de Velocidad

PO134| 1200

rpm
Referéncia _/_ Ref. Total

pm
Pm.’:\.’il 1200

pm

Figura 6.4 — Diglogo de moniforacdo da aplicagdo Movimentagcdo Horizontal de Carga

6.4 DIALOGOS DE TREND DE VARIAVEIS

Através do WLP é possivel monitorar variaveis do aplicativo ladder para a aplicagdo Movimentacao Horizontal
de Carga de maneira grafica.

Cursor - 10:21:27.000
60 0000 ] 4] H ) T 200 000
00000 | Boad

| %

|
750000
50,0000
S0 0000
=000
2000 : ; / i ot | 2000000

102027000 102042000 10:2057.000 102112000 102127000

Cor | Smboin | Tipa | Ensere_ | M | M= | vaiCumser el Atual
== Referincia 1p6s 4 Rampa (1) P Marcader de Flost 9092 00000 100.0000 000000006000 0.0000000¢+000
= Frequéncia Atual (Hz) HME Marcador deFloat 3053 00000 1000000 0.0000000¢-000 0.0000000e+000
s Comente Atual (A) M Morcador de Flost 5034 00000 300000  0.0000000e~D00 00000000000
e Torque Atusl (%) SMF: Marcoder de Float 5035 2000000 2000000 0:0000000e~000) 00000000000
= Tenbo Link CC (V) XRD: Parimeteo do Drive & o B 0 4
= Comundo para Sbrir o Freio WD Macadorde Bt 5108 00 0 1 1

Figura 6.5 - Didlogo de trend de varidveis

NOTA!
Consulte os tépicos de ajuda no software de programacao WLP para mais informagbes sobre como
utilizar o trend de variaveis.
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6.5 DIALOGOS DE VALORES DOS PARAMETROS

Através do WLP é possivel salvar os parametros da bomba configurada para a aplicagdo Movimentagéo

Horizontal de Carga. Permite o upload e download dos pardmetros salvos.

Parametros_CRMV.par - Valores... S=[E=8|

Pardmetro

Valor - Upload .|

P100
P10
P03

n L
o0 Dowrload...

3

P104 0

P05 5 Abrir..

P133 150 Salvar...

P134 1800

P154 0

E] EE 9“ - Fechar
Editar... Apagar

Figura 6.6 — Didlogo de valores dos pardmetros

NOTA!

Consulte os topicos de ajuda no software de programacao WLP para mais informacdes sobre como
utilizar o didlogo de valores dos parametros.
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