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Sobre o Manual m El

SOBRE O MANUAL

Este manual fornece a descricdo necessaria para configuracado da aplicagdo movimentacao vertical 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 fungcdo SoftPLC e com o manual
do software WLP.

ABREVIACOES E DEFINIGOES

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 sao representados
com a letra ’h’ depois do numero.
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REFERENCIA RAPIDA DOS PARAMETROS, FALHAS E ALARMES

Fome e Eoown 6w e e lerolm

P1010

Verséo Movimentagéo Vertical de Carga

0.00 a 10.00

ro 50 56

P1011

Uttimo Alarme

0a999

ro 50 56

P1012

Data do Utimo Alame

01.01a31.12

ro 50 56

P1013

Hora do Uttimo Alame

00.00 a 23.59

ro 50 57

P1014

Segundo Alame

0a999

ro 50 56

P1015

Data do Segundo Alame

01.01a31.12

ro 50 56

P1016

Hora do Segundo Alarme

00.00 a 23.59

ro 50 57

P1017

Terceiro Alarme

0a999

ro 50 56

P1018

Data do Terceiro Alame

01.01a31.12

ro 50 56

P1019

Hora do Terceiro Alame

00.00 a 23.59

ro 50 57

P1020

Estado Ldgico 1 da Movimentagéo Vertical de
Carga

Bt O =Habitado Geral

Bt 1 =Motor Giando RUN)
Bt2 =Sentido de Gio
Bt3=LOC/ReM

Bt4 =EmFaha

Bt5 =Sudtensfo
Bt6=EmAame

Bt 7 = Comando Subrr
Bit8 =Comando Descer
Bt 9 =Comando Abrir o Frelo
Bt 10a 15 =Resavado

ro 50 57

P1021

Estado Ldgico 2 da Movimentagéo Vertical de
Carga

BtO=EmCaalee

Bt 1 =Parada porinécia

Bt 2 =Parada Rapida

Bt 3 =Paradade Bregenca

Bt 4 = Paraca por Comandos
Simuténecs

Bit5 = Alame Reduzrr Veloddade ao
Suor

Bt 6 = Alame Parar Suorr

Bt 7 = Alame Parar Desoer
Bit8=Resarvado

Bt 9 =Aame Saorepeso

Bt 10=Aame Cabo Soto

Bt 11 =Faha Cdoo Soto

Bt 12 = Faha hversoremLimite de
Togue

Bt 13 =Faha Uso hdevido

Bt 14 =Reservado

Bt 15 =Resevado

ro 50 58

P1022

Palavra de Controle via Redes de
Comunicagéo

BtO=SudraCaca
Bt 1 =DesoeraCata
Bt2a15=Resenvado

P1023

Configuragdo do Controle da Referéncia de
Velocidade

0= Referénciade Veelocdidade via
Potencimetro Bietronico (PE)

1 =UmaReferénciade Velocidade
via Ertracia Digtal DI

2 =Duas Refeéncias de Velocidade
via Ertracia Digital DI
3=TrésReferéncias de VEloodade
via Entradas Digitais Dé- e DI

4 =Quatro Referéncias de Velocidack
via Entradias Digiteis DH e DI

5 =Cnco Referéncias de Vielocidede
via Entradias Digiteis DH, DI e DI6

6 =Referénciade Vielocidede via
Ertrada Areldgica Al (Stepless)

7 =Referénciade \elocidede via
Redes de Comunicacio

cfg 50 26

P1024

Habilita uso de Filtro nos Comandos Subir e

Descer

O=lnatvo

1=Ao

50 23
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g

P1025 | Configuragdo das Chaves Limite Fim de 0=Sem Craves Limite Fim de Cursc 0 cfg 50 30
Curso 1 =Parar Subrvia Db
2 =Reduzi Velodidadk o Subirvia
Db
3 =Paar Suoirvia Db e Parar Descer’
viaDIe
4 =Reduzir Veloddadks o SLbirvia
DI3, Parar Subirvia DI e Parar Descer
viaDIe
5 =Reduzir Veloddadks 2o SLbirvia
DI, Parar SLbir via DI € Parar Desosr
viaDIe
6 =Reduzi Velodidadke o Subirvia
D9, Parar SLbirvia D10 e Parar
DesoerviaDIT1
P1026 | Inverte Sentido de Giro do Motor O=lnatvo 0 cfg 50 23
1=AO
P1027 | Tempo para Desmagnetizar o Motor 0a6500s 600 s 50 24
P1028 | Histerese de Velocidade para Detecgdode | 0.0 a 50.0 % 10.0 % 50 54
Inversor em Limitacéo de Torque
P1029 | Tempo para Falha por Inversor em Limitagéo | 000a630.00s 0.75s 50 54
de Torque (F779)
P1030 | Referéncia de Velocidade via Redes de 00a10200Hz 0.0Hz 50 27
Comunicagéo
P1031 Referéncia de Velocidade 1 00a10200Hz 6.0 Hz 50 27
P1032 | Referéncia de Velocidade 2 00a10200Hz 60.0 Hz 50 28
P1033 | Referéncia de Velocidade 3 00a10200Hz 0.0 Hz 50 28
P1034 | Referéncia de Velocidade 4 00a10200Hz 0.0Hz 50 29
P1035 | Referéncia de Velocidade 5 00a10200Hz 0.0Hz 50 29
P1036 | Tempo de Permanéncia na Velocidade 1 0.00 a2 650.00 s 0.50s 50 29
P1037 | Comente Limite para Modo Carga Leve ao 0.0a3000.0 A 14.0A 50 39
Subir a Carga
P1038 | Corente Limite para Modo Carga Leve a0 0.0a3000.0 A 10.0A 50 39
Descer a Carga
P1039 | Velocidade Limite para Habilitar a Detecgao | 0.0a 10200Hz 0.0 Hz 50 39
de CargaLeve
P1041 Frequéncia Limite para Abrir o Freio 00a10200Hz 4.0Hz 50 41
P1042 | Comente Limite para Subir a Carga 0.0a3000.0 A 0.0A 50 41
P1043 | Corente Limite para Descer a Carga 0.0 a 3000.0 A 0.0A 50 41
P1044 | Torgue Limite para Subir a Carga 0.0a350.0% 50.0% 50 41
P1045 | Torgue Limite para Descer a Carga 0.0a350.0% 30.0% 50 41
P1046 | Tempo de Resposta do Freio para Abrir 0.00 a 650.00 s 0.10s 50 42
P1047 | Inibe Frequéncia Limite para Fecharo Freio | O=Inatvo 0 50 42
com Comando Subir ou Descer 1=Avo
P1048 | Frequéncia Limite para Fechar o Freio 05a10200Hz 25Hz 50 42
P1049 | Atraso de Tempo para Fechar o Freio 0.00 a650.00 s 0.00s 50 42
P1050 | Tempo para Liberar um novo Comando para | 0.10 a 650.00 s 0.50 s 50 43
o Freio
P1051 | Corente para Detecgéo de Sobrepesona | 0.0 a 3000.0 A 50.0 A 50 46
Velocidade Mihima
P1052 | Corente para Deteccéo de Sobrepesona | 0.0 a 3000.0 A 40.0 A 50 47
Velocidade Méxima
P1058 | Atraso de Tempo para Inicio da Detecgéo de | 0.00 a 650.00 s 1.00s 50 47
Sobrepeso
P1054 | Tempo para Alame de Sobrepeso ao Subiral 0.00 a 650.00 s 0.50s 50 47
Carga (A770)
P1055 | Tempo para Detecgéo de Carga ao Descer a| 0.00 a 650.00 s 0.00s 50 50
Carga
P1056 | Tempo para Alame por Cabo Solto ao 0.00 a650.00 s 0.50s 50 51
Descer a Carga (A772)
P1057 | Tempo para Faha por Cabo Solto ao Descer | 0.00 a 650.00 s 0.00s 50 51
aCaga (F773)
P1058 | NUmero de Alarmes Consecutivos para Falha| O a 10 3 50 54
por Uso Indevido
P1059 | Tempo para Faha por Uso Indevido (F777) | O a 65000 s 120 s 50 55
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Falha / Alarme

Descricao

Causas mais provaveis

A750:
Em modo Carga Leve

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

Velocidade do motor maior que P1039 e corrente
do motor menor que P1037 com comando para
subir a carga ou corrente do motor menor que
P1038 com comando para descer a carga

A752:
Parada por Inércia

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

Entrada digital DI3 em nivel Iégico “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 Iégico “0”

A758:
Parada Com. Simultaneos

Indica para o usuario que a parada da
movimentacéao vertical de carga foi devido
ao acionamento simultdneo dos comandos
para subir e descer a carga

Entradas digitais DI1 e DI2 em nivel Iégico “1”

A760:
Lim. FC Red. Veloc. Subir

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

Entrada digital DI3, DI4, DI6 ou DI9 em nivel
l6gico “0”. A entrada digital é definida no
parametro P1025.

A762:
Lim. FC Parar Subir

Indica para o usuario que a chave limite fim
de curso para parar subir foi atuada

Entrada digital DI5 ou DI10 em nivel légico “0”. A
entrada digital € definida no parametro P1025.

A764:
Lim. FC Parar Descer

Indica para o usuario que a chave limite fim
de curso para parar descer foi atuada

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

A770:
Sobrepeso Detectado

Indica que a carga acionado ficou acima da
condigdo maxima operacional para a
movimentacao vertical de carga durante o
comando subir

Corrente do motor maior ou igual ao valor
ajustado pela curva de sobrepeso definido por
P1051 e P1052 e com comando para subir

AT72:
Cabo Solto Detectado

Indica que a carga acionada ficou abaixo da
condi¢cdo minima operacional para a
movimentagéao vertical de carga durante o
comando descer

Carga durante o comando para descer nao
forneceu energia ao inversor, fazendo com que o
mesmo operasse motorizando o motor.

F773:
Cabo Solto Detectado

Indica que a carga acionada ficou abaixo da
condi¢cdo minima operacional para a
movimentacao vertical de carga durante o
comando descer

Carga durante 0 comando para descer nao
forneceu energia ao inversor, fazendo com que o
mesmo operasse motorizando o motor.

F775:
Inversor em Lim. Torque

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

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

Fr777:
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 Vertical de Carga | 9
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Introducao a Movimentacao de Carga
1 INTRODUGAO A MOVIMENTAGCAO DE CARGA

As aplicacdes para movimentag&o de carga desenvolvidas para a fungao SoftPLC do CFW-11 possibilitam ao
usuério flexibilidade de uso e configuragéo do sistema. Utiliza as ferramentas ja desenvolvidas para o software
de programacao WLP em conjunto com assistentes de configuracéo e didlogos de monitoragéo.

PERIGO!
/A Risco de Esmagamento
Para garantir a seguranca em aplicagdes de movimentacao vertical de carga, deve se instalar

dispositivos de seguranca elétricos e/ou mecanicos externos ao inversor CFW-11 para proteger
contra queda acidental de carga.

PERIGO!

/A§ Este produto ndo foi projetado para ser usado como elemento de seguranca. Medidas adicionais
devem ser implementadas para evitar danos materiais e a vidas humanas.
O produto foi fabricado seguindo rigoroso controle de qualidade, porém, se instalado em sistemas
em que sua falha ofereca risco de danos materiais ou a pessoas, dispositivos de seguranca
adicionais externos devem garantir situagdo segura na ocorréncia de falha do produto evitando
acidentes.

1.1 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 1.1 — Movirmentac&o vertical de carga

1.2 MOVIMENTAGAO HORIZONTAL DE CARGA

Movimentagao horizontal de carga (ou translagao 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, ,

Figura 1.2 — Movimentag&o horizontal de carga
Movimentagéo Vertical de Carga | 10



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

Podemos avaliar as vantagens da utilizacao de inversor de frequéncia para movimentagao horizontal ou vertical
de carga sob 0s 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 tensdo), 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 comutacao 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 preciséo 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: redu¢cdo 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 dissipacdo 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 Automagdo do sistema: o inversor de frequéncia possibilita a automagédo do sistema, permitindo a
comunicacao através de redes de comunicacdo, trocando informagdes 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 aquisicao 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 operagéo 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 ndo 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.

1.5 SUGESTOES PARA O 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 pontos devem ser observados conforme o tipo de movimento:

1.5.1 Movimentacao Vertical

E sugerido dimensionar o inversor CFW-11 conforme sua corrente para regime de sobrecarga pesada (Io)
respeitando a maxima temperatura ambiente especificada para cada modelo e altitude de 1000 m, adotando
0s seguintes critérios:

m Para regime de trabalho leve ou moderado (instalacdes em oficinas de manutencao, operacbes de
montagens leves, laboratérios de ensaio, armazéns, industrias de papel e celulose, etc., onde as solicitagbes de
carga sejam em média menos do que 50% da capacidade nominal):

P
lhp =115 Ty X( Carga}

Motor

m Para regime de trabalho pesado ou severo: (instalacbes em oficinas de maquinas pesadas, fundi¢des,
fabricas de estruturas metdlicas pesadas, manipulacdo de bobinas de aco, movimentagédo de containers,
madeireiras, armazéns, sucata, fabrica de cimento, serrarias, fabricas de fertilizantes, movimentagéo de
containers, etc., onde as solicitagcdes de carga sejam em média mais do que 50% da capacidade nominal):

P

Motor

P
IHD :1'30X IMotor X( Cafgaj

Sendo:

lio = corrente nominal do inversor de frequéncia para regime de sobrecarga pesada (A);
Imotor = COrrente nominal do motor considerando o fator de servico (A);

Pwmotor = poténcia nominal do motor considerando o fator de servigo (kW);

Pcarga = poténcia requerida pela carga (kW).

NOTA!

@ Em caso de duvida quanto ao regime de trabalho, utilize o maior fator de sobredimensionamento
(1.30) para determinar a corrente do inversor de frequencia CFW-11 para regime de sobrecarga
pesada (IHp).

NOTA!

@ Para temperaturas maiores que a especificada como maxima (ver tabela 1.1), limitada a 10 °C acima,
o fator de sobredimensionamento (1.15 ou 1.30) para determinar a corrente para regime de
sobrecarga pesada (lkp) deve ser acrescido de 0.02 por °C.

NOTA!

@ Para altitude acima de 1000 m até 4000 m, o fator de sobredimensionamento (1.15 ou 1.30) para
determinar a corrente para regime de sobrecarga pesada (i) deve ser acrescido de 0.01 para cada
100 m acima de 1000 m.
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NOTA!

@ Para casos onde motor foi sobredimensionado acima da poténcia requerida pela carga, deve-se
atentar para que a corrente de regime de sobrecarga pesada (lnp) do inversor CFW-11 seja no
minimo igual a corrente nominal do motor com o fator de servigo.

NOTA!

@ O fator de sobredimensionamento (1.15 ou 1.30) esta baseado nas rampas de aceleracéo padrao da
aplicacdo que sdo de 3.0 segundos para acelerar e 2.0 segundos para desacelerar. Para tempos
menores de aceleracao e desaceleracao pode haver necessidade de um aumento destes fatores.

Tabela 1.1 - Temperatura ambiente ao redor do inversor CFW-11 conforrme mecanica

Temperatura ambiente ao redor do

Mecénica do Inversor CFW-11 Inversor CFW-11

Temperatura (méxima) com Derating

A B, CeD -10a 50 °C (14 a 122 °F) 60 °C (140 °F)
E, F e G (exceto CFW110720...) -10a45°C (14 a 113 °F) 55 °C (131 °F)
CFW110720... -10 240 °C (14 a 104 °F) 50 °C (122 °F)
IP541,2¢3 -10 240 °C (14 a 104 °F) 50 °C (122 °F)

E sugerido dimensionar o resistor de frenagem adotando o seguinte critério minimo:

P

Re sistor

=0.70xP

Carga COM %ED = 100.0%

Sendo:
Presistor = poténcia do resistor de frenagem (kW);

Pcaga = poténcia requerida pela carga (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 6hmico do resistor
de frenagem que deve ser utilizado conforme o modelo do inversor de frequéncia.

NOTA!
@ Caso a poténcia requerida pela carga nao seja conhecida utilizar a poténcia nominal do motor
considerando o fator de servigco para o dimensionamento do resistor de frenagem.

1.5.2 Movimentacao Horizontal

E sugerido dimensionar o inversor CFW-11 conforme sua corrente para regime de sobrecarga normal (Ino),
adotando os seguintes critérios:

I ND = 100 x I Motor

Sendo:

Ino = corrente nominal do inversor de frequéncia para regime de sobrecarga normal;
Imotor = COrrente nominal do motor considerando o fator de servigo (A);

NOTA!

@ Para temperaturas maiores que a especificada como maxima (ver tabela 1.1), limitado a 10 °C acima,
o fator de sobredimensionamento (1.00) para determinar a corrente para regime de sobrecarga
normal (Ino) deve ser acrescido de 0.02 por °C.
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NOTA!

@ Para altitude acima de 1000 m até 4000 m, o fator de sobredimensionamento (1.00) para determinar
a corrente para regime de sobrecarga normal (Ino) deve ser acrescido de 0.01 para cada 100 m
acima de 1000 m.

E sugerido dimensionar o resistor de frenagem adotando o seguinte critério minimo:

P

Re sistor

=0.40xP

Carga COM %ED = 50.0%

Sendo:
Presistor = poténcia do resistor de frenagem (kW);

Pcarga = poténcia requerida pela carga (kW).
%ED = percentual de utilizagéo 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 8hmico do resistor
de frenagem deve ser utilizado conforme o modelo do inversor de frequéncia.

NOTA!
@ Caso a poténcia da carga ndo seja conhecida utilizar a poténcia do motor para o dimensionamento
do resistor de frenagem.

1.5.3 Observacoes Gerais

m Com a poténcia calculada do acionamento da movimentagdo de carga horizontal ou vertical conhecida,
consegue-se otimizar o dimensionamento dos resistores conforme exemplo: supondo que a poténcia calculada
para o acionamento da movimentacao vertical (elevacéo) de uma ponte rolante seja 62 kW, o motor a ser
utilizado seria um de 75 kW (poténcia comercial). Nesta situagéo, usando o fator minimo recomendado (0.70), o
resistor de frenagem podera ser determinado com a poténcia calculada, ou seja, 0,7 x 62 = 43,4 kW,

m Para a especificacao dos resistores de frenagem, devem-se observar as condi¢des de instalagao, vibragao,
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 0 mesmo adotando-se a corrente do novo motor. Outro critério
que pode ser adotado é 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 MOVIMENTAQZ\O VERTICAL DE CARGA

O controle de movimentacéo vertical de carga consiste no ato de movimentar uma carga no sentido vertical,
executando assim, comandos para subir e descer em conjunto com o controle do freio mecanico, que deve
assegurar que a carga permaneca na posicao desejada quando nao houver comandos para subir ou descer a
carga.

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

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

m Comando para subir e descer a carga via entradas digitais ou redes de comunicagao;

m Opcéao de inverter o sentido de giro do motor adotado como padrao para os comandos subir e descer a
carga;

m Rampa de aceleracao e desaceleracao linear ou em “S” para a movimentagéo vertical;

m Opc¢édo 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 vertical;

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
com ajustes independentes para comando subir e descer carga;

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 transicdo de comando subir para descer ou vice-versa
(somente para o modo vetorial com encoder);

m Entradas digitais programadas para a funcao de chaves limite fim de curso para reduzir velocidade ao subir,
parar subir e parar descer;

m Deteccgéo de carga leve ao subir ou descer a carga;

m Deteccgéo de sobrepeso ao subir a carga via uma curva de sobrepeso com posterior alarme;

m Detecgéo de cabo solto ao descer a carga com posterior alarme ou falha;

m Detecgéo de inversor em limitagdo de torque ao subir ou descer a carga com posterior falha;

m Gera falha por uso indevido da movimentagao vertical;

m Gera falha devido a desequilibrio de corrente do motor;

m Histdrico de alarmes (3 Ultimos) e falhas (10 dltimos) ocorridos na movimentacao vertical;

m Possibilidade de implementagéo ou alteragdo 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 potenciémetro eletrbnico (PE), combinacao légica 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 cartéo eletrdnico de controle CC11 do CFW-11.

NOTA!
Consulte o0 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 XCf
do cartao eletrbnico de controle CC11 do CFW-11 quando a referéncia de velocidade é via potencidmetro

eletrénico (PE).

Funcao Padrao para Movimentacao Vertical via Potenciometro Eletronico (PE)

Referéncia positiva para potenciémetro

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

Referéncia negativa para potencidémetro

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 Subir Carga

Entrada digital 2: Comando Descer Carga

Entrada digital 3: Parada de Emergéncia

Entrada digital 4: Acelera (aumenta referéncia)

Entrada digital 5: Sem funcao

Entrada digital 6: Sem funcao

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 vertical 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 e DI11 e/ou as saidas digitais DO6, DO7 e DO8. 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 XCf
do cartdo eletrénico de controle CC11 do CFW-11 quando a referéncia de velocidade é combinacao logica de
entradas digitais com 5 referéncias.

Funcao Padrao para Movimentacao Vertical via Entradas Digitais

Referéncia positiva para potenciémetro

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

Referéncia negativa para potencidémetro

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 Subir Carga

Entrada digital 2: Comando Descer 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

—1 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 vertical de carga com referéncia de velocidade via
combinacdo logica de entradas digitals

NOTA!

@ E necessério instalar o médulo acessdrio I0C-01 ou I0C-02 caso seja necessdrio utilizar as entradas
digitais DI9, DI10 e DI11 e/ou as saidas digitais DO6, DO7 e DO8. 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 XCf
do cartao eletrbnico de controle CC11 do CFW-11 quando a referéncia de velocidade é via entrada analdgica

Funcao Padrao para Movimentacao Vertical via Entrada Analégica Al1

Referéncia positiva para potenciémetro

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

Referéncia negativa para potencidémetro

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 Subir Carga

Entrada digital 2: Comando Descer Carga

Entrada digital 3: Parada de Emergéncia

Entrada digital 4: Sem fungao

Entrada digital 5: Sem funcao

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+
T 2 A+
cow 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 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 o3
— 29 NA3

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

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

entrada analogica Al1

NOTA!

@ E necessério instalar o médulo acessdrio I0C-01 ou I0C-02 caso seja necessdrio utilizar as entradas
digitais DI9, DI10 e DI11 e/ou as saidas digitais DO6, DO7 e DO8. 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 XCf1
do cartdo eletrbnico de controle CC11 do CFW-11 quando a referéncia de velocidade € via redes de

Funcao Padrao para Movimentacao Vertical via Redes de Comunicagao

Referéncia positiva para potenciémetro

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

Referéncia negativa para potencidémetro

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 funcao

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 funcao

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 Al2+

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

— 29 NA3

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

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

redes de comunicagdo

NOTA!

@ E necessério instalar o médulo acessdrio I0C-01 ou I0C-02 caso seja necessdrio utilizar as entradas
digitais DI9, DI10 e DI11 e/ou as saidas digitais DO6, DO7 e DO8. 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 o0 elemento na movimentacao vertical de carga responsavel por segurar a carga quando o motor nao
esta em funcionamento. Por isto € muito importante que o 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 tensado 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 sao 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 € feito através da retirada da
alimentagdo em corrente alternada nos bornes 1 e 2.

gy
<
U [] Contator
Cc 1 Comando E:j- 3; - —

1
__'T_T_ - - do Freio

0O ~ O +0
2 1 6
Ponte

_g Retificadora _ o]

—
)

Freio

Figura 2.6 — Esquema de ligagcao da ponte retificadora para frenagem normal
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m Frenagem Répida: a interrupcéo da alimentagéo CC para o que o freio feche é feito diretamente na fonte da
corrente continua nos bornes 3 e 4 mantendo os bornes 1 e 2 com alimentacao alternada.
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I
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o
Contator I_ 4
JI< Comando E:j»
L do Freio _g

o ~ O +0O
2 1 6

Ponte
Retificadora _ o]

TN

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 tensao 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 vertical 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
vertical de carga. Consulte 0 manual de programacao do inversor CFW-11 para mais informacoes
sobre os parametros.

Simbolos para descricao das propriedades:

RO Parametro somente de leitura

RW Parémetro de leitura e escrita

CFG Parametro somente pode ser alterado com motor parado

Vetorial Parametro somente para o modo de controle vetorial

Net Parametro visivel através da HMI se o inversor possuir interface de rede

instalada — RS232, RS485, CAN, Anybus-CC, Profibus — ou se a interface
USB for conectada

3.1 FONTE DOS COMANDOS

Este grupo de pardmetros permite ao usudrio configurar a fonte de origem dos comandos do inversor de
frequéncia CFW-11. Para esta aplicagéo, 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 vertical de carga acionado pelo inversor CFW-11

desconsiderando as légicas de controle.

Situacao REMOTO:
Habilita as I6gicas de controle da movimentacao vertical de carga conforme programacao feita pelo usuario.

P0220 - Selecao da Fonte LOCAL/REMOTO
P0221 - Selecao da Referéncia de Velocidade - Situacao LOCAL
ao da Referéncia de Velocidade - Situacao REMOTO

ao do Sentido de Giro - Situacao LOCAL

ao do Sentido de Giro - 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 configuragdo foram retiradas algumas opcdes de valores
para 0s parametros.
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3.1.1 Configuracao dos Comandos

Este grupo de par@metros permite ao usuario configurar algumas particularidades dos comandos do inversor
de frequéncia CFW-11 necessérias na aplicacao para movimentagao vertical de carga.

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 parametro define o modo de parada do motor quando o inversor recebe o comando “Para”.

NOTA!

@ As opgdes 3 e 4 estardo operacionais apenas para controle vetorial com encoder. A diferenca de
comportamento em relacao as opgdes 0 e 2 estao no reset da referéncia da corrente de torque (I9%).
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 o0 modo de parada.

P1024 - Habilita uso de Filtro nos Comandos Subir e Descer

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 subir e descer via as
entradas digitais DI1 e DI2 para evitar que comandos muito rapidos ou falsos sejam aceitos pela movimentagao
vertical 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 mudanga 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 = Inativo Padrao: O
Valores: 1 = Ativo
Propriedades: CFG
Grupos de acesso via HMI: 01 GRUPOS PARAMETROS |

L |50 SoftPLC |

Descricao:
Este parédmetro inverte o sentido de giro do motor adotado como padréo para os comandos subir e descer a
carga.
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Com valor em “0” (inativo), comando subir é sentido de giro horario e comando descer é sentido de giro anti-
horario.

Com valor em “1” (ativo), comando subir é sentido de giro anti-horario e comando descer € 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 parametro define o intervalo de tempo sem que seja executado um comando "Subir Carga" ou "Descer
Carga" para que o drive seja desabilitado geral, desmagnetizando assim o motor. Isto evita que o motor
permanec¢a energizado durante um tempo em que a movimentacao vertical de carga néo esta sendo utilizada.

NOTA!

@ A permanéncia do motor magnetizado na auséncia de comando “Subir Carga” ou “Descer 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: |O1 GRUPOS PARAMETROS |
L [20 Rampas |

Descricao:
Este parametro define o tempo para acelerar linearmente de O a velocidade maxima (definida em P0134).

P0101 — Tempo de Desaceleracao

Faixa de 0.0a2999.9s Padrao: 2.0s
Valores:
Propriedades:
Grupos de acesso via HMI: 01 GRUPOS PARAMETROS |
L |20 Rampas |

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

P0103 — Tempo para Parada de Emergéncia (Desaceleracao 2° Rampa)

Faixa de 0.0a999.9s Padrao: 0.3s
Valores:
Propriedades:
Grupos de acesso via HMI: 01 GRUPOS PARAMETROS |
L |20 Rampas |
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Descricao:

Este parametro define o tempo para desacelerar linearmente da velocidade maxima (definida em P0O134) até 0
quando for executado o comando para parada de emergéncia via entrada digital DI3, chave limite fim de curso
“Parar Subir” acionada, deteccao de sobrepeso ou cabo solto.

P0104 - Rampa S

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

Propriedades: )
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
HSH.

A rampa S reduz choques mecénicos durante aceleracdes e desaceleragoes.

P0105 — Selecao 1¢/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 movimentacao vertical 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 paradmetros permite ao usuario configurar os limites de velocidade do motor.

P0133 - Limite de Referéncia de Velocidade Minima

Faixa de 0 a 18000 rpm Padrao: 120 rpm (4.0 H2)
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 Subir”
for acionado.

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 vertical 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 parametros 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 parametros da
frenagem reostatica.

3.5 REFERENCIAS DE VELOCIDADE

Este grupo de pardmetros permite ao usuario configurar o controle da referéncia de velocidade para a
movimentagao vertical 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 D14
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 D14 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 Comunicacao
Propriedades: CFG
Grupos de acesso via HMI: |O1 GRUPOS PARAMETROS |

L |50 SoftPLC |

Descricao:
Este pardmetro define como sera feito o controle da referéncia de velocidade para a movimentagao vertical de
carga.

Tabela 3.1 — Descricao do controle da referéncia de controle

P1023 Descricao
Define que a referéncia de velocidade sera controlada via légica de potencidmetro eletrénico (PE) elaborada com os comandos
0 para “Subir a Carga”, “Descer a Carga” e “Acelera a Carga (aumenta referéncia de velocidade)”.
Define que havera uma referéncia de velocidade controlada via combinacao logica dos comandos para “Subir a Carga”, “Descer
1 a Carga” e “12 Entrada Digital para Referéncia de Velocidade (DI4)”".
Define que havera duas referéncias de velocidade controladas via combinagéo légica dos comandos para “Subir a Carga”,
2 “Descer a Carga” e “12 Entrada Digital para Referéncia de Velocidade (DI4)”.
Define que havera trés referéncias de velocidade controladas via combinagéo logica dos comandos para “Subir a Carga”,
3 “Descer 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 “Subir a Carga”,
4 “Descer 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 “Subir a Carga”,
5 “Descer 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 “Subir a Carga” e “Descer a Carga”.

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

Quando a referéncia de velocidade € via combinacdo 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 DI4, DI5 e DI6

Velocidade 1| Velocidade? | Velocidades | Velosidade 4 | Velocidade 5

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 par@metro possui fungdes distintas conforme configuracdo do controle da referéncia de velocidade:

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

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

P1031 - Referéncia de Velocidade 1

Faixa de 0.0 a 1020.0 Hz Padrao: P1023=0:6.0 Hz

Valores: 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

Propriedades:

Grupos de acesso via HMI: 01 GRUPOS PARAMETROS |

L |50 SoftPLC |
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Descricao:
Este pardmetro possui fungdes distintas conforme configuragdo do controle da referéncia de velocidade:

m P1023 = 0, define o valor da referéncia minima de velocidade para a movimentacao vertical de carga. Ou
seja, é o valor inicial da referéncia de velocidade quando se executa 0 comando para subir ou descer a carga.
Apds, este valor € incrementado através do comando “acelera” via entrada digital DI4.

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

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

m P1023 =7, 0 pardmetro nao possui funcao especifica para a movimentagao vertical 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 maxima de velocidade para a movimentagao vertical de carga. Ou
seja, € o0 valor maximo que o comando “acelera” via entrada digital DI4 consegue incrementar.

m P1023 = 1 ou 7, 0 parametro nao possui funcéo especifica para a movimentagéo vertical de carga.
m P1023 = 2, 3, 4 ou 5, define o valor da 22 referéncia de velocidade para a movimentacao vertical de carga.

m P1023 = 6, define o valor da referéncia maxima de velocidade para a movimentagao vertical 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 configuracéo do controle da referéncia de velocidade:

m P1023=0, 1, 2, 6 ou 7, 0 pardmetro ndo possui funcao especifica para a movimentacao vertical de carga.
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m P1023 = 3, 4 ou 5, define o valor da 3? referéncia de velocidade para a movimentagao vertical 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 configuragdo do controle da referéncia de velocidade:

m P1023=0, 1, 2, 3, 6 0ou 7, 0 parametro ndo possui funcao especifica para a movimentagéo vertical de carga.

m P1023 = 4 ou 5, define o valor da 42 referéncia de velocidade para a movimentagao vertical 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 parametro possui fungdes distintas conforme configuracao do controle da referéncia de velocidade:

m P1023 =0, 1, 2, 3, 4, 6 ou 7, 0 parametro ndo possui funcéo especifica para a movimentacao vertical de
carga.

m P1023 = 5, define o valor da 5° referéncia de velocidade para a movimentacao vertical 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 paré@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.
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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 par@metro define a palavra de controle para a movimentagdo vertical de carga quando o controle da
referéncia de velocidade for selecionado para redes de comunicagéo (P1023 = 7).

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

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

Bits 15a2
o
S ®

Funcao e ol s
2 22| 59
0] O © > ©
a a0 ®O

Bits Valores

Bit 0 0: Retira 0 comando subir a carga.

Subir Carga 1: Executa o comando para subir a carga.

Bit 1 0: Retira 0 comando descer a carga.

Descer Carga 1: Executa o comando para descer 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 = Parar Subir via DI5

2 = Reduzir Velocidade ao Subir via DI6

3 = Parar Subir via DI5 e Parar Descer via DI6

4 = Reduzir Velocidade ao Subir via DI3, Parar Subir via DI5 e Parar Descer via DI6

5 = Reduzir Velocidade ao Subir via DI4, Parar Subir via DI5 e Parar Descer via DI6

6 = Reduzir Velocidade ao Subir via DI9, Parar Subir via DI10 e Parar Descer via DI11
Propriedades: CFG
Grupos de acesso via HMI: 01 GRUPOS PARAMETROS |

L |50 SoftPLC |

Descricao:

Este par@metro configura a maneira como sera associada uma funcdo de intertravamento da aplicagéo de
movimentagéo vertical com uma entrada digital. O intertravamento nada mais € do que chaves limite fim de
curso instaladas no percurso da movimentagcéo vertical de carga indicando uma condicéo de funcionamento
quando forem atuadas.

m Reduzir Velocidade ao Subir, com comando para subir a carga e sensor atuado (nivel 16gico “0”), desacelera
0 motor até a velocidade minima definida no parametro P0133 respeitando a rampa definida em P0O101.

m Parar Subir, com comando para subir a carga e sensor atuado (nivel l6gico “0”), efetua uma parada de
emergéncia respeitando a rampa definida em P0103.

m Parar Descer, com comando para descer a carga e sensor atuado (nivel Iégico “0”), efetua uma parada
normal respeitando a rampa definida em P0O101.
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NOTA!

@ Consulte a secéo 3.8 para mais informacoes sobre a fungdo das entradas digitais lembrando que os
parametros P1023 e P1025 atuam em conjunto na execucao de comandos para a movimentagao
vertical de carga.

3.8 ENTRADAS DIGITAIS

Este grupo de par@metros permite ao usuério configurar a fungdo de comando de cada entrada digital no
aplicativo da movimentacéo vertical de carga.

P0263 - Funcao da Entrada DI1

Faixa de 21 = Subir Carga (Uso PLC) Padrao: P1023 = 7: 21
Valores: 0a 31 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 pardmetro define que a funcdo da entrada digital DI1 serd o comando para subir 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 lI6gico “0”, a movimentagao vertical de carga é desabilitada (exceto se houver comando para descer a
carga).

Em nivel l6gico “1”, a movimentagao vertical de carga € habilitada ao funcionamento no sentido de subir a
carga.

NOTA!

@ Quando o controle da referéncia de velocidade for programado para redes de comunicacao
(P1023=7), a entrada digital DI1 n&o possui funcao especifica para a movimentacéo vertical de
carga.

NOTA!
@ E possivel habilitar um filtro de 100ms (P1024 = 1) no comando subir para evitar que comandos
muito rapidos ou falsos sejam aceitos pela movimentacao vertical de carga.

P0264 - Funcao da Entrada DI2

Faixa de 21 = Descer Carga (Uso PLC) Padrao: P1023 = 7: 21
Valores: 0a 31 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 pardmetro define que a funcédo da entrada digital DI2 serd o comando para descer 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 I6gico “0”, a movimentagéo vertical de carga é desabilitada (exceto se houver comando para subir a
carga).

Em nivel légico “1”, a movimentagao vertical de carga é habilitada ao funcionamento no sentido de descer 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 funcao especifica para a movimentagdo vertical de
carga.

NOTA!
@ E possivel habilitar um filtro de 100ms (P1024 = 1) no comando descer para evitar que comandos
muito rapidos ou falsos sejam aceitos pela movimentacao vertical de carga.

P0265 - Funcao da Entrada DI3

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

3 = Parada Rapida

21 = Parada de Emergéncia (Uso PLC) (para P1025 = 4)

21 = Fim de Curso Reduzir Velocidade ao Subir (Uso PLC) (para P1025 = 4)
Propriedades:
Grupos de acesso via HMI: |O1 GRUPOS PARAMETROS
Grupos de acesso via HMI: 01 GRUPOS PARAMETROS ou |07 CONFIGURACAO I/0 |

L |40 Entradas Digitais | L |40 Entradas Digitais |

Descricao:
Este parédmetro define que a fungdo da entrada digital DI3 sera executar uma parada do funcionamento da
movimentacao de vertical de carga (exceto quando P1025 = 4).

m Sem Fungédo, define que ndo sera executado comando algum de parada de funcionamento da movimentagao
vertical de carga.

m Parada por Inércia (Habilita Geral), define que a parada de funcionamento sera por inércia onde o motor gira
livremente (o0 motor é desmagnetizado).

Em nivel ldégico “0”, executa o comando de parada por inércia nao exercendo controle para desacelerar o
motor da movimentag&o vertical de carga, ou seja, 0 motor gira livvemente permanecendo desmagnetizado.
Gera a mensagem de alarme “A752: Parada por Inércia” até que a entrada digital DI3 esteja em nivel 16gico “1”.

Em nivel l6gico “1”, indica que a movimentacao vertical de carga esta habilitada para que seja executado o
comando para subir ou descer a carga.

m Parada Rapida, define que a parada de funcionamento sera por rampa nula, fazendo com o que o motor seja
desacelerado até 0 rom no menor tempo possivel.

Em nivel I6gico “0”, executa 0 comando de parada rapida com rampa de desaceleragdo nula, fazendo com que
0 motor da movimentagéo vertical de carga pare no menor tempo possivel. Gera a mensagem de alarme
“A754: Parada Rapida” até que a entrada digital DI3 esteja em nivel [6gico “1”.

Em nivel l6gico “1”, indica que a movimentacao vertical de carga esta habilitada para que seja executado o
comando para subir ou descer a carga.

m Parada de Emergéncia, define que a parada de funcionamento sera conforme a rampa de desaceleracéo
programada em P0O103.

Em nivel I6gico “0”, executa o comando de parada de emergéncia desacelerando o motor da movimentagéo de
vertical 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 [dgico “1”.

Em nivel l6gico “1”, indica que a movimentacao vertical de carga esta habilitada para que seja executado o
comando para subir ou descer a carga.
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NOTA!
@ Este comando se sobrepde ao comando para subir ou descer a carga, executando a parada da
movimentagao vertical de carga nao permitindo a execug¢éo de um novo comando.

m P1025 = 4, define que a funcdo da entrada digital DI3 sera a chave limite de fim de curso com a fungao
“Reduzir Velocidade ao Subir”.

Em nivel l6gico “0” (sensor atuado) e com comando para subir, desacelera o0 motor até a velocidade minima
definida no pardmetro P0O133.

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

P0266 - Funcao da Entrada DI4

Faixa de 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
0a31/21 =Fim de Curso Reduzir Velocidade ao Subir (Uso PLC) P1023=6: 0
0a31/21 =Fim de Curso Reduzir Velocidade ao Subir (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, define que a funcédo da entrada digital DI4 sera executar o comando para acelerar (aumentar) a
referéncia de velocidade na movimentagéo vertical de carga. Atua em conjunto com o comando para subir ou
descer carga.

Em nivel I6gico “0”, congela o valor atual da referéncia de velocidade da movimentagéo vertical de carga caso
esteja ainda ativo o comando para subir (DI1) ou descer (DI2) carga.

Em nivel I6gico “1”, acelera (aumenta) a referéncia de velocidade da movimentacao vertical de carga conforme
rampa de aceleracao definida em PO100 até o valor maximo definido em P1032.

Quando se executa o comando para subir ou descer carga, a movimentacao vertical é acelerada até o valor
programado em P1031. Entdo caso seja acionado o comando para acelerar, a movimentacao vertical 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 movimentagado vertical de carga. Ao se retirar 0 comando para subir ou descer a carga, a
movimentagao vertical de carga é desacelerada até O rpm.

m P1023 =1, 2, 3, 4 ou 5, define que a funcdo da entrada digital DI4 sera a 12 entrada digital da combinagao
Idgica das entradas digitais que define a referéncia de velocidade na movimentacéo vertical de carga conforme
descrito na segéo 3.5.

m P10283=60u7 e P1025 =0, 1, 2, 3, 4 ou 6, definem que a entrada digital DI4 ndo possui funcéo especifica
para a movimentacéo vertical de carga.

m P1023 = 6 ou 7 e P1025 = 5, define que a funcéo da entrada digital DI4 sera a chave limite de fim de curso
com a funcéo “Reduzir Velocidade ao Subir”.

Em nivel l6gico “0” (sensor atuado) e com comando para subir, desacelera o0 motor até a velocidade minima
definida no parametro PO133.

Em nivel I6gico “1” (sensor ndo atuado), permite comandos para subir e descer a carga.
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P0267 - Funcao da Entrada DI5

Faixa de 0 a 31 /21 =Fim de Curso Parar Subir (Uso PLC) Padrao: P1023=0:0

Valores: 0a31/21 =Fim de Curso Parar Subir (Uso PLC) P1023=1:0
0 a 31 /21 =Fim de Curso Parar Subir (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
0a31/21=Fim de Curso Parar Subir (Uso PLC) P1023=6:0
0 a 31 /21 =Fim de Curso Parar Subir (Uso PLC) P1023=7:0

Propriedades: _ _
Grupos de acesso via HMI: 01 GRUPOS PARAMETROS | ou |07 CONFIGURACAO I/0 |
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, 2 ou 6, definem que a entrada digital DI5 n&o possui fungéo especifica
para a movimentacao vertical de carga.

m P1023=0,1,2,60u7eP1025 =1, 3, 4 ou 5, definem que a funcéo da entrada digital DI5 sera a chave
limite de fim de curso com a fungao “Parar Subir”.

Em nivel I6gico “0” (sensor atuado) e com comando para subir, efetua uma parada de emergéncia respeitando
a rampa definida em P0O103.

Em nivel I6gico “1” (sensor ndo atuado), permite comandos para subir e descer a carga.
m P1023 = 3, 4 ou 5, define que a funcao da entrada digital DI5 sera a 22 entrada digital da combinacgéo l6gica

das entradas digitais que define a referéncia de velocidade na movimentagcao vertical de carga conforme
descrito na segéo 3.5.

P0268 - Funcao da Entrada DI6

Faixa de 0 a 31 /21 = FC Reduzir Vel. / Parar Descer (Uso PLC) Padrao: P1023=0:0

Valores: 0a31/21 =Fim de Curso Reduzir Vel. / Parar Descer (Uso PLC) P1023=1:0
0 a 31 /21 =Fim de Curso Reduzir Vel. / Parar Descer (Uso PLC) P1023=2:0
0 a 31 /21 =Fim de Curso Reduzir Vel. / Parar Descer (Uso PLC) P1023=3:0
0 a31/21 =Fim de Curso Reduzir Vel. / Parar Descer (Uso PLC) P1023=4:0
21 = 32 DI para Referéncia de Velocidade (Uso PLC) P1023 = 5: 21
0a31/21 =Fim de Curso Reduzir Vel. / Parar Descer (Uso PLC) P1023=6: 0
0 a31/21 =Fim de Curso Reduzir Vel. / Parar Descer (Uso PLC) P1023=7:0

Propriedades: _ _
Grupos de acesso via HMI: (01 GRUPOS PARAMETROS | ou |07 CONFIGURACAO I/0 |
L |40 Entradas Digitais | L |40 Entradas Digitais |

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

m P1023=0,1,2,83,4,6 0u7eP1025 =0, 1 ou 6, definem que a entrada digital DI6 ndo possui fungéo
especifica para a movimentagéo vertical de carga.

m P1023=0,1, 2,3, 4,6 0u7eP1025 = 2, definem que a fungdo da entrada digital DI6 sera a chave limite de
fim de curso com a fungéo “Reduzir Velocidade ao Subir”.

Em nivel I6gico “0” (sensor atuado) e com comando para subir, desacelera 0 motor até a velocidade minima
definida no parametro PO133.

Em nivel I6gico “1” (sensor ndo atuado), permite comandos para subir e descer a carga.
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m P1023=0,1,2,3,4,60u 7 eP1025 = 3, 4 ou 5, definem que a fungédo da entrada digital DI6 sera a chave
limite de fim de curso com a funcéo “Parar Descer”.

Em nivel légico “0” (sensor atuado) e com comando para descer, efetua uma parada normal respeitando a
rampa definida em PO101.

Em nivel I6gico “1” (sensor ndo atuado), permite comandos para subir e descer a carga.
m P1023 = 5, define que a fungédo da entrada digital DI6 sera a 3 entrada digital da combinacao logica das

entradas digitais que define a referéncia de velocidade na movimentacao vertical de carga conforme descrito na
segéao 3.5.

NOTA!

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

Funcao da Entrada DI9

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

m P1025 = 0, 1, 2, 3, 4 ou 5, define que a entrada digital DI9 ndo possui fungdo especifica para a
movimentagéo vertical de carga.

m P1025 = 6, define que a funcdo da entrada digital DI9 sera a chave limite de fim de curso com a fungao
“Reduzir Velocidade ao Subir”.

Em nivel I6gico “0” (sensor atuado) e com comando para subir, desacelera 0 motor até a velocidade minima
definida no parametro PO133.

Em nivel I6gico “1” (sensor ndo atuado), permite comandos para subir € descer a carga.

Funcao da Entrada DI10

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

m P1025 = 0, 1, 2, 3, 4 ou 5, define que a entrada digital DI10 nao possui funcao especifica para a
movimentagao vertical de carga.

m P1025 = 6, define que a funcdo da entrada digital DI10 sera a chave limite de fim de curso com a fungao
“Parar Subir”.

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

Em nivel Iégico “1” (sensor ndo atuado), permite comandos para subir e descer a carga.

Funcao da Entrada DI11

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

m P1025 = 0, 1, 2, 3, 4 ou 5, define que a entrada digital DI11 nao possui funcao especifica para a
movimentagao vertical de carga.
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m P1025 = 6, define que a funcdo da entrada digital DI11 sera a chave limite de fim de curso com a fungao
“Parar Descer”.

Em nivel légico “0” (sensor atuado) e com comando para descer, efetua uma parada normal respeitando a
rampa definida em PO101.

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

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

3.9 SAIDAS DIGITAIS

Este grupo de pardmetros permite ao usuario configurar a fungdo de comando de cada saida digital no
aplicativo da movimentacao vertical 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
PO277 = 28

Propriedades: _ _
Grupos de acesso via HMI: (01 GRUPOS PARAMETROS | ou |07 CONFIGURACAO I/0O |
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 fungcéo de comandar o freio da movimentacao vertical de carga. Conforme a
secéo 2.1, deve ser utilizado o contato NA do relé da saida digital DO1, DO2 e DOS.

NOTA!
@ Consulte a secéo 3.12 deste manual de aplicacdo para mais informacdes sobre a l6gica de controle
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.

Funcao da Saida DO6

Descricao:
Saida digital do acessdrio 10C-01 ou I0C-02 de uso exclusivo da funcao SoftPLC ndo possuindo parédmetro
para configuracao da sua fungé&o. Possui a funcéo de indicar a ocorréncia do alarme “A770 = Sobrepeso
Detectado”.

NOTA!
Consulte a secédo 3.13 deste manual de aplicacao para mais informagdes sobre a légica de
deteccao de sobrepeso.
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Funcao da Saida DO7

Descricao:

Saida digital do acessdrio 10C-01 ou I0C-02 de uso exclusivo da funcao SoftPLC ndo possuindo parédmetro
para configuracdo da sua funcédo. Possui a funcao de indicar a ocorréncia do alarme “A772 = Cabo Solto
Detectado” ou da falha “F773 = Cabo Solto Detectado”.

NOTA!
Consulte a secédo 3.14 deste manual de aplicacdo para mais informagdes sobre a légica de
deteccao de cabo solto.

Funcao da Saida DO8

Descricao:

Saida digital do acessdrio 10C-01 ou I0C-02 de uso exclusivo da funcao SoftPLC nao possuindo parédmetro
para configuragdo da sua fung&o. Possui a fungdo de indicar a ocorréncia da falha “F775 = Inversor em
Limitacao de Torque”.

NOTA!
@ Consulte a secdo 3.15 deste manual de aplicagéo para mais informagdes sobre a l6gica de inversor
em limitag&o de torque.

NOTA!
@ Consulte o guia de instalagédo, configuragéo e operacdo do acessorio I0C-01 ou I0C-02 para mais
informagdes sobre as saidas digitais DO6, DO7 e DOS.

3.10 ENTRADA ANALOGICA

Este grupo de parémetros permite ao usuario configurar a entrada analégica Al1 para o controle da referéncia
de velocidade para a movimentagao vertical de carga.

NOTA!
Somente é configurado quando o parédmetro 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 par@metro define que a funcdo da entrada analdgica Al1 serda a referéncia de velocidade para a
movimentagao vertical 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 (tens&o 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/0O |
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 0.00 2 16.00 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 par@metro 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 configuracéo foram retiradas algumas opcgdes 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 é um estado da operagao da movimentacao vertical de carga onde, apds uma determinada
velocidade, € feito a monitoracéo 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 operagao da movimentacao vertical 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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P1037 - Corrente Limite para Modo Carga Leve ao Subir a Carga

P1038 — Corrente Limite para Modo Carga Leve ao Descer a Carga

Faixa de 0.0 a 3000.0 A Padrao: P1037 = 14.0 A
Valores: P1038 = 10.0 A
Propriedades:
Grupos de acesso via HMI: |O1 GRUPOS PARAMETROS |

L |50 SoftPLC |

Descricao:

Estes par@metros configuram o valor da corrente do motor limite para detectar modo carga leve ao subir a
carga (P1037) ou ao descer a carga (P1038). Ou seja, quando o valor da corrente atual do motor for menor ou
igual ao valor ajustado, indica que esta com carga leve.

P1039 - Velocidade Limite para Habilitar a Deteccao de Carga Leve

Faixa de 0.0a1020.0 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 limite para habilitar a deteccdo de carga leve. Ou seja,
quando a velocidade atual do motor for maior ou igual ao valor ajustado, habilita a detecgdo de carga leve
através da corrente do motor.

NOTA!
Ajuste em “0.0 Hz” desabilita a deteccdo do modo carga leve.

A seguir o esquema de funcionamento da deteccéo de carga leve considerando que a movimentacao vertical
de carga foi configurada para duas referéncias de velocidade com combinacao légica de entradas digitais. Nao
foi levada em consideracao a légica para controle do freio.
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COMANDOS - ENTRADAS DIGITAIS

DI1- Subir Carga E)_I

DI2 - Descer Carga B :

DI3 - Parada de Emergéncia ol
Dl4 - 12 DI Ref. de Velocidade (1) | |

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

P1037 - Corrente Limite para Modo Carga Leve
ao Subir a Carga

P0410 - Corrente de Magnetizagao do Motor

Figura 3.1 — Funcionamento da detecgdao do modo carga leve
A seguir analise conforme os instantes identificados:

1 - E efetuado o comando para subir 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 selegdo 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 corrente limite para modo carga leve em P1037.

4 — Neste instante a frequéncia do motor fica maior que o valor ajustado como limite de velocidade para
habilitar a deteccéo de carga leve em P1039 e como a corrente do motor ainda permanece menor que o valor
ajustado em P1037, o modo carga leve é detectado gerando a mensagem de alarme A750. O motor entédo é
acelerado até a velocidade maxima ajustada em P1034.

5 — O motor atinge a velocidade méxima programada.

6 - E executado o comando para parar de subir a carga através da retirada do comando subir 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, € permanece magnetizado (caso ndo haja um novo comando para subir
ou descer a carga, apos o tempo programado em P1027, o motor sera desmagnetizado).
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3.12 CONTROLE DO FREIO

Este grupo de par@metros permite ao usuario configurar a operagéo do freio da movimentagdo vertical de
carga, sendo este acionado pela saida digital DO1, DO2 e/ou DO3 conforme descrito na segéo 3.9.

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 parédmetro define a frequéncia do motor limite para abrir o freio com comando para subir ou descer a
carga. Ou seja, caso a referéncia de velocidade total apds a rampa em frequéncia 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!
Ajuste em “0.0 Hz” desabilita a verificacao da frequéncia do motor ao abrir o freio.

P1042 - Corrente Limite para Subir a Carga
P1043 - Corrente Limite para Descer a Carga

Faixa de 0.0 a 3000.0 A Padrao: P1042=0.0A
Valores: P1043=0.0A
Propriedades:
Grupos de acesso via HMI: |O1 GRUPOS PARAMETROS |

L |50 SoftPLC |

Descricao:

Estes parametros definem a corrente do motor limite para abrir o freio com comando para subir (P1042) ou
descer (P1043) a carga. Ou seja, caso a corrente atual 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!
Ajuste em “0.0 A” desabilita a verificagdo da corrente do motor ao abrir o freio.

P1044 - Torque Limite para Subir a Carga
P1045 — Torque Limite para Descer a Carga

Faixa de 0.0a350.0 % Padrao: P1044 =50.0 %
Valores: P1045 = 30.0 %
Propriedades:
Grupos de acesso via HMI: 01 GRUPOS PARAMETROS |

L |50 SoftPLC |

Descricao:

Estes par@metros definem o torque do motor limite para abrir o freio com comando para subir (P1044) ou
descer (P1045) a carga. Ou seja, caso o torque atual do motor seja maior ou igual ao valor ajustado, sera
liberado que o freio abra. E necessdrio também que as outras condigdes estejam satisfeitas para efetivamente
comandar a abertura do freio.
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NOTA!
Ajuste em “0.0 %” desabilita a verificagéo do torque do motor ao abrir o freio.

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: 01 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 é mantida na frequencia limite
para abrir o freio caso esteja habilitada (P1041 = Q). 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 Subir ou Descer

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

Descricao:

Este parédmetro inibe a deteccao da frequéncia limite para fechar o freio na presenca de um comando subir ou
descer carga. Ou seja, permite a transicdo de um comando subir para descer ou vice-versa, sem que haja
comando para fechar o freio.

NOTA!
Somente vélido quando o controle € em modo vetorial com encoder (P0202 = 4 ou 6).

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: 01 GRUPOS PARAMETROS |
L |50 SoftPLC |
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Descricao:
Este parametro define um atraso de tempo, apds a condicdo 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.

P1050 - Tempo para Liberar um novo Comando para Abrir o Freio

Faixa de 0.10 a 650.00 s Padrao: 0.50s
Valores:
Propriedades:
Grupos de acesso via HMI: 01 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 subir ou descer 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 subir ou
descer a carga seja executado com o freio fechado, mas que nao gere um atraso muito grande na
operagao da movimentagao da carga.

NOTA!
@ Consulte a secdo 2.2 para mais informagdes sobre esquemas de ligagao e alimentacéo do freio.
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Motor Girando

Referéncia Velocidade_
Total em Frequéncia

P1041
Frequéncia Limite ™ |

Corrente atual
do Motor

P1042/P1043 |
Corrente Limite

Torque atual |
do Motor

P1044 /P1045 |
Torque Limite

AND

DO3 (RL3)
Abrir o Freio

P1046
Tempo Freio Abrir

DO3 (RL3)
Abrir o Freio

P1050
Tempo Liberar
novo Comando

DI3 - Parada Rapida /
Parada de Emergéncia

Com Falha

Habilitado Geral

Referéncia Velocidade
Total em Frequéncia

P1048 |
Frequéncia Limite

AND

Comando para
Subir / Descer

—C

Referéncia Velocidade
Total em Frequéncia = |

P1048 |

Frequéncia Limite

AND

P1049 |
Atraso de Tempo

TON

OR

TON

—— Freio Aberto
TON

—— Comando Liberado
SET

| DO3 (RL3)
RESET Abrir o Freio

Figura 3.2 — Ldgica e diagrama de blocos para controle do freio mecanico através da saida digital DO3

A seguir o esquema de funcionamento do controle do freio considerando que a movimentacgao vertical de carga
foi configurada para duas referéncias de velocidade com combinacéo légica de entradas digitais e que foram
habilitadas as condigdes de frequéncia e corrente do motor para executar a abertura do freio mecanico.
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COMANDOS - ENTRADAS DIGITAIS

DI1- Subir Carga
DI2 - Descer 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

P1042 - Corrente Limite para Subir a Carga
P0410 - Corrente de Magnetizacéo do Motor

COMANDOS - SAIDAS DIGITAIS

DO1 - Sem Falha
DO2 - Run

DO3 - Abrir o Freio

o= o=

o= o=

Do :
: : P1036 < Temgo de Permanéncia
: © : na Yelocidade 1

e :
31046 - Tempo de Resposta
1 : do Freio para Abrir

Figura 3.3 — Funcionamento do conirole do freio

A seguir analise conforme os instantes identificados:

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

2 — O valor da corrente do motor fica igual a corrente limite ajustada em P1042, 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 P1042 e como o valor
da frequéncia do motor fica igual a frequéncia limite ajustada em P1041, é executado o comando para abrir 0
freio mecanico através de comando feito pela saida digital DO3; neste instante a contagem do tempo para
indicar que o freio abriu (P1046) € iniciada e a referéncia de velocidade permanece no valor ajustado em P1041.
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4 — O tempo de resposta do freio para abrir (P1046) é transcorrido; ou seja, o freio estd aberto e a carga
comega a subir com referéncia de velocidade 1 ajustada em P1031. Neste instante a contagem do tempo de
permanéncia na velocidade 1 (P1036) € iniciada.

5 - Com o freio aberto, a carga continua a subir com referéncia de velocidade 1 ajustada em P1031 e a
contagem do tempo de permanéncia na velocidade 1 (P1036) continua transcorrendo.

6 — E executado o comando para selecionar a referéncia de velocidade 2 ajustada em P1032 via selegdo na
entrada digital DI4. Devido ao tempo de permanéncia na velocidade 1 (P1036) ainda néo ter transcorrido, a
carga permanece na velocidade 1.

7 — O tempo de permanéncia na velocidade 1 (P1036) é transcorrido. A carga entdo € acelerada até a
referéncia de velocidade 2 selecionada via comando na entrada digital DI4. Observa-se que o valor da corrente
do motor aumenta, mas n&o é detectado sobrepeso ao subir a carga.

8 — O motor chega a referéncia de velocidade 2 e nesta velocidade permanece subindo a carga.

9 - E executado o comando para parar de subir a carga através da retirada do comando subir via entrada
digital DI1 (e consequente retirada da selegéo feita na entrada digital DI4). E iniciada a desaceleragdo do motor.
O freio permanece aberto.

10 - O valor da frequéncia do motor fica igual ou menor que a frequéncia limite ajustado em P1048, ¢ é
executado o comando para fechar o freio mecénico através da retirada do comando feito pela saida digital
DO3; neste instante a contagem do tempo para liberar um novo comando para o freio (P1050) ¢ iniciada.

11 — O motor é desacelerado até O rpm, e permanece magnetizado (caso ndo haja um novo comando para
subir ou descer a carga, apds o tempo programado em P1027, o motor sera desmagnetizado). Devido ao
tempo para liberar um novo comando para abrir o freio (P1050) ainda nao ter transcorrido, um novo comando
para subir ou descer a carga nao sera aceito.

12 - O tempo para liberar um novo comando para abrir o freio (P1050) é transcorrido, € a partir de agora um
novo comando para subir ou descer a carga sera aceito. A carga permanece parada e sendo segura pelo freio
mecanico.

3.13 SOBREPESO

Este grupo de pardmetros permite ao usuario ajustar as condicbes de deteccdo de sobrepeso na
movimentagao vertical de carga quando for executado o comando subir carga.

Sobrepeso ¢ uma condigdo de anormalidade detectada durante a operacdo da movimentacéo vertical de
carga onde, durante o comando para subir a carga, verifica-se que o0 peso da carga é superior ao peso maximo
estabelecido para operagao normal.

NOTA!
Nao é feito uma medicao direta do peso da carga, ou seja, a medigcdo do peso é baseada no valor
da corrente do motor medida pelo inversor de frequéncia CFW-11.

P1051 — Corrente para Deteccao de Sobrepeso na Velocidade Minima

Faixa de 0.0 a 3000.0 A Padrao: 50.0 A
Valores:
Propriedades:
Grupos de acesso via HMI: |01 GRUPOS PARAMETROS |
L |50 SoftPLC |

Descricao:
Este pardmetro define a corrente do motor limite para que, quando estiver com comando para subir, seja
detectada a condicao de sobrepeso na velocidade minima (P0133).
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NOTA!
Ajuste em “0.0 A” desabilita a detecgéo de sobrepeso.

P1052 — Corrente para Deteccao de Sobrepeso na Velocidade Maxima

Faixa de 0.0 a 3000.0 A Padrao: 40.0A
Valores:
Propriedades:
Grupos de acesso via HMI: 01 GRUPOS PARAMETROS |
L [50 SoftPLC |

Descricao:
Este pardmetro define a corrente do motor limite para que, quando estiver com comando para subir, seja
detectada a condicao de sobrepeso na velocidade maxima (P0134).

Através das correntes de sobrepeso e conforme a velocidade de operacdo € possivel gerar uma curva de
sobrepeso permitindo assim uma maior corrente em baixas velocidades do que em altas, conforme figura
abaixo:

CORRENTE MOTOR CFW-11 (A)

P0401 - Corrente Nominal do Motor
P1051 - Corrente para Deteccéo de Sobrepeso -c==
. . Ponto 1 i
na Velocidade Minima !
P1052 - Corrente para Detecgdo de Sobrepeso -
na Velocidade Maxima Ponto 2
P0410 - Corrente de Magnetizagao do Motor
P0133 - Referéncia de P0134 - Referénciade  FREQUENCIA DO
Velocidade Minima Velocidade Maxima MOTOR CFW-11 (Hz)

Figura 8.4 — Curva de sobrepeso

P1053 — Atraso de Tempo para Inicio da Deteccao de Sobrepeso

Faixa de 0.00 a 650.00 s Padrao: 1.00s
Valores:
Propriedades:
Grupos de acesso via HMI: 01 GRUPOS PARAMETROS |
L [50 SoftPLC |

Descricao:
Este parametro define um atraso de tempo, apds o comando subir, para iniciar a deteccdo de sobrepeso
conforme a curva de sobrepeso definido por P1051 e P1052.

P1054 - Tempo para Alarme de Sobrepeso ao Subir a Carga (A770)

Faixa de 0.00 a 650.00 s Padrao: 0.50s
Valores:
Propriedades:
Grupos de acesso via HMI: |O1 GRUPOS PARAMETROS |
L |50 SoftPLC |
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Descricao:

Este par@metro define um tempo com a corrente do motor maior ou igual ao valor da curva de sobrepeso
definido por P1051 e P1052 durante um comando para subir a carga para que seja gerada a mensagem de
alarme “A770: Sobrepeso Detectado”.

NOTA!
@ Com a deteccdo de sobrepeso, é executada uma parada de emergéncia respeitando a rampa
definida em PO103.

NOTA!
@ O reset do alarme é executado quando ocorrer 0 comando para descer a carga por um periodo de
tempo de 100ms.

A seguir o esquema de funcionamento da ldgica para deteccdo de sobrepeso considerando que a
movimentacao vertical de carga foi configurada para duas referéncias de velocidade com combinacéo légica de
entradas digitais. Considerar somente frequéncia para logica para controle do freio e saida DO6 para indicagcao
de alarme de sobrepeso.
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COMANDOS - ENTRADAS DIGITAIS

DI1- Subir Carga
DI2 - Descer 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

CORRENTE MOTOR CFW-11 (A)

P0401 - Corrente Nominal do Motor

P1051 - Corrente para Detecgdo de Sobrepeso
na Velocidade Minima

P1052 - Corrente para Detecgao de Sobrepeso
na Velocidade Maxima

P0410 - Corrente de Magnetizacdo do Motor

COMANDOS - SAIDAS DIGITAIS

DO1 - Sem Falha
DO2 - Run

DO3 - Abrir o Freio
DOB6 - Sobrepeso

1 . : Dl
0 s : —
0 - : M—
1 e —
OJ . HE .
1 RS ;
0 . . . -
D 4:
/ i 5 7 8/\9
: P1054 - Tempo para Alarme de Sobrepeso
N * 'ao Subir a Carga Dl
. J : 2 - - :
] e— | ; =
+ |+ 1 P1053 -‘Atraso de Tgmpo para Ini¢io .
S da Deteccaolde Scbrepesé .
. L s i
0 B L P
o— I L M
o——— | —~
> ] 1T

Figura 3.5 — Funcionamento da deteccdo de sobrepeso

A seguir analise conforme os instantes identificados:

1 - E efetuado o comando para subir a carga via entrada digital DI1. O motor é magnetizado e comeca a ser
injetado 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 DO3. Inicia a temporizacao do atraso de
tempo para iniciar a deteccdo de sobrepeso conforme valor programado em P1053 devido a estar com
comando para subir e comando para abrir o freio.

3 — Com o freio aberto, a carga comeca a subir com referéncia de velocidade 1 ajustada em P1031.
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4 — O atraso de tempo para iniciar deteccéo de sobrepeso é transcorrido. Como o valor da corrente do motor
esta maior que o valor da curva de sobrepeso definido por P1051 e P1052, inicia contagem do tempo para
alarme de sobrepeso ao subir a carga conforme valor ajustado em P1054.

5 - O tempo para gerar alarme é transcorrido e entdo, € gerado a mensagem de alarme A770: Sobrepeso
Detectado. A movimentagéo de carga € entdo desacelerada conforme rampa programada em P0O103 e a saida
digital DO6 ¢é acionada indicando condicdo de sobrepeso.

6 — E efetuado o comando para fechar o freio através da saida digital DO3 e o motor é desacelerado até 0 rpm.
Motor permanece magnetizado.

7 — E retirado o comando para subir a carga via entrada digital DI1.

8 - E efetuado o comando para descer a carga via entrada digital DI2. Isto efetua um comando de reset do
alarme de sobrepeso (apds 100 ms), habilitando novamente a movimentagéo de carga a um comando subir a
carga.

9 — E retirado o comando para descer a carga via entrada digital DI2 e o motor permanece magnetizado (caso
n&o haja um novo comando para subir ou descer a carga, apés o tempo programado em P1027, o motor sera
desmagnetizado). A carga permanece parada e sendo segura pelo freio mecanico.

3.14 CABO SOLTO

Este grupo de pardmetros permite ao usuario ajustar as condicdes de deteccdo de cabo solto na
movimentagao vertical de carga quando for executado o comando descer carga.

Cabo Solto é uma condicao de anormalidade detectada durante a operagédo da movimentacao vertical de
carga onde, durante o comando para descer a carga, verifica-se a existéncia ou ndo de carga.

NOTA!

@ Nao é feito uma medigao direta do peso da carga, ou seja, a deteccéo de carga é estabelecida pelo
comportamento do inversor de frequéncia CFW-11. Atribui-se entdo que, numa descida de carga, a
carga fornece energia para o inversor pelo fato de segurar a mesma, fazendo com que 0 mesmo
opere em regeneracdo de energia; portanto, caso haja uma motorizagéo, isto pode significar a
auséncia da carga.

P1055 - Tempo para Deteccao de Carga ao Descer a Carga

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 parametro define um tempo de funcionamento minimo do inversor, apds o comando descer, regenerando
energia, detectando assim, presenca de carga na descida.

NOTA!
Ajuste em “0.00 s” desabilita a detecgéo de carga e consequentemente a geracado de alarme ou
falha por cabo solto.
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P1056 — Tempo para Alarme por Cabo Solto ao Descer a Carga (A772)

Faixa de 0.00 a 650.00 s Padrao: 0.50s
Valores:
Propriedades:
Grupos de acesso via HMI: |O1 GRUPOS PARAMETROS |
L |50 SoftPLC |

Descricao:
Este pardmetro define um tempo de funcionamento do inversor, apds a carga ter sido detectada durante a
descida, motorizando a carga para que seja gerada a mensagem de alarme “A772: Cabo Solto Detectado”.

NOTA!
O reset do alarme é executado quando ocorrer 0 comando para subir a carga por um periodo de
tempo de 100ms.

P1057 — Tempo para Falha por Cabo Solto ao Descer a Carga (F773)

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

Descricao:
Este parédmetro define um tempo de funcionamento do inversor, apds a carga ter sido detectada durante a
descida, motorizando a carga para que seja gerada a mensagem de falha “F773: Cabo Solto Detectado”.

NOTA!

@ Ajuste em “0.00 s” desabilita a geragao da falha por cabo solto. Valor diferente de zero desabilita a
geracao de alarme por cabo solto. E necessario utilizar o modo de controle vetorial sensorless ou
vetorial com encoder para a detecgéo de cabo solto.

A seguir o esquema de funcionamento da légica para deteccdo de cabo solto considerando que a
movimentagao vertical de carga foi configurada para duas referéncias de velocidade com combinagéo légica de
entradas digitais. Considerar somente frequéncia para légica para controle do freio.

Movimentagéo Vertical de Carga | 51



=

Descricao dos Parametros

COMANDOS - ENTRADAS DIGITAIS

DI1- Subir Carga
DI2 - Descer Carga
DI3 - Parada de Emergéncia

Dl4 - 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

TORQUE NO MOTOR CFW-11 (%)

+180.0

-180.0

COMANDOS - SAIDAS DIGITAIS

DO1 - Sem Falha
DO2 - Run

DO3 - Abrir o Freio

L ;
0 - — ; -
o T !
1 —_— :
of 1
1 Lo
0 — .
Ly
T o 9
§P1055§- Tempoépara Détecgéo de
*_’ Carga ao Descer a Carga :
P1057§- Tempo par:a\ Falha por Cébo
: o : . Solto ao Descer a Carga:
B —
o L '
(1] : .[Z :

Figura 3.6 — Funcionamento da deteccdo de cabo solto

A seguir analise conforme os instantes identificados:

1 — E efetuado 0 comando para descer a carga via entrada digital DI2. O motor é magnetizado e comega a ser

injetado tensao e frequéncia no motor. O freio permanece fechado.

2 — O valor da frequéncia do motor fica igual a frequéncia limite ajustada em P1041, é executado o comando

para abrir o freio mecéanico através de comando feito pela saida digital DOS.

3 — Apds o freio abrir 0 inversor comecga a regenerar energia fornecida pela carga e inicia temporizacao para
deteccao da carga ao descer a carga (P1055).

4 — Com o freio aberto, a carga comeca a descer com referéncia de velocidade 1 ajustada em P1031.
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5 - Tempo para deteccao da carga (P1055) foi transcorrido, habilitando neste instante a deteccao de cabo
solto.

6 — A carga “para” de descer e o inversor comega a motorizar. Como a carga foi detectada anteriormente,
neste instante inicia a temporizagcao para gerar para falha por cabo solto ao descer conforme valor ajustado em
P1057.

7 — O tempo para gerar a falha € transcorrido e entdo, é gerada a mensagem de falha F773: Cabo Solto
Detectado. Neste instante é efetuado o comando para fechar o freio através da saida digital DO3 e 0 motor é
desmagnetizado (desabilitado geral).

8 - E retirado 0 comando para descer a carga via entrada digital DI2.

9 - E efetuado o comando para reset de falhas do inversor pela tecla ©® da HMI do CFW-11. Neste instante, o
drive vai para “ready” e esta pronto para um novo comando. O motor permanece desmagnetizado e a carga
permanece parada e sendo segura pelo freio mecanico.

3.15 DETECGAO DE INVERSOR EM LIMITAGAO DE TORQUE

Este grupo de pardmetros permite ao usuario ajustar as condi¢des de deteccado de inversor em limitacao de
torgue na movimentacéo vertical de carga quando for executado o comando subir ou descer carga.

Inversor em Limitagdo de Torque é uma condicdo de anormalidade detectada durante a operagéo da
movimentagado vertical de carga onde, durante 0 comando para subir ou descer a carga, o inversor de
frequéncia CFW-11 n&o consegue executar a movimentacao da carga de maneira desejada (com velocidade
controlada), ou seja, opera em condicao 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 freio fechado nao é
feito deteccao de inversor em limitacdo de torque. E necessdrio utilizar o modo de controle vetorial
sensorless ou vetorial com encoder para a detec¢ao de inversor em limitagéo de torque.

P0169 - Maxima Corrente de Torque Positivo
P0170 — Maxima Corrente de Torque Negativo

Faixa de 0.0 2 350.0 % Padrao: 200.0 %
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.

NOTA!

@ Nesta aplicagéo para movimentagéo vertical de carga, devido a definigdo padrao que comando subir
€ sentido de giro horério e comando descer ¢ sentido de giro anti-horario e com P1026 desabilitado,
ao ser executado o comando para subir, o sinal do torque sera positivo, e ao ser executado o
comando para descer, o sinal do torque também sera positivo, devido a estar em frenagem (ou seja,
o sistema fornece energia ao drive) e dissipando o excedente de energia no resistor de frenagem. Os
parametros de limite de corrente de torque com velocidade de operacdo acima da velocidade
sincrona do motor PO171 e PO172 estdo desabilitados via aplicativo ladder onde PO171 = PO169 e
P0O172 = PO170.
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P1028 - Histerese de Velocidade para Deteccao de Inversor em Limitacao de Torque

Faixa de 0.0250.0 % Padrao: 10.0 %
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 subir ou descer a carga, para que seja detectada a condicéo de
inversor em limitagcéo de torque na movimentacao vertical de carga. Ou seja, caso a velocidade atual do motor
em comparagdo com a referéncia de velocidade atual do motor seja maior que o valor da histerese de
velocidade ajustada, sera detectado condigéo de inversor em limitagdo de torque ao subir ou descer a carga.

NOTA!
Ajuste 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 condicao de inversor em limitagao de torque detectada para que seja
gerada a mensagem de falha “F775: Inversor em Limite de Torque”.

3.16 USO INDEVIDO

Este grupo de pardmetros permite ao usuario ajustar as condigdes para supervisionar 0 uso da movimentagao
vertical 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: 01 GRUPOS PARAMETROS |
L |50 SoftPLC |

Descricao:

Este parametro define o nimero 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 vertical de carga caso esteja sendo geradas mensagens de alarmes
consecutivas.

NOTA!
@ Os alarmes A750, A760, A762 e A764 ndo sao computados no contador de alarmes consecutivos,
pois apenas indicam um estado de operagao da movimentacgao vertical de carga.

@ NOTA!
Ajustem em “0” desabilita a falha.
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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”.

3.17 DESEQUILIBRIO DE CORRENTE DO MOTOR

P0342 - Habilita a Deteccao de Desequilibrio de Corrente no Motor

Faixa de 0 = Inativa Padrao: 1
Valores: 1 = Ativa
Propriedades: CFG
Grupos de acesso via HMI: 01 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. P0342 = Ativa;

2. Inversor habilitado;

3. Referéncia de velocidade acima de 3 %;

4. |lu- W oullu-Iw|oullv-Iw|>0.125 x P0401.

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

3.18 MONITORACAO 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 parémetros da
HMI. No assistente de configuracdo foram retiradas algumas opg¢des de valores para 0s parametros.
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3.19 PARAMETROS DE LEITURA

P1010 - Versao Movimentacao Vertical 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 movimentacao vertical
de carga.

3.19.1 Historico de Alarmes

Este grupo de pardmetros permite ao usuario visualizar os trés Ultimos alarmes ocorridos no inversor,
juntamente com as informacdes 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 01.01a31.12 Padrao: -
Valores:
Propriedades: RO
Grupos de acesso via HMI: |O1 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.

3.19.2 Estado Logico

Este grupo de pardmetros permite ao usuario visualizar o estado ldgico da movimentacéo vertical de carga.

P1020 - Estado Légico 1 da Movimentacao Vertical de Carga

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

Descricao:
Este pardmetro permite a monitoracdo do estado ldgico do inversor CFW-11 e dos comandos da
movimentagao vertical de carga. Cada bit representa um estado.

Tabela 3.4 — Descrigdo do estado I0gico 1 via redes de comunicagao

Bits 15a10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
5 & | 3 5| B 5
_ < o 9] o o s > = G
Fungao 3 o o o c o~ © ] 3 o o
© ° ° ° = @ < o o 6} B
e so| s g g © G ~ 3 5 £
[0} [} < 4+ L = o =
2 sc| §| E| £ 28 €| 8| 5| 5| 8
o O o (@) (@) i} @D w | 9] = 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 estéa parado.
Bit 1 : A . - ~
) 1: Inversor esta acionando o motor na velocidade de referéncia, ou executando rampa de aceleragéo ou
Motor Girando (RUN) -
desaceleracao.
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 ndo 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.
Obs.: 0 numero do alarme pode ser lido através do parametro PO048 — Alarme Atual.
Bit 7 0: Sem comando para subir a carga.
Comando Subir 1: Indica que esta sendo executado um comando para subir a carga.
Bit 8 0: Sem comando para descer a carga.
Comando Descer 1: Indica que esta sendo executado um comando para descer 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 Vertical de Carga

Faixa de
Valores:
Propriedades:

Descricao:

0000h a FFFFh

RO
Grupos de acesso via HMI:

Padrao: -

01 GRUPOS PARAMETROS |
L |50 SoftPLC |

Este pardmetro permite a monitoracéo dos alarmes e falhas que estdo ocorrendo na movimentacéo vertical de
carga. Cada bit representa um estado.

Tabela 3.5 — Descrigdo do estado I0gico 2 via redes de comunicac&ao

Parada de Emergéncia

Bits 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
;r\
. _ & . 10
=) S 2 £Q B <
< O~ =5 ™~
~ g N~ — SS9 | o< < © .
Fung&o Sl §L| om| 3w < 53| sal 35| 93l < B o s
o o w o Q o 5 5 <| 59 -2 g = @)
gl 8| 85| £8| 8F| S& 2| g| €| &5 €| 88 82| & | 8%| 8¢
> b O35 £Z| Okl o] 02 > 5 0l| 09| sG ©F © S5l &<
@ @ © > © O T O E o g9 @ E O £ = ERAl RS 85 = 85l Oo
8| 8| 58| 59| 55| 55| 58| 8| 58| 53| 59| 5E| 5| £ | 58| £8
T | fc| 38| fa| <a| <3| | =8| =@ <@ | &£o €@ & | £ o3
Bits Valores
Bit 0 0: Sem indicagéo do alarme.
Em Carga Leve 1: Indica que a movimentacao vertical 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 répida via entrada digital DI3 (A754).
Bit 3 0: Sem indicagéo do alarme.
1

: Indica que foi executada uma parada de emergéncia via entrada digital DI3 (A756).

Bit 4

Alarme Reduzir
Velocidade ao Subir

-+ O

Parada por Comandos 0: Sem indicagéo do alarme.

) 2 P 1: Indica que foi executada uma parada por comandos subir e descer simultaneos (A758).
Simultaneos
Bit 5

: Sem indicagdo do alarme.
. Indica que a chave limite fim de curso para reduzir a velocidade ao subir foi atuada (A760).

Falha Inversor em
Limite de Torque

-+ O

Bit 6 0: Sem indicagéo do alarme.

Alarme Parar Subir 1: Indica que a chave limite fim de curso para parar de subir foi atuada (A762).

Bit 7 0: Sem indicagéo do alarme.

Alarme Parar Descer 1: Indica que a chave limite fim de curso para parar de descer foi atuada (A764).

Bit 8 Reservado.

Bit 9 0: Sem indicagéo do alarme.

Alarme Sobrepeso 1: Indica que a condicdo de sobrepeso foi detectada durante o comando subir (A770).
Bit 10 0: Sem indicagéo do alarme.

Alarme Cabo Solto 1: Indica que a condicdo de cabo solto foi detectada durante o0 comando descer (A772).
Bit 11 0: Sem indicagéo da falha.

Falha Cabo Solto 1: Indica que a condicdo de cabo solto foi detectada durante o comando descer (F773).
Bit 12

: Sem indicag&o da falha.
: Indica que a condigao de inversor em limite de toque foi detectada (F775).

Bit 13 0: Sem indicacéo 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 aplicagdo Movimentacao Vertical de Carga,
€ necessario criar o aplicativo ladder no WLP e entao, efetuar o download do mesmo para a fungéo SoftPLC do
inversor de frequéncia CFW-11, e também, os valores dos parémetros configurados no assistente de
configuracao.

Os passos a seguir mostram como criar e configurar a aplicagao Movimentacao Vertical 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
Vertical de Carga. Para isto va em Ferramentas, Aplicacédo, CFW11, Criar, Movimentacao de Carga e clique em
Movimentagao Vertical;

L — z -
Projeto  Exibir Comunicagio  Ajuda
[ | D“‘|-“| gl Valores dos Pardmetros... F10
Project Tree Bar Exporta Projeto como Aplicagio
Importa Aplicago para o WLP
 Aplicagio

Multibombas

Bobinador Tangencial

Movimentagdo de Carga Mevimentagio Horizontal
Bobinador Asal Movimentagio Vertical

Pump Genius

Figura 4.1 — Criar aplicacao Movimentagao Vertical de Carga no software WLP

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

I MNaome oK. I I

IMlementagau Wertical
Cancela

E quipamento
CFw/11 x

WersSo Firmware

WE1E x

Figura 4.2 — Janela para atribuir um 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);

& WEG Ladder | k3
| Projete Editar Exibir Pagina Inserir Ferramentas Construir [Comunicagao | Bloco do Usudrio Janela Ajuda [-]=]x]

D||s| Q@] SR 2|zt |e|F [EHEg Ol = |2 N6 B |
[ @zt =] 1] 2|2 2r|o|o|o| o] b R AE Elﬂ”ﬂl_’ﬂ@ﬂﬂ”|DESCR|T|VUGEHAL =] 3”
. .

Movimentac3o Vertical |dd x Menitoragée Online Fa

5 6 7 8 k)

] Diagramas Ladder Configuragée Monitoragie Online »

Estado - Movimentagso Vertical
Estado - Comandos
Parametros - CFW11

Forga Entradas/Saidas

Informagdes Gerais

| Movimentaco Vertical ldd Monitoragso de Variaveis Shift+F9 bl
£} Assistentes de Corfiguragao .
Movimentaco Verticel de Carga Trend de Variaveis Ctrl+F
£ Didlogos de Monitoragio Menitoragio de Entradas/Saidas Alt+F
Movimentacfo Vertical de Carga Monitoragso via IHM Cirl+Alt+F3

Parimetros - Referéncia PE
Parémetros - Referéngia DI's Configuragdes... Shift+F8
Parametros - Referéncia Al T VereTo minima necenara: WLPI 90 - CFW11 V5,17

Parémetros - Carga Leve 4| Versio de desenvolvimento: V2.00 - Tamanho: 8548 bytes B
Pardmetros - Acienamerto do Freio
Parimetros - Alames

Pardmetros - Falhas

E)- Didlogos de Trend de Variaveis

_| # Descrigzo: SOFTWARE PARA MOVIMENTAGAO VERTICAL DE CARGA )
5

(* DESENVOLVIDO PARA SOFTPLC DO INVERSOR CFW11 #)

Controle_MavVertical tr §
Reguiadores_CFW111r .
Didlogos de Monitoragdo de Varidveis | ¢ Clizass: =

[ Didlogos de Valores dos Pardmetros

Parametros_MCMV par (* V2.00 - Criado fungBes novas nos parametros P1028, P1029, P1036, P1050, P1051 = P1052.

Monitoragdo de Ertradas/Saidas 8] - Alterado seqrencia dos parametros P1053, P1054, P10S5, P1056 2 P1057. )
Fora Entradas/Saidas
Montoragio de Parimetros via IHM o ¢ 7200 -Retiza 2 acio de fraguancia para sbiv o 20 subis (P1040) & descer (PL041), agora soments Fraguench paca

abrit o freio (P1041) %)

Monitoragdo Informagées Gerais do Equipam
{*V2.00 - Alterado fungio do paramatro P1046 = Inserido logica para Resst do Ig®

10] 5. CargaL i wvalor da do POO03 (antes era %SW3322). )
.
ol
.
Lo
-
sle b
1 (* Copyright (C) 2004 - 2015 WEG $.A. - Todos os direitos raservados ¥)
Pl T —
|Configura a comunicagio [CPWL1 V516 [ |Paginal deg8

Figura 4.3 — Ajustar a comunicagdo do novo projeto

4° Passo: Efetuar o download do aplicativo ladder e dos parametros do usuario. Para isto vd em Comunicagao
e cliqgue em Download (F8);

= Projeto Editer Exibir Pagina Inserir Ferramentas Construir [ Comunicagéo | Bloco do Usuério Janela  Ajuda [-]=]x]
Dls|s| Gl0] &) =|=x|: el 7S Somes " iz eN ol 5]
N sl O e o e e R =1 | eed A | ﬂ”ﬁl_&l@:lfl&l [DESCRITIVO GERAL B 3”

. .

Movimentaco Vertical Idd x Monitoragae Online ]
El- Diagramas Ladder

Configuragée Monitoragie Online » 5 5 7 8 2

| Movimenta géio Vertical Idd Monitoracio de Variaveis Shift+F9 "
B Assistentes de Corfiguragdo .
Movimentaco Verticel de Carga Trend de Varidveis Ctrl+F
E1- Didlogos de Meniteragio Menitoragio de Entradas/Saidas Alt+F
Movimentacfo Vertical de Carga Monitoragso via IHM Cirl+Alt+F9

Estado - Movimentagso Vertical
Estado - Comandos Forga Entradas/Saidas
Parametros - CFW11

Parémetros - Referéncia PE
Pardmetros - Referéncia Dli's Configuragdes... Shift+F3
Pardmetros - Referéncia Al

Informagdes Gerais

T* Varsio minima necasiara: WLPIS0 - CFW11 vi.17

Parimetros - Carga Leve 4] Versio de desenvolvimento: V2.00 - Tamarho: 8548 bytes ]

FPerémets - Acionamerto do icio (* Descrigio: SOFTWARE PARA MOVIMENTAGAO VERTICAL DE CARGA %)
S o

Parmetros - Alames 5

Pardmetros - Falhas

) Didlogos de Trend de Varizveis
Controle_MavVertical tr §
Reguiadores_CFW111r

Didlogos de MonitoragSo de Varidveis

) Didlogos de Valores dos Pardmetros
Parametros_MCMV.par

Moritoragéio de Entradas/Saidas

Forca Entradas/Saidas

Moritoragdio de Pardmetros via [HM

Moritoracgio Informa ofies Gerais do Equipam

(* DESENVOLVIDO PARA SOFTPLC DO INVERSOR CFWI11 #)
| = ctinies

(* V2.00 - Criado fungBes novas nos parametros P1028, P1029, P1036, P1050, P1051 = P1052.
- Alterado sequencia dos parametros P1033, P1034, P1035, P1036 & P1037. %)

(*V2.00 - Ratirado 2 funglo de fraquencia para abrir o freio 20 subir (P1040) 2 descar (P1041), agora soment fraquencia para
abrir o freio (P1041) #)

“

{*V2.00 - Alterado fungio do paramatro P1046 = Inserido logica para Resst do Ig®
3 id

b CargaL i wvalor da do P00 (antes era %EW3322). #)
.
N
.
M !
-
sl bl
1 (* Copyright (C) 2004 - 2015 WEG $.A. - Todos os direitos raservados ¥)
= i |
[Transmitir o programa do usudrio e configuragio dos pardmetros do usuérie [cPw11 V516 [ |Paginal de 82

Figura 4.4 — Efetuar o download do novo projeto
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Criacao e Download da Aplicacao

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

Download @
v Programa do Lsudrio

[v Configurac:do dos Pardmetros do Usuaric 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, clique em "Sim" para iniciar o download;

Informagdes de Download @

Equipamenta CRw/11 200 - 240% 74 7 74
V817

Arquivo: Movimentagda Vertical. bin
|| Tamanho: SE70 Byptes
I Data: 26/05/2015
Hora: 11:03:55
(
I Transferir arquiva?

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 execugao do programa do usuario da
SoftPLC;

WLP v9.93 — L

@) ADVERTENCIA: O programa do usudrio est desabilitado. Habilitar
&' programa do usuério?

Figura 4.7 — Diglogo de habilitagdo do programa do usuario ada 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 Configuracédo dos Parémetros do Usuario,
ent&o clique em “Sim” para iniciar o Download;

i Confiquracio dos Parimetros do Usuario |
Parémetr Unidade Minimo M awimo H |S M. |51 V. |R_| P - =
\ ca ] 0,00 2 0 1 0 0 0 1 0 0 Informacdes de Download &J
P1011 i Alaime i B55% 0 0 1 0 0 0 1 1 0 . ——
P1012 Data Ultima Alarme DOMM 0.0 99,99 201 0 0 0 1 1 0 |7 Bt
P01 Hara Oliimo Alarme HHMM 000 @9% 2z 0 1 0 0 0 1 1 0 CMPEEELE el
P1014 Segunda Alaime i B55% 0 0 1 0 0 0 1 1 O
P1015 DalaSequndo dlame DD MM 0.00 9939 2 01 0 D 0 1 1 0
P06 Hora Sequndo dlame  HHMM  0.00 99,99 201 0 0D 0o 1 1 0 Auquive: Movimentaco
F1017 Terceio Alame 0 EB535 o 0 1 0 o0 0o 1 1 0 A
P1018 Data Terceiro dlame DD.MM - 0.00 99,99 201 0 0 0 1 1 0 Tamanhe: 200 Bytes
F1013 Hara Terceiro Alaime HH_.bdkd 0.00 93.99 2 0 1 0 0 0 1 1 0
PI020 st Légico 1 M. Ver 0 5% 0 1 1 0 0 0 1 0 0 b= A
P1021 Est. Lagica 2 M. Ver. i B55% 0 1 1 0 0 0 1 0 0 1 Hera: 111308
P1022 Controle via Aedes 0 E5535 o1 o o0 0o 0o o o
P1023 Corfig. Cont. Vel il 7 n0 0 1 0 o 1 0 0 .
F1024 Fitra Com. DI & DI2 0 1 o0 0 0 0 0 1 0 @0 < Vi e
Editar . | Abrir .. | Download . Fechar | i Sim Mao I
1l

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

Movimentagéo Vertical de Carga | 61



Criacao e Download da Aplicacao JI'I-JE
9° Passo: Iniciar o assistente de configuracao da aplicacdo Movimentacao Vertical de Carga. Para isto, clique
no assistente de configuragdo “Movimentacéo Vertical de Carga” na arvore do projeto e siga os passos
descritos no capitulo 5;

& WEG Ladder Pro E=Siol
| Projete Editar Exibir Pagina Inserir Ferramentas Construir Comunicagio Bloco do Usudrio Janela Ajuda - =[x
= B 4 5 Fia | ERE apia EE3LES 0
Dj=|e] @@ SR 2f|w] x| el8 [ o] el @) ReED] 2 w8 eNe] B
b st | L] el ol efe]onfe] k) gmisinlE] 2wt o8le| @4 | el 1] 4] [escamvo cera E!
Movimentagdo Vertical ldd x -
- Diagramas Ladder ° ! 2 3 4 : ¢ ’ § ¢
Movimenta o Vettical dd - 5
[ Assistenttes de Configuragdo 0|
Movimenta o Vettical de Carga o .
E1- Didlogos de Menttoragio o] Aeive: MEMY )
Movimentagsio Vettical de Carga
Estado - Movimentagdo Vertical (*Avtor: WEG *)
Estado - Comandos 2
Parémetros - CFW11 " -
Parémetros - Referéncia PE (+Data: 191052015 %)
Parémetros - Referéncia DI's
Parametros - Referéncia Al (* Vers3o minima necessiria: WLP9.90 - CFW11 V5.17
Parémetros - Carga Leve 4] Versio de desenvolvimento: V2.00 - Tamanho: 8548 bytes B
Parémetros - Acionamento do Freio S ; "
Parimetros - Alames 5 (* Descrigdo: SOFTWARE PARA MOVIMENTACAO VERTICAL DE CARGA *)
Parametros - Falhas
[=)- Didlogos de Trend de Varidveis (# DESENVOLVIDO PARA SOFTPLC DO INVERSOR CFW11 %)
Controle_Mov\Vertical tr 6|
Reguladores_CFW111r .
Didlogos de Monttoragio de Varidveis o] ¢ Clieate:®
) Didlogos de Valores dos Pardmetros
Parametros_MCMV par (#V2.00 - Criado fondes novas nos parametros P1028, P1029, P1036, P1050, P1051 2 P1052
Monitoragdo de Ertradas/Saidas 8] - Alterado sequencia dos parmetzos P1033, P1054, P1055, P1036 2 P1037. %)
Forga Entradas/Saidas . .
Montoragio de Parimetros via IHM of € V200 - Retizate a fungio de fraguancia paca sbir o 20 subic (P1040) & descer (P1041), agora soments Fragpencla paca
_ . N _ abrir o freio (P1041) *)
WMonitora o Informagses Gerais do Equipam
(*V2.00 - Alterado fungio do parametro D1046 = Inserido 16gica para Reset do Ig*
10] Sobrepeso e Carga Leve agora & detectado com valor da correate do PO003 (antes era %SW3322). #)
+
1 [S]
=
1 ==
+
13 IS ‘)
Lo € Coprt (€3 2004 - 2015 WEG $.A. - Todos os dirivos seservados ¥)
< i |
Para ajuda, pressione F1 CFW1L V516 Paginal de88

Figura 4.9 — Selecionar o assistente de configuragdo da aplicagdo Movirmentagao Vertical de Carga

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

P — B
Resumo da Configuragio para Movimentagdo Vertical de Can;ap ﬁ
e -

%MWE2000 (Controle Motor) = 1 { Controle Sensorless)
%PDZ20 (Selecdo LOCAL/REMOTO) = 1 (1 = Sempre REMOTO) ¥
“%PD221 (Referéncia de Velocidads LOCAL) = 0 (0= HMI)
%PD223 (Sentido de Giro LOCAL) = 2 (2 = Tecla Sertido Giro {H))
%P D224 (Comando Gira / Para LOCAL) = D (0 = Teclas 1.0}

%P D225 (Comando JOG LOCAL) = 0 (0 = Inativa)

%PD2Z22 (Referéncia de Velocidade REMOTO) = 12 {12 = ScftPLC)
%PD226 (Sentido de Giro REMOTO) = 12 {12 = SoftPLC (H))

%P D227 (Comando Gira / Péra REMOTO) = 5 (5 = SoftPLC) il
%PD2Z28 (Comando JOG REMOTO) = 0 {0 = Inativo)
%.PD229 (Modo de Parada) = 0 (0 = Parada por Rampa)
% UW1024 (Fitro Comandos D11 e DI2) = 0 (0 = Inativo)

3

m

% UW1026 (Inverte Giro do Moter) = 0 {0 = Inativo) =
“.UW1027 (Tempo Desmagnetizar Motor [s]) = 600

% UW1022 (Controle via Redes) =0

%PD318 (Fungdo Copy MemCard) = 0

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

%PD101 (Tempo de Desaceleragdo [s]) = 2.0 |
%PD0103 (Tempo Parada de Emergéncia (22 Rampa) [s]) = 0.3

%.PD104 (Rampa S) =0 (D = Inativa (Linear))

%PD105 (Selecdio 13/2® Rampa) = 6 (6 = SoftPLC)

%PD0133 (Velocidade Minima [rpm]) = 120

%.PD134 (Velocidade Médma [rpm]) = 1800

%P D154 (Resistor de Frenagem [ohm]) = 0.0

%PD155 (Poténcia Resistor Frenagem W) = 2.60

= UW1023 (Config. 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 = Subir Carga)

%.PD264 (Funcao DI2) = 21 (21 = Descer Carga) i
%PD265 (Funcao DI3) =21 (21 = Parada Emergéncia)
%PD266 (Funcao DI4) = 21 {21 = 12 DI Ref. Veloc )

€| i, | » I
Imprimir
Padrdo < Voltar Concluir Cancelar |

L ——— —

Figura 4.10 — Resumo da configuracdo para controle Movimentacdo Vertical de Carga

Movimentagao Vertical de Carga | 62



Criacao e Download da Aplicacao JIEE

11° Passo: Enviar os valores dos par@metros configurados no assistente de configuracdo da aplicagéo
Movimentagao Vertical de Carga para o inversor de frequéncia CFW-11. Para isto, clique em “Sim” para iniciar
0 envio dos valores.

WLP v9.93 (—-—

Assistente de Configuragdo.
# ! . Enviar valores agora 7

Sim Nio |

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 Vertical de Carga.
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Assistente de Configuracao da Aplicacao JI'I-JE

5 ASSISTENTE DE CONFIGURACAO DA APLICAGCAO

Utilizando o software WLP (WEG Ladder Programmer) € possivel configurar a aplicagdo Movimentacao Vertical
de Carga. A configuracao da aplicagéo é feita através do assistente de configuragdo “Movimentacao Vertical de

Carga”,

que consiste em um passo a passo orientado para a configuragcdo dos parédmetros pertinentes a

aplicacao.

©

NOTA!

Ao energizar pela primeira vez o inversor, siga antes 0s passos descritos no capitulo 5 “Energizacéo
e Colocagao em Funcionamento” do manual do inversor de frequéncia CFW-11.

Recomenda-se utilizar o modo de controle vetorial sensorless ou vetorial com encoder para este tipo
de aplicagéo!

Tabela 5.1 — Assistente de configuragdo para movirmentagao vertical de carga

Passo

Descricao Assistente de Configuracao no WLP

Apresentagéo geral do assistente para configuragéo da

- -
Configuracio Controle - Movimentagao Vertical de Carga - Passo 1 de 1‘ [

aplicagao para movimentacao vertical de carga onde o

usuario informa qual o modo de controle do motor.

1
. l
A, ATENCAO!
Yy ! %, Os pardmetros do CFW-11 configurados no "Assistente de Configuracio™ somente sdo
os da aplicagiio! Portanto, siga antes os passos descritos no Capitulo 5 "Energizacéo e [
CDID:BQED em Funcionamento™ do manual do usuério do inversor de frequéncia CRW-11
Recomenda-se utilizar o mode de controle vetorial para este tipo de aplicacdo!
Informa o modo de controle do motor para o assistente de configuragdo. [
NOTA! Este passo ndo programa o modo de controle do moter no inversor CFW-11, apenas serve como
orientagiio no assistente de configuragao
Padrdo | Avancar > Cancelar
Apresenta os parametros para a configuragao da fonte
dos comandos no CFW-11 e a configurago dos [Configuracio CAW 11 - Movimentagso Verticel de Carga = Pacso 2 o= 15NN =)
comandos para a movimentagéo vertical de carga: R
P0220: Selecio da Stuagdo LOCAL/REMOTO -
P0220: Selegao da Situacao Local/Remoto R T R S TR L T R—
P0221: Referéncia de Velocidade - Situagao Local P0223: Sentido de Gira - Stuacéo LOCAL 2= Teda Sentido Gio (H) v
P0223: Sentido de Giro - Situac;éo Local P0224: Selego de Gira / Para - Situagdo LOCAL 0=Tedas |0 - i
' PD225: Selecdo de JOG - Situagdo LOCAL 0 = Inativo -
P0224: Selecédo de Gira / Para - Situagéo Local P0222: Referéncia de Veloidads - Stuagio REMOTO M2=saPlC =]
P0225: Selegéo de JOG - Situagéo Local TR S e R TZ-sapicH
N . . . - P0227: Selecdo de Gira / Péra - Situagdo REMOTO 5= SoftPLC hd
) P0222: Referéncia de Velocidade - Situagdo Remoto i . |
PD228: Selegdo de JOG - Situagde REMOTO 0 = Inativo hd
P0226: Sentido de Giro - Situag&o Remoto e
P0227: Selegdo de Gira / Para - Situagdo Remoto R 0-Parsdapor Rampa |
~ . . P1024: Habilta uso de Fitro nos Comandos Subir e Descer 0 = Inative - I
PO228 Sele@ao de JOG - SltUaQaO RemOto P1026: Inverte Sentido de Giro do Motor 0 = Inativo - '
P0229: Selegéo do Modo de Parada P1027: Tempo para Desmagnetizar o Motor [s] 600
P1024: Habilita uso de Filtro nos Comandos Subir e Define a forte de origem do comando que ird selecionar entre LOCAL & REMOTO L
Descer
P1026: Inverte Sentido de Giro do Motor Padiio <Votar [ wangar> | Cancsler

P1027: Tempo para Desmagnetizar o Motor
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ssistente de Configuracao da Aplicacao

A guragéo da Aplicag g

Apresenta os parametros para a configuragcéo do
Configuragio CFW-11 - Movi Zo Vertical de Carga - Passo 3 d 1‘
tempo das rampas do CFW-11: e — : —
P0100: Tempo de Aceleragcao [ Remp=: i
PO100: Tempo de Aceleragdo [s] 3.0
P0101: Tempo de Desaceleracéo P A e ———— r—
P0103: Tempo Parada de Emergéncia (Desaceleragdo TR T e e B e (e e D e ) 03
22 Rampa) PO1D4: Rampa S 0= havainea =]
P0105: Selegdo 13/22 Rampa 6 = SoftPLC -
P0104: Rampa S —
P0105: Selegao 1%/22 Rampa TVebcidade
50%
3 / 100% \
t(s)
PO100 PO101
s s
POMO3
s
F’ampu para acelerar lineamente de 0 pm  velocidade maxdma (P0134).
Faixa de Valores: 0.0a 399.0s
<Votar | Avangar> Cancelar
Apresenta os parametros para a configuragéo dos
. . Configuracin CFW-11 - Movi 30 Vertical d - Passo 4 d 1_- =)
limites de velocidade do CFW-11: — — £ =
P0133: Limite de Referéncia de Velocidade Minima rlmenieiares i
P0133: Limte de Referéncia de Velocidade Minima [pm] 120
P0134: Limite de Referéncia de Velocidade Maxima T e e s o] o
PO134:
pm
rp'm _/_ Ref Total
P0O133-
pm
4
Limite minimo de referéncia de velocidade quando o inversor & habilitado
Faixa de Valores: 0a 18000 pm
<Votar | Avancar> Cancelar
Apresenta os parametros para a configuragéo da
frenagem reostética no CFW-11: Confiouragho CW-1L- Movimentagho Vericlde Carga-Passosde1s | )
P0154: Resistor de Frenagem rr=Es=E I
P0154: Resistor de Frenagem [ohm] 0.0
P0155: Poténcia Permitida no Resistor de Frenagem S S SR o
ATENGAD!
& Para habilitar a frenagem reostitica, siga os passos descritos no Capitulo 14 “Frenagem
& do | de programagéio do inversor de frequéncia CFV-11
5
rtalor da resisténcia Ghmica do resistor de frenagem wtiizada.
Faixa de Valores: 0.0 a 300.0 ohm
MNOTA ! Deve ser programado para 'zero"" quando néo for utiizado resistor de frenagem
<Votar | Avancar> Cancelar
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g

Apresenta o parametro para a configuragao do
controle da referéncia de velocidade para a
movimentagao vertical de carga:

P1023: Configuragdo do Controle da Referéncia de
Velocidade

.
Configuragio Controle - Movimentagao Vertical de Carga - Passo b de 1_ [
— ArE ~

- Configuraggo do Controle da Referéncia de Velocidade (P1023)

D = Referéncia de Velocidade via Potencidmetro Eletrénico (PE)

£ 1 =Uma Referéncia de Velocidade via Entrada Digital DI4

Dz Fefréricias o Velocidade vis Erirad Digal 0

" 3 = Trés Referéncias de Velocidade via Entradas Digtais D4 e DIS
4 =Quatro Referéncias de Velocidade via Entradas Digitais D14 & DIS

" 5 =Cinco Referéncias de Velocidade via Entradas Digtais DI4, DIS e DI6
" 6 = Referéncia de Velocidade via Entrada Analégica Al1 (Step Less)

" 7 = Referéncia de Velocidade via Redes de Comunicagdo

6
Eaﬁne © modo do controle de velocidade para a movimentagdo vertical de canga.
NOTA! Quando referéncia de velocidade for via redes de comunicagdo. o comando subir & descer carga
erd efetuado via palavra de controle via redes (P1022).
Padrde < Voltar I Avangar > I Cancelar
Apresenta o parametro para a configuragao do
controle das chaves limite fim de curso para a Confauracio Conrl - Vovmentoco Vel deCarga-Peso fdels |
movimenta(;éo vertical de carga: Configuragio das Chaves Limite Fim de Cursa (P1025)
0= Sem Chaves Limts Fim de Curso:
P1025: Configuragéo das Chaves Limite Fim de Curso PO
" 2 = Reduzir Velocidade ao Subir via DI6
" 3 = Parar Subir via DI5 & Parar Descer via DIE
" 4 = Reduzir Velocidade ao Subir via DI3, Parar Subir via DI5 & Parar Descer via DIf
" 6 = Reduzir Velocidade ao Subir via DI9, Parar Subir via DI10 e Parar Descer via DI11
7
Define a configuragio das chaves limite fim de curso para a movimentagéo vertical de carga.
NOTA! E necessdrio instalar o acessério I0C-01 ou 10C-02 para as entradas digitais DI9, D110 DI11.
Padrdo < Voltar | Avancar > I Cancelar
Apresenta os parametros para a configuragéo da
fung&o dos comandos via entradas digitais do cartio G Je=
de controle do CFW-11 e do acessério I0C-01 ou e e e T
PD263: Fungiio da Entrada DI -
I0C-02 (somente com P1025=6) quando selecionado T — R
referéncia de velocidade via potencidmetro eletrdnico PO265: Fungio da Frtrada DI3 21 = Parada Emergéncia v
(PE) P0266: Fungdo da Ertrada DI4 21 = Acelera -
' P0267: Fungdio da Entrada DIS 0 = Sem Fungéo hd
P0263: Fungéo da Entrada DI PO288: Fungdo da Entrada DIE 0= Sem Funcho -
P0264: Funcao da Entrada DI2  Entradas Digtais do Acesséno I0C-D1 / I0C-02
- Func&o da Entrada DIS FC Reduzir Veloc. -
g-0 | P0265: Fungéo da Entrada DI3

P0266: Funcao da Entrada DI4
P0267: Funcéao da Entrada DI5
P0268: Funcao da Entrada DI6
Funcao da Entrada DI9
Funcao da Entrada DI10
Funcao da Entrada DI11

Fung&o da Entrada DI10

FC Parar Subir -
FC Parar Descer hd

Fungso da Entrada DI11

em fungdo para o inversor).

Define a fungdo da entrada digital. Configurado para funggio “Subir a Carga” nesta aplicagéo da SoftPLC
NOTA! Parametro pré-corfigurado & ndo passivel de mudanca para esta aplicacdo

Padrio <Votar [ Avangar> | Cancelar
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Apresenta os parametros para a configuragéo da
funcdo dos comandos via entradas digitais do cartdo
de controle do CFW-11 e do acessorio IOC-01 ou
I0C-02 (somente com P1025=6) quando selecionado
uma ou duas referéncias de velocidade via entrada
digital DI4:

P0263: Funcao da Entrada DI1

P0264: Funcéo da Entrada DI2

[ (30 Comandos -

e

50 Vertical de Carga - Passo & del

i~ Entradas Digitais do Cartdo de Cortrol
P0263: Fungdo da Entrada DI1

-
0 = Sem Fungdo -

P0264: Fungo da Entrada DI2
P0265: Fungo da Entrada DI3
PO266: Fungdo da Entrada DI4
PO267: Fungdo da Entrada DIS

P0268: Fungio da Entrada DI6

i~ Entradas Digitais do Acessério 10C-01 / 10C-02
Fung3o da Entrada DI9

FC Reduzir Veloc, hd

g-1 | P0265: Fungdo da Entrada DI3 oo da Enrads DITD Frmse
P0266: Fungéo da Entrada DI4 Fungio da Entrada DIT1 FC. Parar Descer -
P0267: Funcédo da Entrada DI5
P0268: Funcao da Entrada DI6
Funcao da Entrada DI9
Fungéo da Entrada DH O Fﬂazggﬁumd: :;t:::r]dlgna\ Corfigurado para fungdo "Subir 2 Carga” nesta aplicagdo da SoftPLC

- NOTA ! Pardmetro pré-configurado e ndo passivel de mudanga para esta aplicagio.
Funcao da Entrada DI11
Padrao < Voltar I Avangar > I Cancelar
Apresenta os parametros para a configuragéo da
fungdo dos comandos via entradas digitais do cartéo e foyeren o e i B =
de controle do CFW-11 e do acessorio I0C-01 ou S e R
) P0263: Funcio da Entrads DI -
I0C-02 (somente com P1025=6) quando selecionado T S ER R
trés ou quatro referéncias de velocidade via entradas P0265: Fungio da Enirada DI3 21 = Pareda Emergéncia =
d|g|ta|s D|4 e D|5 P0266: Fungdo da Entrada D14 21 =12 DI Ref. Veloc. -
' P0267: Fungo da Entrada DIS 21 =22 DI Ref. Veloc. hd
P0263: Funcao da Entrada DI1 P68, Funglo da Enrada DIE [Erra—
P0264: Funcao da Entrada DI2 \ Entradias Digtais do Acsssério I0C-01 / 10C-02
- FuncZo da Entrada DI9 FC Reduzir Veloc -
8-92 P0265: Funcao da Entrada DI3
Fungdo da Entrada DI10 FC Parar Subir hd
P0266: Funcdo da Entrada DI4 Fungio da Entrada DI11 [FCPararDescer |
P0267: Funcédo da Entrada DI5
P0268: Funcédo da Entrada DI6
Funcao da Entrada DI9
Fun(;éo da Entrada DI10 Feﬁne afungo da entrada digital. Corfigurado para fungéo "Subira Carga” nesta aplicagéo da SoftPLC
em fungdo para o inverser).
.~ NOTA ! Pardmetro pré-configurado e ndo passivel de mudanga pars esta aplicagéo.
Funcéo da Entrada DI11
Padrio < Voktar | Avancar > I Cancelar
Apresenta os parametros para a configuragéo da
fungdo dos comandos via entradas digitais do cartéo e foyeren o e i B =
de controle do CFW-11 e do acessério I0C-01 ou B s n e e
. P0263: Funcio da Entrads DI -
I0C-02 (somente com P1025=6) quando selecionado T Frr B R
cinco referéncias de velocidade via entradas digitais P0265: Fungio da Enirada DI3 21 = Pareda Emergéncia =
D|4 D|5 e D|6 P0266: Fungdo da Entrada D14 21 =12 DI Ref. Veloc. -

’ ' P0267: Fungo da Entrada DIS 21 =22 DI Ref. Veloc. hd
P0263: Fungao da Entrada DI PO258: Fungic da Entrada DIE 21-32DI Ref Veloc. _~
P0264: Funcao da Entrada DI2 \ Entradias Digtais do Acsssério I0C-01 / 10C-02

- FuncZo da Entrada DI9 FC Reduzir Veloc -
8-3 P0265: Funcao da Entrada DI3

P0266: Funcao da Entrada DI4
P0267: Funcéao da Entrada DI5
P0268: Funcao da Entrada DI6
Funcao da Entrada DI9
Funcao da Entrada DI10
Funcao da Entrada DI11

Funggo da Entrada DI10

FC Parar Subir hd
FC Parar Descer hd

Fungso da Entrada DIT1

em fungsio para o inversor),

Define a funggo da entrada digital. Configurado para fungdo “Subir a Carga” nesta aplicagio da SoftPLC
NOTA ! Pardmetro pré-configurado & ndo passivel de mudanca pars esta aplicacio

Padrio

< Voltar I Avangar > I Cancelar
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Apresenta os parametros para a configuragéo da
funcdo dos comandos via entradas digitais do cartdo
de controle do CFW-11 e do acessorio IOC-01 ou
I0C-02 (somente com P1025=6) quando selecionado
referéncia de velocidade via entrada analdgica Al1:
P0263: Funcao da Entrada DI1

P0264: Funcédo da Entrada DI2

P0265: Funcédo da Entrada DI3

o

30 Comandos - Movil

Assistente de Configuracao da Aplicacao JIEE
i)

50 Vertical de Carga - Pamsdeg‘

P0263: Fungdio da Entrada DI1
P0264: Fungdio da Entrada DI2
P0265: Fungdio da Entrada DI3
PD266: Funggo da Entrada DI4
PD267: Funggo da Entrada DI5

P0268: FungSo da Ertrada DIG

1~ Entradas Digitais do Cartdo de Controle

-
0 = Sem Fungdo -

Fungdo da Entrada DI9

1~ Entradas Digitais do Acessério I0C-01 / 10C-02

FC Reduzir Veloc. hd

8-4 P0266: Funcdo da Entrada DI4 o da B DIT0 Frmser 3]
P0267: Fungéo da Entrada DIS Fungio da Entrada DI11 FC Parar Descer -
P0268: Funcao da Entrada DI6
Funcao da Entrada DI9
Funcao da Entrada DI10
Fungéo da Entrada D| 1 1 Fi"feuiggf;:: ;r;terzrl:;flgnal Corfigurado para fungao "Subir a Carga" nesta aplicacio da SoftPLC

NOTA! Pardmetro pré-configurado e ndo passivel de mudanga para esta aplicagdo.
Padrdo < Voltar I Avangar > I Cancelar
Apresenta os parametros para a configuragéo da
~ . T ~ ‘Confi &0 Col dos - Movil tacdo Vertical de Cal - P 8de19 g‘
fung&o dos comandos via entradas digitais do cartéo Congueck conendos o e
de controle do CFW-11 e do acessdrio IOC-01 ou | Ertrades Digtas do Catéo de Confrole
PD263: Fungiio da Entrada DI -
I0C-02 (somente com P1025=6) quando selecionado TR T B TR [E=Trra—
referéncia de velocidade via redes de comunicacgao: P0265: Fungdo da Erirada DI3 21 - Faraca Emergénca v
- P0266: Fungdo da Ertrada DI4 0 = Sem Funga hd
P0263: Funcéo da Entrada DIt s e =
P0267: Fungdio da Entrada DIS 0 = Sem Fungéo hd
P0264: Funcao da Entrada DI2 PO268: Fungio da Entrada DIE 0= Sem Funcho -
P0265: Funcao da Entrada DI3 - Entradas Digtais do Acessdrio I0C-D1 / 10C-02
~ Func&o da Entrada DIS FC Reduzir Veloc. -

8-5 PO266: Fun@ao da Entrada DI4 Funggo da Entrada DI10 FC Parar Subir -
P0267: Fungéo da Entrada DIS Fungio da Entrada DI11 FC Parar Descer =
P0268: Funcédo da Entrada DI6
Funcéo da Entrada DI9
Funcao da Entrada DI10
Fun(;éo da Entrada DH 1 Define a fungdo da entrada digital

Padrdo < Voltar | Avancar > I Cancelar
Apresenta os parametros para a configuragéo da
funcéo dos comandos via saidas digitais do cartdo de 0 Comandos - Movimentgio Verial de Corga Paso9de 39 [ sk
controle do CFW-11 e do acessdrio IOC-01 ou (et xasc etk

P0275: Funggio da Saida DO1 (RL1) -
IOC_OZ P0276: Fungdo da Saida DO2 (RL2) 11=Run hd
P0275: Fungéo da Saida DO1 (RL1) PO2F7: Funcsio da Saida D03 (RL3) 28 < b o Freio =
PO276 FUnQéO da Sal'da Do2 (RL2) ~Saidas Digitais do Acessarnio 10C-01 / 10C-02

Funggo da Saida DO6 Sobrepeso -
P0277: Fungéo da Saida DO3 (RL3) Fingio da Saida D07 T —
Funcao da Saida DO6 Funggo da Saida D08 Em Limtagdo de Torque ¥

9 Funcao da Saida DO7

Funcao da Saida DO8

Define a fungso da saida digital

NOTA! Pode ser configurada para a fungéo "Abrir o Freio” nesta aplicagdo da SoftPLC.

< Voltar Avangar > Cancelar
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Apresenta os parametros para a configuragéo da
velocidade quando selecionado referéncia de
velocidade via potenciémetro eletronico (PE):

P1031: Referéncia de Velocidade Minima 1

P1032: Referéncia de Velocidade Maxima 2

P1036: Tempo de Permanéncia na Velocidade Minima
1

C cao Velocidade -

S0 Vertical de Carga - Passo 10 de

- Referéncia de via P & Bletrénico (PE)
P1031: Referéncia de Velocidade Minima 1 [Hz]
P1032: Referéncia de Velocidade Maxima 2 [Hz]

T e
(-
—

P1036: Tempo de Permanéncia na Velocidade Minima 1 [s]

10-0
Define o valor da referéncia de velocidade minima para a movimentagso vertical de carga
Faixa de Valores: 0.0 1020.0 Hz
Padrao < Voltar I Avangar > I Cancelar
Apresenta os parametros para a configuragéo da
. . - Configuragso Velocidade - 30 Vertcal de Corga -Passo 10de 19 =)
velocidade quando selecionado uma referéncia de e i s St —
velocidade via entrada digital DI4: Uma Referéncia de Velocidade via Erfrada Digtal D4
P1031: Referéncia de Velocidade 1 [Hz] 60.0 ‘
P1031: Referéncia de Velocidade 1
Tabela de R
P1031 | P1032 | P1033 | P1034 | P1035
Ref. 1 Ref. 2 | Ref. 3 | Ref. 4 | Ref. 5
Hz Hz Hz Hz Hz
D4 o 1 o 1 o
DI5 o 0 1 1 o
D6 0 o o 0 1 LeRef Vel Hz
10-1
Define o valor da referéncia de velocidade 1 para a movimentagso vertical de carga
Faixa de Valores: 0.0 1020.0 Hz
Padrao < Voltar I Avangar > I Cancelar
Apresenta os parametros para a configuragéo da
. . a . ‘Confit Velocidade - Movi Ve | de Carga - P: 10 di
velocidade quando selecionado duas referéncias de onfiguracho Velscitad - Moumertagho Vericl de Crg - Pasio 103 3900
VelOCidade Via entrada d|g|ta| D|4 i Duas Referéncias de Velocidade via Entrada Digital DI4
P1031: Referéneia de Velocidade 1 [Hz] 6.0
P1031: Referéncia de Velocidade 1 R e A Er—
P1032: Referéncia de Velocidade 2 P1036: Tempo de Pemanéncia na Velocidade 1 5] 050
P1036: Tempo de Permanéncia na Velocidade 1 [ Tabela de Refer
[ P103T | P1032 | P1033 | P1034 | P1035 |
Ref.1 | Ref.2 | Ref.3 | Ref. 4 | Ref. 5
Hz Hz Hz Hz Hz
Di4 0 1 0 1 0
Dis 0 0 1 1 0
10-2 D 0 o o 0 1 LbRef. Vel Hz

Define o valor da referéncia de velocidade 1 para a movimentagdo vertical de carga.
Faixa de Valores: 0.0a 1020.0 Hz

Cancelar

< Voltar I Avangar > I

Padrio
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Apresenta os parametros para a configuragéo da
velocidade quando selecionado trés referéncias de
velocidade via entradas digitais D14 e DI5:

P1031: Referéncia de Velocidade 1

P1032: Referéncia de Velocidade 2

P1033: Referéncia de Velocidade 3

P1036: Tempo de Permanéncia na Velocidade 1

C o Velocidade - Movi

— .
¢80 Vertical de Carga - Passo 10 de 19" T

i~ Trés Referéncias de Velocidade via Entradas Digttais DI4 e DIS

P1031: Referéncia de Velocidade 1 [Hz) o
P1032: Referéncia de Velocidade 2 [Hz] [
P1033: Referéncia de Velocidade 3 [Hz) [E
P1036: Tempo de Pemanéncia na Velocidade 1 [s] =

- Tabela de Referéncias

[P1031 | P1032 | P1033 | P1034 | P1035 |
Ref.1 | Ref.2 [ Ref.3 | Ref. 4 | Ref &
Hz Hz Hz Hz Hz
Di4 0 1 0 1 0
10-3 os | 0 0 1 1 0
DB o o o o 1 = Ref. Vel Hz
Define o valor da referéncia de velocidade 1 para a movimentagao vertical de carga
Faixa de Valores: 0.0a 1020.0 Hz
Padrdo < Voltar I Avangar > I Cancelar
Apresenta os parametros para a configuragéo da
o Velods - Mormeniago )
. . ~ . 3o Velocidade - Vertical de Carga - P 10de 19
velocidade quando selecionado quatro referéncias de it e
VelOCidade Via entradas dlgltals D|4 e D|5 —Quatro Referéncias de Velocidade via Entradas Digitais D14 e DI5
P1031: Referéncia de Velocidade 1 [Hz] 6.0
P1031: Referéncia de Velocidade 1 I T T e AT Er—
P1032: Referéncia de Velocidade 2 PSS e Ve e B e 400
o X P1034: Referéncia de Velocidade 4 [Hz] 60.0
P1033: Referéncia de Velocidade 3
P1036: Tempo de Permanéncia na Velocidade 1 [s] 0.50
P1034: Referéncia de Velocidade 4 gy
. A H i P1031 | P1032 | P1033 | P1034 | P1035
P1036: Tempo de Permanéncia na Velocidade 1 it | mera | mata | | s
Hz Hz Hz Hz Hz
10-4 Di¢ (] 1 1} 1 (]
Dis o o 1 1 o
D6 o o 0 o 1 SRef Vel Hz
Define o valor da referéncia de velocidade 1 para a movimentagao vertical de carga
Faixa de Valores: 0.0a 1020.0 Hz
Padrdo < Voltar I Avangar > I Cancelar
Apresenta os parametros para a configuragéo da
o Velaci imentacio Verti =)
. . . ~ . &0 Velocidade - My Ve Il de Carga - P: 10de 19
velocidade quando selecionado cinco referéncias de e acho Verial de Coga -Pesso 10e 19
VelOCidade Via entradas d|g|ta|3 D|4 D|5 e D|6 ~Cinco Referéncias de Velocidade via Entradas Digitais DI4, DI5 e DI6
P1031: Referéncia de Velocidade 1 [Hz] 6.0
P1031: Referéncia de Velocidade 1 . 0
P1032: Referéncia de Velocidade 2 P1033; Referéncia de Velocidads 3 [Hz] 300
a N f P1034: Referéncia de Velocidade 4 [Hz] 45.0
P1033: Referéncia de Velocidade 3 SR TRt
P1035: Referéncia de Velocidade 5 [Hz] 60.0
P1034: Referéncia de Velocidade 4 P1036: Tempo de Pemmanéncia na Vielocidade 1 [s] 050
P1035: Referéncia de Velocidade 5 ~Tabela de Referéncias
. ) [FI031 [ FI032 | FI033 | P1034 | PI035 |
10 -5 | P1036: Tempo de Permanéncia na Velocidade 1 Ref 1 | Ref.2 | Ref.3 | Ref.4 | Ref.5
Hz Hz Hz Hz Hz
Di4 o 1 o 1 o
Dis o o 1 1 o
Dl o 0 0 0 1 Ref Vel Hz

Define o valor da referéncia de velocidade 1 para 2 movimentaggo vertical de carga.
Faixa de Valores: 0.03 1020.0 Hz

Padrio

< Voltar I Avangar > I Cancelar
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Apresenta os parametros para a configuragéo da

velocidade quando selecionado referéncia de

C cao Velocidade -

— n
I 50 Vertical de Carga - Passo 10 de ]r =

velocidade via entrada analdgica Al1 (Step Less): R i e i e T (e )
5 ) P0231: Fungdo do Sinal da Entrada Al1 -
P0231: Fungéo do Sinal da Entrada Al1 BZ33. Sl da Ertcia Al 0w =]
P0233: Sinal da Entrada Al1 P0232: Ganho da Entrada All 1.000
P0234: Offset da Entrada All 0.00
P0232: Ganho da Entrada Al1 et Eninda A1
P0235: Filtro da Entrada Al [s] 0.25
P0234: Offset da Entrada Al1 P1031: Referéncia de Velocidade Minima 1 [Hz] o
PO235 F||tro da Entrada AH P1032: Referéncia de Velocidade Maxima 2 [Hz] 60.0
n . . L P1036: Tempo de Pemanéncia na Velocidade Minima 1 [s] 0.50
10-6 | P1031: Referéncia de Velocidade Minima 1
P1032: Referéncia de Velocidade Maxima 2
P0234 P0232 PO235
P1036: Tempo de Permanéncia na Velocidade Minima * s
1 Al e @ P00 ni
Define a fungao da entrada analogica. Configurado para a aplicagdo da SoftPLC {sem fungdo para o
“Be{?lr Parémetro pré-configurado e ndo passivel de mudanga para esta aplicagdo.
Padrao < Voltar I Avangar > I Cancelar
Apresenta o parametro para a referéncia de velocidade
via redes de comunicagio: [ e AR e e T — dgir =)
P1030: Referéncia de Velocidade Referéncia de Velocidade via Redes de Comunicagdo
R . . . P1030: Referéncia de Velocidade [Hz] 6.0
P1031: Referéncia de Velocidade Minima 1 e e e ] F—
P1032: Referéncia de Velocidade Méxima 2 P1032: Referénciz de Velocidade Maxma 2 [Hz] 60.0
a . . . P1036: Te de Pe & Velocidade Minima 1 0.50
P1036: Tempo de Permanéncia na Velocidade Minima omeo dePemanéneiana lelocéads Minira T4l
1
10-7
Define o valor da referéncia de velocidade via redes de comunicagso para a movimentagao vertical de
)?:gde Valores: 0.0a 1020.0 Hz
Padrao < Voltar I Avangar > I Cancelar
Apresenta os parametros para a configuragéo da
detecgdo de carga leve: Configuragio Carga Leve - Movi 30 Vertical de Carga - Passo 11 de 1‘,‘ =S
P1037: Corrente Limite para Modo Carga Leve ao [ Modo Carga Leve "
I™ Habiits o Modo Carga Leve;
Subir a Carga P1037: Comente Limite para Modo Carga Leve a0 Subira Carga [A] 140
P1038: Corrente Limite para Modo Carga Leve ao P e s B e B G [0l
Descer a Carga P1039: Velocidsde Limite pars Habilitar a Detecgo de Carga Leve [Hz] [40.0
P1039: Velocidade para Habilitar a Detecgao de Carga
Leve
11
Carga Leve
Habilita o Modo Carga Leve
Padrao < Voltar I Avangar > I Cancelar
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Apresenta os parametros para configuragao do
. . . VCﬁ 3o Freio - Movir da Vertical de Carga - P 12\11‘ g‘
comando para abrir o freio ao subir ou descer a carga: O e
P1041: Frequéncia Limite para Abrir o Freio =
P1041: Freguéncia Limite para Abrir o Freio [Hz] 4.0
P1 042 Corrente lelte para SUbIr a Carga P1042: Comente Limite para Abrir o Freio ao Subir a Carga [A] 0.0
P1043: Corrente Limite para Descer a Carga P1043: Corrente Limite para Abr o Freio a0 Descer a Carga [A] 00
P1044: Torque Limite para Subir a Carga P1044: Torque Limite para Abrir o Freio a0 Subir a Carga [%] 50.0
' P1045: Torque Limite para Abrir o Freio 2o Descer a Carga [%] 30.0
P1045: Torque Limite para Descer a Carga P1046- Tempo de Resposta do Freo pare Abrr 5] 70
P1046: Tempo de Resposta do Freio para Abrir Blocod:
Motor Girando
12 Ref. vel
P1041
Hz
POCOZ
P1042 / P1043
FO0D9 Pm“;
P1044/P1045 Abrir o Frein—| TON < [-Freio Aberto
Define a frequéncia do motor limite para abrir o freio a0 subir ou descer a caga
Faixa de Valores: 0.0a 1020.0 Hz
NOTA! Valor em 0.0 desabilita esta fungso.
Padrde < Voltar I Avangar > I Cancelar
Apresenta os parametros para configuragao do
comando para fechar o freio: Canfiguracio Freio - Movimentagdo Vertical de Carga - Passo 13 de 1‘ [
P1047: Inibe Frequéncia Limite para Fechar o Freio [ Fecher o Frei
P1047: Inibe Frequéncia Limite pars Fechar o Freio -
com Comando Subir ou Descer P1048: Frequéncia Limte para Fechar o Fieia [He] s
P1048: Frequéncia Limite para Fechar o Freio P1045: Atraso de Tempo para Fechar o Freio ] 0.00
P1 049 Atl’aSO de Tempo para Feohar o Freio P1050: Tempe para Liberar um nove Comando para Abrir o Freio [s] 0.50
P1050: Tempo para Liberar um novo Comando para
Subir /
Abrir o Freio Descar
1 3 Ref. Vel P1 EMg P1DSE
Piso o e
Inibe a deteccgo da frequéncia limite para fechar o freio na presenga de um comando subir ou descer.
NOTA! Semente valido quande o cortrole € em modo vetorial com encoder.
Padrdo < Voltar | Avancar > I Cancelar
Apresenta os parametros para configuragéo da
~ . Confi o Falh, Al - Movir 3o Vertical de Ca - P 14 de 19 g
deteccao de sobrepeso ao subir a carga: O B e e
P1051: Corrente para Detecgdo de Sobrepeso na TeEEERE S e e S E B
¥ Habilita a Deteccio de Sobrepeso ao Subira Carga!
VeIOCIdade Mlnlma P1051: Comente para Detecgio de Sobrepeso na Velocidade Minima [A] 50.0
P1052: Corrente para Deteccao de Sobrepeso na P1052: Comente para Detecgso de Sobrepeso na Velocidade Meima [4] 40.0
Velocidade Méxima P1053: Atraso de Tempo para Inicio da Detecgio de Sobrepeso [s] 1.00
P1054: Tempo para Alame de Sobrepeso a0 Subir a Carga (A770) 5] 0.50
P1053: Atraso de Tempo para Inicio da Detecgédo de o
Sobrepeso
POOO3
. A
14 P1054: Tempo para Alarme de Sobrepeso ao Subir a Corrents Sobrepss
A
Carga (A770) Pl
Subir
Habilita a deteccio de Sobrepeso ao Subir a Carga
Padrde < Voltar I Avangar > I Cancelar
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Apresenta os parametros para configuragao da

~ Confit ao Falh: Al - Movir 30 Vertical de Carga - P 15 de 19 u-‘
deteccao de cabo solto ao descer a carga: o e e T
P1055: Tempo para Detecgédo de Carga ao Descer a i E D S e e T

[~ Habiltz a Detecgdo de Cabo Solto ao Descer a Carga

Carga P1055: Tempo para Detecgdo de Carga ao Descer a Carga [5] 0.75
P1056: Tempo para Alarme por Cabo Solto ao Descer P1056: Tempo para Aame par Cabo Soko a0 Descera Carga (A772)[s] 050
a Carga ( A772) P1057: Tempo para Falha por Cabo Solto a0 Descer a Carga (F773) [5] .00
P1057: Tempo para Falha por Cabo Solto ao Descer a

Cmd. Descer
Carga (F773) Motor Girando —| AND iz

TON
15 =

Cmd. Descer

Com Carga AND P10sg

Motorizando

Habilita a detecgSo de Cabo Solto o Descer a Carga.

Padrso < Moltar I Avangar > I Cancelar

Apresenta os parametros para configuragéo da

-

- . N . Canfiguragio Falhas & Alarmes - Movimentagao Vertical de Carga - Passo 16 de 19 ==
deteccao de inversor em limitagéo de torque ao subir Confgmetio Faves Al Mevmeniio e el oo e DA

ou deSCel’ a Carga i~ Detecgdo de Inversor em Limitagdo de Torgue ao Subir ou Descer Canga

P0169: Maxima Comente de Torque Positiva [%] W
P0169: Maxima Corrente de Torque Positivo T e o T T ] o
PO‘] 70 Méx|ma Corrente de Torque Nega‘[ivo P1028: Histerese de Velocidade para Detecgdo de Inversor em Limitagdo de Torque [%]  [10.0

P1029: Tempo para Falha por Inversor em Limitagio de Torqus (F775) [5] 075

P1028: Histerese de Velocidade para Detecgcao de

Inversor em Limitagao de Torque

P1029: Tempo para Falha por Inversor em Limitagao

Refer.
16 de Torque (F775) i
Veloc.

Define o limite do valor da componente da comente do motor que produz torque positivo
Fabca de Valores: 0.0 350.0 %

Padrso < Moltar I Avangar > I Cancelar

Apresenta os parametros para gerar falha por uso

indevido: Canfiguragéo Falhas & Alarmes - Movimentagdo Verfical de Carga - Passo17de13 =)
P1058: Numero de Alarmes Consecutivos para Falha Falha por Uso Indevid
P1058: Mimero de Alarmes Consecutivos para Falha por Uso Indevido (F777) 3

por Uso Indevido (F777) P1053: Intervalo de Tempo para Falha por Uso Indsvido (F777) k5] 120

P1059: Intervalo de Tempo para Falha por Uso
Indevido (F777)

17

Define o nimero de alames consecutivos gerados para gerar falha por uso indevida.
Faixa de Valores: 0a 10
NOTA ! Valor em 0 desabilta esta funcdo.

Padrio <Votar [ Avangar> | Cancelar
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Apresenta o parametro para habilitar a falha por

desequilibrio de corrente no motor: Configuragio FalhaseNamﬁs—Mﬂvarm'DVerﬁzldeCagg—Pam]Bde]S_L_u‘

IV Pib3a3: Viabilita a Defeccio de Desequiiibrio de Comente no iotor

P0342: Habilita a Detecgao de Desequilibrio de Fﬁh D o ‘
Corrente no Motor

18
Habilita a deteccio de desequilibrio de comente no motor, que sera responsavel por gerar a falha FOT76.
<Voltar | Avangar> Cancelar
Apresenta os parametros que definem quais variaveis
~ . Confi &0 HMI - Movi: o Vertical de Carga - Passc 19 d 1‘ u‘
serdo mostradas no display da HMI no modo de bl S LA = —
monitoragao: [ Mortoracéo HMI
PO205: Selecdo Parametro de Leitura 1 -
P0205: Selegao Parametro de Leitura 1 T LS. |
P0206: Selegédo Parametro de Leitura 2 PO207: Selegdo Parametro de Letura 3 7 = Torque do Motor # -
P0207: Selegao Parametro de Leitura 3
19

Define a primeira variavel que serd mostrada no display da HMI no modo de monitoragso

Padrdo < Voltar I Avangar > I Cancelar

Apresenta um resumo com todos os parametros

r — N
Resumo da Configuragio para Movimentagao Vertical de Gﬂg- [

. ~ . %MW 8000 {Controle Motor) = 1 ( Controle Sensoress) - |
movimentagao vertical de carga. %P D220 (Selegio LOCAL/REMOTO) = 1 {1 = Sempre REMOTO)
%.PD221 (Referéncia de Velocidade LOCAL) = 0 (0 = HMI)
%PD223 (Sentido de Giro LOCAL) = 2 (2 = Tecla Sentido Giro (H))
%P D224 (Comando Gira / Para LOCAL) =0 (0 = Teclas 1.0)

%P D225 {Comando JOG LOCAL) = 0 (0 = Inativo)

%P D222 (Referéncia de Velocidade REMOTO) = 12 (12 = SoftPLC)
%P D226 (Sentido de Giro REMOTO) = 12 (12 = SoftPLC (H))

%P D227 {Comando Gira / Péra REMOTO) = 5 (5 = ScftPLC)
%.PD228 {Comando JOG REMOTO) = 0 (D = Inativo)

%P D229 (Modo de Parada) = 0 (0 = Parada por Rampa)

% UW1024 (Filtro Comandos DI1 e DI2) = 0 (0 = Inative)

UW1026 (lnverte Giro do Motor) = 0 {0 = Inativo)

% UW1027 (Tempo Desmagnetizar Motor [s]) = 600

% UW1022 (Controle via Redes) =0

%P D318 (Funcdo Copy MemCard) = 0

%PD100 (Tempo de Aceleragio [s]) = 2.0

%PD101 (Tempo de Desaceleragdo [s]) =2.0

%P D103 (Tempo Parada de Emergéncia {2* Rampa) [s]) = 0.3
%PD104 (Rampa 5) = 0 (0 = Inativa (Linear)

%P D105 (Selecdo 12/22 Rampa) = 6 (6 = ScftPLC)

%P D133 (Velocidade Minima rpm]) = 120

%P D134 (Velocidade Méxima [pm]) = 1800

%P D154 (Resistor de Frenagem [ohm]) = 0.0

%P D155 (Poténcia Resistor Frenagem [kW]) = 2.60

%UW1023 {Config. Controle de Velocidade) = 2 (2 = Duas Referéncias de Velocidade via Entrada Digital
% UW1025 (Config. Limtes Fim de Cursa) = 0 (0 = Sem Chaves Limite Fim de Curso)
%P D263 (Funcao DI1) = 21 (21 = Subir Carga)

%P D264 (Funcao DI2) = 21 (21 = Descer Carga)

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

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

configurados pelo assistente de configuragéo para

m

4 m ]

imprmir
Padrio <Votar [ Concir | Canceler |
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6 DIALOGOS DE DOWNLOAD

Através do WLP é possivel efetuar o download do programa ladder do usuario, da configuracdo dos
parédmetros do usuario e dos valores configurados no assistente de configuragéo. A tabela 7.1 apresenta os
didlogos principais de download para o inversor de frequéncia CFW-11.

NOTA!

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

download.

Tabela 6.1 — Didlogo de download para a aplicacdo movimentacdo vertical 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.

Down

Ag

nload

¥ Programa do Usugrio

¥ {Confiquracao dos Pardmetros do Usuaric Cancelar |

Dialogo de download do programa do usuario contendo:
u Caracteristicas do equipamento conectado;

= Nome do arquivo para download;

= 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.

r B
Informagées de Download g

Equipamento CPw11 200 - 240 74 / 74
V817

|| Arquiva: ’m

I'| Tamanho: ,W |
Data [ mmsois
Hora, ’W I

Transferir arquivo?

1=
i
2

Didlogo de configuragdo dos parémetros do usudrio

contendo:
= NUmero do parémetrO' I i ' Configuracdc dos I:alémelms do Usudrio _* g‘
= Nome do parémetro atribuido pelo usuario; Fatémeto | Nome Uridade pa A I =
: A o L. PI0TT Ll Alsime 65535 1 1 L
= Unidade do parémetro atribuido pelo usuario; P12 Data Climo Alarme DOMM D00 9 2z 0 1 0 0 0 1 1 0 |-
- L. PI012  Hara Oliimo Alarme HHMM  0.00 @8 2 001 0 0 0 1 1 0
m Valor minimo e valor maximo; FI014  SegundoAlame i B55% 0 0 1 0 0 0 1 1 0
P15 DataSegundodlame  DDMM  0.00 @ 2 001 0 0 01 1 0
[ H o F101E Hora Segundo Alaime HH. 0.00 93,99 2 01 0 0 o 1 1 0
= NUmerO de casas deCImaIS’ F1m7y Terceiro alame 0 E5535 o o1 o o o1 1 o
- . . - . P18 Data Terceira Alarme DD.MM 0.00 99.99 2 01 0 0o o 1 1 0
m Opgoes de visualizagdo em formato hexadecimal, com PINIG  How Tercein Alame  HHMM 000 @|®| 2 001 0 0 a1 1 @
F1020 Est Légico 1 M. Ver. 0 E5535 o1 1 o 0o o 1 o o |
i i ; iauali PI021  Est Légico 2 M. Ver 0 B5% 0 1 1 0 0 0 1 0 0
sinal, ignora senha, somente leitura, visualiza na HMI, S : i O R R
. . ~ ~ F1023 Canfig. Cont. Yeloc, 0 7 o 0o 01 0o o 1 0 0 |
retentivo e confirmagéo da alteracao; PI024  Filo Com. DI e DI2 0 1 o000 00 10 o0 <
m Comando para editar, abrir, efetuar o download e Editar . gbii.. |[Downicad...|  Fechar i
fechar o didlogo dos parametros do usuério. - N
» ) (wipvass [
Dialogo de download dos valores configurados no — —
assistente de configuracao da movimentacao vertical de . Assistente de Configuragdo.
JA Enviar valores agora ?
carga. i
Nao
/|
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7 DIALOGOS DE MONITORAGAO

Através do WLP é possivel monitorar e alterar os par@metros do aplicativo para a movimentagao vertical de
carga.

Tabela 7.1 — Didlogo de monitoracdo da aplicacao movimentagao vertical de carga

Descricao Dialogo de Monitoracdao no WLP

Monitorag&o do funcionamento da movimentagéo vertical

de carga. Possibilita a visualizagdo das seguintes O BRIEIAEE YR i Cafg;_' —_
variaveis: — (e
= Comando para subir ou descer; » ﬁ”h — ﬂI‘ﬁ =
L ‘ |
= Comando para abrir o freio; Parar Subir[@ ||| [@ Comando para Abrir o Freio Liberado
. ~ . . 1 Reduzir Vel. . . -1
u Indicacéo de freio aberto e comando para o freio N - suor - [@ || |[@ avriro Freio
|b d L r Freio Aberto F |
iberado; =~ -
P . ~ T Subi
m Estado das chaves limite fim de curso para redugéo de - [@ 1 sur E
velocidade, parar subir e parar descer; E [ + Descer /
. R . Velocidade 0 rpm
= Velocidade, corrente, frequéncia e torque no motor da |
L Corrente 00 A - Il
movimentagao vertical de carga acionada pelo inversor AY Frea. totor] 00 Hz
CHN-1 1 ; B Torque 00 %
u Referéncia de velocidade em Hz; AL pororoescer[@ Ref. Velocidade| 00wz J| | |
» Falha e alarme atual Aames & Falhas
Mlame atual ‘
= Comando para reset da falha do inversor CFW-11. Fahe ausl. | Resct Faha
L - - —

Monitorag&o do estado da movimentagao vertical de
carga e do estado ldgica do drive. Mostra as seguintes
variaveis:

= Comando para subir ou descer a carga;

= Comando para abrir o freio;

B

m Indicag&o de freio aberto e comando para abrir o freio

-
i 3 i = =
Estado da Movimentagio Vertlcal‘de E‘,arga

“beradO; Estado da Movimentaggo Vertical de Carga

= Indicacdo de movimentacéo vertical de carga em modo D subir Carge @ A755: Paraca Com. Simut.
i) Descer Carga i) AT6D: FC Reduzir Veloc.

carga leve (A750); @ Abriro Freio @ A762: FC Parar Subir

= Indicagao de alarme de parada por inércia (A752), @ Freio Aberto @) AT84: FC Parar Descer

parada rapida (A754), parada de emergéncia (A756) ou @ Comando Abiir Freio Liberado (@) A770: Sobrepeso Det.

parada devido a comando avangar e retornar simultaneos @ EnCaga Leve (A750) @ AT72: Cabo Solo Det

i@ A752: Parada por Inércia i@ F773: Cabo Soko Det.

(A758);

m Indicagao de alarme devido a fim de curso para reduzir

O A754: Parada Répida e F775: Inv. em Lim. Torque

i@ ATS6: Parada de Emergéngia i@ F777: Uso Indevido

velocidade ao subir (A760), fim de curso parar subir Estado Logico do Drve
(A762), fim de curso parar descer (A764), sobrepeso @ Habitado Gere @ Subtenséo
detectado (A770) e/ou cabo solto detectado (A772); i E

= Indicagao de falha por cabo solto detectado (F773),

(& Sentido de Giro Horario i@ Faha

@ Siuagie REMOTO

inversor em limitagcao de torque (F775) e/ou por uso

indevido da movimentacao vertical de carga (F777);

m Estado de habilitado geral, motor girando, sentido de
giro horario, situacao remoto, subtensao, alarme e falha
para 0 motor da movimentagao vertical de carga acionada

pelo inversor CFW-11.
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Monitoragao do estado dos comandos efetuados na
movimentagao vertical de carga. Mostra as seguintes
variaveis:

» Estado atual das entradas digitais do inversor CFW-11;
= Funcéo das entradas digitais para a movimentagao
vertical de carga;

m Estado atual das saidas digitais do inversor CFW-11;

m Funcéo das saidas digitais para a movimentagao vertical

de carga.

Estado dos Ccmand.us-g. :E
— Estado das Entradas Digitais
O Entrada DI1 |21 = Subir Carga (Uso PLC)
(@ Entrada DI2 |21 = Descer Carga (Uso PLC)
0 Entrada DI3 |21 = Par. Emerg./FC Red {Uso PLC)
(@) Entrada DI4 |21 = 12 DI Vel/Acel/FC Red (Uso PLC)
(@ Entrada DIS [0=Sem Fungio
(@ Entrada DIS [0=Sem Fungdo
(@ Entrada DIS [ Sem Fungdo SofFLC
Q Entrada DI10 ISem Fungdo SoftPLC
0 Entrada DIT1 ISem Fungdo SoftPLC

— Estado das Saidas Digitais
@ Saids DO1(RLT) |13 = Sem Faha

(@ Saida D02 (RLZ) [17=Fun

(@ Saida DO3(RL3) |28 = Abiir o Freio (SatPLC}

o Saida DO6 ISﬂbrepeso
(@ Saida DO7 [Cabo Soko
Q Saida DOB IEm Limitagdo de Torgue

Relaciona os parametros de rampas e limites de
velocidade do inversor CFW-11 configurados para a
movimentagao vertical de carga. Possibilita a alteragao
das seguintes variaveis:

= PO100: Tempo de aceleracao;

m PO101: Tempo de desaceleracao;

= P0103: Tempo parada de emergéncia (desaceleragéo
22 rampa);

= PO133: Limite de referéncia de velocidade minima;

= PO134: Limite de referéncia de velocidade maxima.

Parémetros CFWL.

~ Rampas
1Velocidade

Linear

50%
’f 100% \

t(s)

PB'IDDI 30 PD'H]TI 20
E} s
F'D'IDEII 0.3
s
- Limites de Velocidad

PO134,

rpm

1800
rpm
Referéncia ve Ref. Total
120 j

P0133)

pm

Relaciona os parametros de referéncia de velocidade
quando a mesma for via potencidmetro eletronico.
Possibilita a alteragao e visualizagao das seguintes
variaveis:

= P1031: Referéncia de velocidade minima;

= P1032: Referéncia de velocidade maxima;

= Valor atual da referéncia de velocidade em Hz;

= Comando acelera para aumentar a referéncia de
velocidade;

= Comando para subir ou descer.

—
Par&metros Referéncia de Velocidade via PE L=l =
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Relaciona os parametros de referéncia de velocidade
quando a mesma for via sele¢cao por combinagao de
entradas digitais. Possibilita a alteragéo e visualizagao das
seguintes variaveis:

= P1031: Referéncia de velocidade 1;

m P1032: Referéncia de velocidade 2;

r i

= P1033: Referéncia de velocidade 3; -l A ST ——

= P1034: Referéncia de velocidade 4; l% l% |P1+f; IP*—E‘?; %

m P1035: Referéncia de velocidade 5; om Pl I R I I
m Valor atual da referéncia de velocidade em Hz; @os| o 0 1 1 0

= Estado das entradas digitais DI4, DI5 e DI6 que compde @o6| o S o |t B 4mke

a combinagao légica para a selecao do valor da referéncia =
de velocidade.

Relaciona os parametros de referéncia de velocidade

quando a mesma for via entrada analdgica Al1. Possibilita

a alteragéo e visualizagdo das seguintes variaveis:

= PO018: Valor de Al1;

= P0232: Ganho da entrada Al1; [ Parametros Referéncia de Velocidade via ALL IR S=an= N
m P0234: Offset da entrada Al1; ' Entrada Analogica Al

= P0235: Filtro da entrada Al1; zal_owizsl Ll o0

= P1031: Referéncia de velocidade minima; = 0 Pomz| 672

m P1032: Referéncia de velocidade maxima;

Velocid=d

- Referéncia de

m Valor atual da referéncia de velocidade em Hz. P1032 6?40
z
PDmSI 6.?: % Z || 4Hg
P1031 6.0
Hz

Relaciona os parametros de funcionamento da Idgica de
controle para detecgao de carga leve na movimentagao
vertical de carga. Possibilita a alteracao e visualizagéo das

seguintes variaveis:

m P0O003: Corrente do motor; Pt oo e —

N X i DetecgBo de Carga Leve (A750)
= PO005: Frequéncia do motor; AT
. i : . Hz | . -
= P1037: Corrente limite para modo carga leve ao subir a @ ca. suor T
. Hz
carga; PODO3! 0.0 AND
. - Ale=
= P1038: Corrente limite para modo carga leve ao descer o i
. L
a carga, - AND
g o Cmd. Descer I
m P1039: Velocidade limite para habilitar a deteccao de oR
P @ Poo03[ 00 AND @ A750hab. | |||
carga leve; Ale=
. 5 . P1038 10,0 L Carga Lweg i
m Indicagao de comando para subir ou descer; A E— = —

m Indicagao de detecgéo de carga leve habilitada; -
m Indicagao de movimentagao vertical de carga operando

em modo carga leve.
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Relaciona os parametros de funcionamento da légica para
controle do freio, ou seja, abrir € fechar o freio. Possibilita
a alteracéo e visualizagdo das seguintes variaveis:

= PO003: Corrente do motor;

= PO009: Torque no motor;

m P1041: Frequéncia limite para abrir o freio;
m P1042: Corrente limite para subir a carga; [rovere @ Molor Girando — ||
m P1043: Corrente limite para descer a carga; RVel[ 00 |
m P1044: Torque limite para subir a carga; P1041 :;_ l
m P1045: Torque limite para descer a carga; P42 0.0 PODO3 :.E_:
m P1046: Tempo de resposta do freio para abrir; p1m3|—ﬂ; |—;_ - Ll e
= P1048: Frequéncia limite para fechar o freio; Pioas m; POOIS |—D_A__ pioee [ 010
= P1049: Atraso de tempo para fechar o freio; mm_r,|—3;; |—5;E_ T L @ moreo @ F.Abeto
= P1050: Tempo para liberar um novo comando para o * T :
freio; [

Descer
u Referéncia de velocidade total apds a rampa em Hz; . vaL [ o100 %0
m Valor do tempo transcorrido do tempo de resposta do oot :: = @ FectarFo @ C e
freio para abrir, do atraso de tempo para fechar o freio e iz S
do tempo para liberar um novo comando para o freio;
m Indicagao de motor girando;
m Indicagao de comando para abrir e fechar o freio.
m Indicagao de freio aberto e comando para o freio
liberado.
Relaciona os parametros de funcionamento da Idgica de
controle para gerar alarmes. Possibilita a alteracéo e
visualizagao das seguintes varidveis:
= PO003: Corrente do motor;
= P1051: Corrente para detecgao de sobrepeso na
velocidade minima;
= P1052: Corrente para detecgao de sobrepeso na Pardmetros para A'aﬂ-_

— Alarme: Sob a0 Subir (A770)

velocidade méaxima;

= P1053: Atraso de tempo para inicio da detecgao de
sobrepeso;

m P1054: Tempo para alarme de sobrepeso ao subir a
carga;

m P1055: Tempo para detecgao de carga ao descer a
carga;

m P1056: Tempo para alarme por cabo solto ao descer a
carga;

= Valor do tempo transcorrido para gerar alarmes;

m Valor da corrente para sobrepeso conforme a curva de
sobrepeso definida por P1051 e P1052;

m Indicagao de comando para subir ou descer a carga;

m Indicagao de freio aberto;

m Indicagao de motor girando, regenerando ou
motorizando;

m Indicagao de alarmes ativos;

m Indicagao de alarmes habilitados;

m Indicagao de carga detectada.

Pios1[ 50.0-PoD03[ 00

A A

Pi0s2[ 400 [ 500,

A A

@ o | anp | Pioss[ 050 @ ATTOhab.
8

i subir

G Em Alame

— Mlamme: Cabo Solto ao Descer (A772)

o Cmd. Descer —|
O Wotor Girando —{ AND P1055| 0.00
s
O Regenerande — TON I 0.00 9 C/ Carga
L s
O Cmd. Descer —_

0 Com Carga —— AND

Pi0s6] 050 @ AT7Zhab.
8

TON| 0.00 | @ Em AMlamme
-3

Q Motorizando —
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Relaciona os parametros de funcionamento da Idgica de
controle para gerar falhas. Possibilita a alteracéo e

visualizagao das seguintes varidveis:

= P1055: Tempo para detecgao de carga ao descer a

carga; rFalha: Cabo Solto ao Descer (F773)

m P1057: Tempo para falha por cabo solto ao descer a @ cma escer ||

carga; i@ Wotor Girando | AND P1055 u.Dc;

m P1028: Histerese de velocidade para deteccao de @ Regenerando —| on |Tng @/ Carga

inversor em limitagao de torque; @ Cmd Descer | |

m P1029: Tempo para falha por inversor em limitagéo de @ comcarga— | anp Pios7| 000 @F773hab

torque; @ Motorizando —| TON ITDZ (@ Em Falha
L] s

m Referéncia atual de velocidade, velocidade atual e

. . i~ Falha: Inversor em Limitagdio de Torque ao Subir ou Descer a Carga (F775)
velocidade sincrona do motor;

@
= Valor do setpoint calculado para gerar falhas; et 'T
m Valor do tempo transcorrido para gerar falhas; leﬁ - I—
L] Ind!ca(;?o de comando para descer a carga; msl% o[ T @ sk
m Indicagao de freio aberto; . l%:lzm s S
m Indicagao de motor girando, regenerando ou rpm

motorizando;

m Indicagao de falhas ativas;
m Indicagdo de falhas habilitadas;

m Indicagao de carga detectada.
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8 DIALOGOS DE TREND DE VARIAVEIS

Através do WLP é possivel monitorar variaveis do aplicativo para a movimentagao vertical de carga.

Controle da Movimentacao Vertical de Carga:

Possibilita visualizag&o dos valores da referéncia de velocidade apds a rampa em Hz, da frequéncia atual do
motor em Hz, da corrente atual do motor em A, do torque atual do motor em %, da tensédo do link CCem V e
do comando para abrir o freio para uma andlise do comportamento da movimentagéao vertical de carga.

Curmor - 101407000

100 D000 T T : T 400 0000
00,0000 00

| 2
750000 : : \ | 200,000

0003 00000
5.0000 T 000

00000 H H | 400000

10:13:47.000 01352000 W57 000 1042000 10:14:07.000

Cor | Gimbets |n | Endere.. | Min | Max | Vel Cursor Val Atual |

——— Rieferiricas apis 8 Bammpa () SMF: Mucador de Flat  909) 00000 1000000 75 0005980 500053

= Frequincia Mual {He] WM Mascador de Float 9093 00000 1000000 349009007 34 3009007 r

FE Coerente Atual (4] HMF: Marcador de Float 5034 00000 300000 85000000 25000000

e Torque Atusl (%} %MF: Marcador de Flost 9095 -400.0000 4000000 1185000031  -11B.5000031

= Ternio Link CC (V) %PO: Parbmetio do Drive 4 00 000 8 08

B e s Bbie  Ersis MY Marendo daB4 00 0A m 1 1

Figura 8.1 — Didlogo de trend das varidveis para controle da movimentacdo vertical de carga

Reguladores do CFW-11:

Possibilita visualizagdo dos valores da velocidade atual do motor e do comportamento dos reguladores de
velocidade (Ig*) e fluxo (Id*), da corrente e torque do motor e do comando para abrir o freio para uma analise da
desempenho do inversor CFW-11.

500 1 1000000
1350 0000 |
|
£.0000 L}
X : reer =t 00000
5000000 i H 1
| 95
-t -100.0000
|
|
00 0o 1 <200 0000
00000 H H |
034349000 094251 500 D943 54000 094356 500 F4359 000
Cor | imbets | Tpe | Endere.. | Min | Max | val Cursr Val Atual |
Vel sl Mistes rpm) WhF: Macador de Floal G008 00000 1900.0000 0.0000000e+000  6.0000000w-+000
Sasdn Fieg. Vel. (%) MF: Mascacdor de Float 5011 1000000 100.0000 80200005 £020000% o
= Salds Reg. Fluxe (%) MF: Marcador de Float 5012 100.0000 1000000 34 2041016 32041016
. Cosrente Motor (A) SeMF: Mascador de Float 9094 00000 300000  -0.0000000¢+000 00000000000
= Torque Mutor (%) “eMF: Marcador de Float 9095 000000 J00.0000 00000000 £ D000Ne - 000
S rarantes maen Db Brai MY Mureadvw dafld 900 A ™

Figura 8.2 — Didlogo de trend das varidveis dos reguladores de velocidade e fluxo

NOTA!
@ Consulte os topicos de ajuda no software de programacao WLP para mais informagdes sobre como
utilizar o trend de variaveis.
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9 DIALOGOS DE VALORES DOS PARAMETROS

Através do WLP ¢é possivel salvar os parametros do aplicativo para a movimentacao vertical de carga.

~
Parameiros_MCMV‘par-Va\ore...l | i |

Pardrmetro - Upload.
F100 a0 Download
P01 20 awnload.
P03 3

F104 0

P05 B Abirir
P133 120 Sakear
F134 1800

F154 o

P155 260 8 E—
i Editar... Apagar i

Figura 9.1 — Didglogo 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 pardmetros.
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