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Sobre o Manual m EIJ

SOBRE O MANUAL

Este manual fornece a descricdo necessaria para configuragdo da aplicacdo movimentagao vertical e horizontal
de carga desenvolvida na funcao SoftPLC do inversor de frequéncia CFW700. Este manual de aplicagéo deve
ser utilizado em conjunto com manual do usuario do CFW700, com o manual da funcao SoftPLC e com o
manual do software WLP.

ABREVIACOES E DEFINIGOES

CLP
CRC
RAM
WLP
uUsB

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. Ndmeros hexadecimais sdo representados
com a letra ’h’ depois do numero.
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Referéncia Rapida dos Parametros, Falhas e Alarmes

REFERENCIA RAPIDA DOS PARAMETROS, FALHAS E ALARMES

MOVIMENTAGAO VERTICAL DE CARGA

N = T R

P1010

Versao Movimentacgao Vertical de
Carga

0.00 a 10.00

ro

SPLC

ey

72

P1011

Ultimo Alarme

0a 999

ro

SPLC

72

P1014

Segundo Alarme

0a 999

ro

SPLC

72

P1017

Terceiro Alarme

0a 999

ro

SPLC

72

P1020

Estado Légico 1 da Movimentagao
Vertical de Carga

Bit O = Habilitado Geral

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

Bit 3 = LOC / REM

Bit 4 = Em Falha

Bit 5 = Subtensao

Bit 6 = Em Alarme

Bit 7 = Comando Subir

Bit 8 = Comando Descer
Bit 9 = Comando Abrir o Freio
Bit 10 a 15 = Reservado

ro

SPLC

73

P1021

Estado Légico 2 da Movimentagao
Vertical de Carga

Bit 0 = Em Carga Leve

Bit 1 = Parada por Inércia

Bit 2 = Parada Rapida

Bit 3 = Parada de Emergéncia

Bit 4 = Parada por Comandos
Simultaneos

Bit 5 = Alarme Reduzir Velocidade ao
Subir

Bit 6 = Alarme Parar Subir

Bit 7 = Alarme Parar Descer
Bt8=EmnaPogaraciopaaAbirFeo
Bit 9 = Alarme Sobrepeso

Bit 10 = Alarme Cabo Solto

Bit 11 = Falha Cabo Softo Detectado
Bit 12 = Falha de Inversor em Limite de
Torque

Bit 13 = Falha Uso Indevido

Bit 14 = Reservado

Bit 15 = Reservado

ro

SPLC

73

P1022

Palavra de Controle via Redes de
Comunicagao

Bit 0 = Subir a Carga
Bit 1 = Descer a Carga
Bit 2 a 15 = Reservado

SPLC

33

P1023

Configuracao do Controle da
Referéncia de Velocidade

0 = Referéncia de Velocidade via
Potenciémetro Eletrénico (PE)

1 = Uma Referéncia de Velocidade
via Entrada Digital D14

2 = Duas Referéncias de
Velocidade via Entrada Digital D14
3 = Trés Referéncias de Velocidade
via Entradas Digitais 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

cfg

SPLC

30

P1024

Habilita uso de Filtro nos
Comandos Subir e Descer

0.00a15.00 s

0.10s

SPLC

27

P1025

Configuragéo das Chaves
Limite Fim de Curso

0 = Sem Chaves Limite Fim de Curso
1 = Parar Subir via DI7

2 = Reduzir Velocidade ao Subir via DI7
3=PaarSuona D7 ePaarDescenvaDB

4 = Reduzir Velocidade ao Subir via DI3,
Parar Subir via DI7 e Parar Descer via DI8
5 = Reduzir Velocidade ao Subir via DIB,

Parar Subir via DI7 e Parar Descer via DI8

cfg

SPLC

34
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Referéncia Rapida dos Parametros, Falhas e Alarmes

ey

P1026 | Inverte Sentido de Giro do Motor | O = Inativo 0 cfg SPLC 27
1 = Ativo

P1027 | Tempo para Desmagnetizar o Motor 0 a 65000 s 600 s SPLC 28

P1028 | Histerese de Velocidade para 0.0a50.0 % 7.5% SPLC 71
Detecgao de Inversor em Limitagao
de Torque

P1029 | Tempo para Falha por Inversor em | 0.00 a 650.00 s 0.75s SPLC 71
Limitacéo de Torque (F775)

P1030 | Referéncia de Velocidade via 0.0 21020.0 Hz 0.0Hz SPLC 31
Redes de Comunicagao

P1031 | Referéncia de Velocidade 1 0.0a1020.0 Hz 6.0 Hz SPLC 31

P1032 | Referéncia de Velocidade 2 0.0 21020.0 Hz 60.0 Hz SPLC 32

P1033 | Referéncia de Velocidade 3 0.0a1020.0 Hz 0.0 Hz SPLC 32

P1034 | Referéncia de Velocidade 4 0.0a1020.0 Hz 0.0 Hz SPLC 32

P1035 | Referéncia de Velocidade 5 0.0 21020.0 Hz 0.0Hz SPLC 33

P1036 | Tempo de Permanéncia na 0.00 a 650.00 s 0.50 s SPLC 33
Velocidade 1

P1037 | Corrente Limite para Modo Carga | 0.0 a 3000.0 A 14.0A SPLC 47
Leve ao Subir a Carga

P1038 | Corrente Limite para Modo Carga | 0.0 a 3000.0 A 10.0A SPLC 47
Leve ao Descer a Carga

P1039 | Velocidade Limite para Habilitara | 0.0 a 1020.0 Hz 0.0Hz SPLC 48
Deteccéo de Carga Leve

P1041 Frequéncia Limite para Abrir o Freio| 0.0 a 1020.0 Hz 4.0 Hz SPLC 51

P1042 | Corrente Limite para Subir a Carga | 0.0 a 3000.0 A 0.0A SPLC 51

P1043 | Corrente Limite para Descer a 0.0a3000.0 A 0.0A SPLC 51
Carga

P1044 | Torque Limite para Subir a Carga | 0.0 a 350.0 % 50.0 % SPLC 51

P1045 | Torque Limite para Descer a Carga | 0.0 a 350.0 % 30.0 % SPLC 51

P1046 | Tempo de Resposta do Freio para | 0.00 a 650.00 s 0.10s SPLC 52
Abrir

P1047 | Inibe Frequéncia Limite para Fechar| O = Inativo 0 SPLC 52
o Freio com Comando Subir ou 1 = Ativo
Descer

P1048 | Frequéncia Limite para Fechar o 0.5a1020.0 Hz 2.5Hz SPLC 52
Freio

P1049 | Atraso de Tempo para Fechar o 0.00 2650.00 s 0.00s SPLC 52
Freio

P1050 | Tempo para Liberar um novo 0.10 2650.00 s 0.20s SPLC 53
Comando para o Freio

P1051 Corrente para Deteccao de 0.0a3000.0 A 50.0A SPLC 61
Sobrepeso na Velocidade Minima

P1052 | Corrente para Detecgao de 0.0a3000.0 A 40.0 A SPLC 61
Sobrepeso na Velocidade Maxima

P1053 | Atraso de Tempo para Inicio da 0.00 2 650.00 s 1.00s SPLC 62
Deteccao de Sobrepeso

P1054 | Tempo para Alarme de Sobrepeso | 0.00 a 650.00 s 0.50s SPLC 62
ao Subir a Carga (A770)

P1055 | Tempo para Detecgdo de Carga ao| 0.00 a 650.00 s 0.75s SPLC 67
Descer a Carga

P1056 | Tempo para Alarme por Cabo Solto| 0.00 a 650.00 s 0.50s SPLC 67
ao Descer a Carga (A772)

P1057 | Tempo para Falha por Cabo Solto | 0.00 a 650.00 s 0.00s SPLC 68
ao Descer a Carga (F773)

P1058 | Numero de Alarmes Consecutivos | 0a 10 3 SPLC 71
para Falha por Uso Indevido

P1059 | Tempo para Falha por Uso Indevido| O a 65000 s 120's SPLC 71
(F777)
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Referéncia Rapida dos Parametros, Falhas e Alarmes

MOVIMENTAGAO HORIZONTAL DE CARGA

P1010

Versao Movimentacao Horizontal de
Carga

0.00a10.00

ro

SPLC

ey

74

P1011

Ultimo Alarme

0a 999

ro

SPLC

75

P1014

Segundo Alarme

0a 999

ro

SPLC

75

P1017

Terceiro Alarme

0a 999

ro

SPLC

75

P1020

Estado Légico 1 da Movimentagéo
Horizontal de Carga

Bit O = Habilitado Geral

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

Bit 3 = LOC / REM

Bit 4 = Em Falha

Bit 5 = Subtensao

Bit 6 = Em Alarme

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

ro

SPLC

75

P1021

Estado Légico 2 da Movimentagao
Horizontal de Carga

Bit 0 = Em Carga Leve

Bit 1 = Parada por Inércia

Bit 2 = Parada Rapida

Bit 3 = Parada de Emergéncia
Bit 4 = Parada por Comandos
Simultaneos

Bit 5 = Alarme Reduzir Velocidade
ao Avancar

Bit 6 = Alarme Reduzir Velocidade
ao Retornar

Bit 7 = Alarme Parar Avangar
Bit 8 = Alarme Parar Retornar
Bit 9 = Alarme Sobrecarga
Momentanea

Bit 10 = Reservado

Bit 11 = Reservado

Bit 12 = Falha de Inversor em
Limite de Torque

Bit 13 = Falha Uso Indevido
Bit 14 = Reservado

Bit 15 = Reservado

ro

SPLC

76

P1022

Palavra de Controle via Redes de
Comunicagao

Bit 0 = Avancar a Carga
Bit 1 = Retornar a Carga
Bit 2 a 15 = Reservado

SPLC

33

P1023

Configuracao do Controle da
Referéncia de Velocidade

0 = Referéncia de Velocidade via
Potenciémetro Eletronico (PE)

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 D4 e DI5

5 = Cinco Referéncias de
Velocidade via Entradas Digitais
Dl4, DI5 e DI6

6 = Referéncia de Velocidade via
Entrada Analdgica Al1 (Step Less)
7 = Referéncia de Velocidade via
Redes de Comunicacao

cfg

SPLC

30

P1024

Habilita uso de Filtro nos
Comandos Avancar e Retornar

0.00a15.00 s

0.10s

SPLC

27

P1025

Configuragéo das Chaves
Limite Fim de Curso

0 = Sem Chaves Limite Fim de
Curso

1 = Reduzir Velocidade ao Avangar
via DI7 e Reduzir Velocidade ao
Retornar via DI8

2 = Reduzir Velocidade ao Avancar
via DI7 e Parar Avancar via DI8

3 = Reduzir Velocidade ao Retornar

via DI7 e Parar Retornar via DI8

cfg

SPLC

35
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Referéncia Rapida dos Parametros, Falhas e Alarmes

ey

Ry e | Remenno R s s oy

P1026 | Inverte Sentido de Giro do Motor | O = Inativo 0 cfg SPLC | 27
1 = Ativo

P1027 | Tempo para Desmagnetizar o Motor| 0 a 65000 s 600 s SPLC 28

P1028 | Histerese de Velocidade para 0.0a50.0 % 7.5 % SPLC 71
Detecgao de Inversor em Limitagao
de Torque

P1029 | Tempo para Falha por Inversor em | 0.00 a 650.00 s 0.75s SPLC 71
Limitacéo de Torque (F775)

P1030 | Referéncia de Velocidade via 0.0 21020.0 Hz 0.0Hz SPLC 31
Redes de Comunicagéao

P1031 | Referéncia de Velocidade 1 0.0a1020.0 Hz 6.0 Hz SPLC 31

P1032 | Referéncia de Velocidade 2 0.0 21020.0 Hz 60.0 Hz SPLC 32

P1033 | Referéncia de Velocidade 3 0.0a1020.0 Hz 0.0 Hz SPLC 32

P1034 | Referéncia de Velocidade 4 0.0 21020.0 Hz 0.0Hz SPLC 32

P1035 | Referéncia de Velocidade 5 0.0a1020.0 Hz 0.0 Hz SPLC 33

P1036 | Tempo de Permanéncia na 0.00 a2 650.00 s 0.50 s SPLC 33
Velocidade 1

P1038 | Corrente Carga Leve 0.0a3000.0 A 10.0A SPLC 49

P1039 | Velocidade Carga Leve 0.0a1020.0 Hz 0.0 Hz SPLC 49

P1041 Frequéncia Limite para Abrir o Freio| 0.0 a 1020.0 Hz 4.0Hz SPLC 56

P1043 | Corrente Limite para Abrir o Freio | 0.0 a 3000.0 A 0.0A SPLC 56

P1045 | Torque Limite para Abrir o Freio 0.0a350.0 % 30.0 % SPLC 57

P1046 | Tempo de Resposta do Freio para | 0.00 a 650.00 s 0.10s SPLC 57
Abrir

P1047 | Inibe Frequéncia Limite para Fechar| O = Inativo 0 SPLC 57
o Freio com Comando Avancar ou | 1 = Ativo
Retornar

P1048 | Frequéncia Limite para Fechar o 0.5a1020.0 Hz 2.5Hz SPLC 57
Freio

P1049 | Atraso de Tempo para Fechar o 0.00 2 650.00 s 0.00 s SPLC 58
Freio

P1050 | Tempo para Liberar um novo 0.10a650.00 s 0.20s SPLC 58
Comando para o Freio

P1052 | Corrente para Detecgéo de 0.0a3000.0 A 40.0 A SPLC 64
Sobrecarga Momentanea

P1053 | Atraso de Tempo para Inicio da 0.00 2650.00 s 1.00s SPLC 64
Detecgao de Sobrecarga
Momentanea

P1054 | Tempo para Alarme de Sobrecarga | 0.00 a 650.00 s 0.50s SPLC 65
Momentanea (A770)

P1058 | Numero de Alarmes Consecutivos | 0 a 10 3 SPLC 71
para Falha por Uso Indevido

P1059 | Tempo para Falha por Uso Indevido| 0 a 65000 s 120's SPLC 71
(F777)
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Referéncia Rapida dos Parametros, Falhas e Alarmes

FALHAS E ALARMES

Falha / Alarme

Descricao

Causas mais provaveis

A750:
Em modo Carga Leve (Vertical)

Indica para o usuario que a movimentacgao
verical 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

A750:
Em modo Carga Leve (Horizontal)

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

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

A752:
Parada por Inércia

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

Entrada digital DI3 em nivel légico “0”

A754: Indica para o usuario que o comando para | Entrada digital DI3 em nivel l6gico “0”
Parada Rapida parada rapida foi acionado
A756: Indica para o usuario que o comando para | Entrada digital DI3 em nivel I6gico “0”

Parada de Emergéncia

parada de emergéncia foi acionado

A758:
Parada Com. Simultaneos

Indica para o usuario que a parada da
movimentagao horizontal de carga foi
devido ao acionamento simultaneo dos
comandos para subir/avancar ou
descer/retornar a carga

Entradas digitais DI1 e DI2 em nivel l6gico “1”

A760:
Limite FC Reduzir Velocidade Subir
(Vertical)

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

Entrada digital DI3, DI6 ou DI7 em nivel légico
“0”. A entrada digital € definida no parametro
P1025.

A760:
Limite FC Reduzir Velocidade Avangar
(Horizontal)

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

Entrada digital DI7 em nivel Iégico “0”. A entrada
digital é definida no parametro P1025.

A762:
Limite FC Parar Subir (Vertical)

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

Entrada digital DI7 em nivel Iégico “0”. A entrada
digital é definida no parametro P1025.

A762:
Limite FC Reduzir Velocidade Retornar
(Horizontal)

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

Entrada digital DI7 ou DI8 em nivel Iégico “0”. A
entrada digital é definida no parametro P1025.

A764:
Limite FC Parar Descer (Vertical)

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

Entrada digital DI8 em nivel légico “0”. A entrada
digital é definida no parametro P1025.

A764:
Limite FC Parar Avangar (Horizontal)

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

Entrada digital DI8 em nivel Iégico “0”. A entrada
digital é definida no parametro P1025.

A766:
Limite FC Parar Retornar (Horizontal)

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

Entrada digital DI8 em nivel légico “0”. A entrada
digital & definida no parametro P1025.

A768:
Erro Programacéo Abrir Freio (Vertical)

Indica para o usuario que os parametros
relacionados ao comando abirir freio, foram
programados erroneamente.

P1041 programado com valor “0”, e P1042 e
P1044 ou P1043 e P1045 também
programados com valor “0”.

A770:
Sobrepeso Detectado (Vertical)

Indica que a carga acionada ficou acima da
condicdo maxima operacional para a
movimentagao 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

A770:
Sobrecarga Momentanea (Horizontal)

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

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

ATT72:
Cabo Solto Detectado (Vertical)

Indica que a carga acionada ficou abaixo da
condigdo minima operacional para a
movimentagao 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.
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Referéncia Rapida dos Parametros, Falhas e Alarmes

Falha / Alarme

Descricao

Causas mais provaveis

F773:
Cabo Solto Detectado (Vertical)

Indica que a carga acionada ficou abaixo da
condigdo minima operacional para a
movimentagéo 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.

F775:
Inversor em Limite Torque

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

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

Frr7: Indica que foram geradas algumas Numero de alarme consecutivos gerados num
Uso Indevido mensagens de alarmes consecutivas num determinado intervalo de tempo maior ou igual
determinado tempo desabilitando o uso do | ao valor ajustado em P1058
inversor de frequéncia
F797: Indica para o usuario que o Modo de O contetido do parametro P0O202 que indica o

Tipo de Controle Incompativel (Vertical)

Controle do Inversor foi programado
erroneamente

tipo de controle do inversor ndo esta
programado para Sensorless ou para Encoder.

F799:
Verséo de Software do CFW700
Incompativel

Indica que a versao de software do inversor
de frequéncia CFW700 nédo é compativel
com a versao de software necessaria para
0 uso da aplicagéo para Movimentagao de
Carga

O conteudo do parametro PO023 que indica a
versao de software do inversor de frequéncia
CFW700 é menor que 2.01
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Introducao a Movimentacao de Carga
1 INTRODUGAO A MOVIMENTAGCAO DE CARGA

As aplicacdes para movimentacdo de carga desenvolvidas para a funcdo SoftPLC do CFW700 possibilitam ao
usuério flexibilidade de uso e configuracéo 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
b Para garantir a seguranca em aplicacées de movimentacdo de carga, deve se instalar dispositivos

de seguranca elétricos e/ou mecanicos externos ao inversor CFW700 para proteger contra queda
acidental de carga.

PERIGO!
/A} Este produto nédo foi projetado para ser usado como elemento de seguranca. Medidas adicionais
) devem ser implementadas para evitar danos materiais e as 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

Movimentacao 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
GAR

Figura 1.2 — Movimentag&o horizontal de carga
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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 os seguintes aspectos:

= Eliminacdo dos impactos elétricos para a rede: o uso do inversor de frequéncia, pelo fato de manter o
fluxo constante no motor (variar frequéncia e 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 comutagéo de resisténcia dos motores de anéis)
e paradas suaves, uma vez que o freio mecanico ndo mais atraca para frenagem (a frenagem passa a ser
elétrica), sendo utilizado apenas para estacionamento e emergéncia. Desta forma reduzem-se drasticamente as
paradas para manutencdo ou ajuste das sapatas do freio, quebra de acoplamento, mancais, redutores, bem
como maior facilidade e precisédo de posicionamento das cargas (como por exemplo, sobre a carroceria de
caminhdes). Todos os ajustes sdo parametrizaveis, podendo ser faciimente alterados conforme a necessidade
(rampas de aceleracao, desaceleracao, velocidades, etc.);

m Economia de energia: 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 processo
requerer, eliminando os desperdicios (baixos rendimentos, desperdicio e dissipacéo de calor nos acionamentos
com motores de anéis), etc. Em aplicacdes de pontes rolantes de producao, com elevados ciclos de operacao,
torna-se viavel a utilizacéo de inversores de frequéncia com retificadores regenerativos, possibilitando além da
economia de energia citada acima, também o retorno para a rede da poténcia regenerada no momento da
descida e frenagem da carga, quando o motor é tracionado e passa a funcionar como gerador;

m Automagédo do sistema: o inversor de frequéncia possibilita a automacéo do sistema, permitindo a
comunicacao através de redes de comunicacdo, trocando informacdes 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 manutencéo ou aquisigéo para reposiGao;

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 aplicagcdes 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 considera¢ao o ciclo de operagéo no
pior caso, para um periodo de 10 minutos, calculando-se o valor eficaz da corrente para este periodo.
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O inversor escolhido serd, entdo, para a corrente igual ou superior a corrente eficaz calculada, tomando-se
ainda o cuidado de verificar se alguma corrente de sobrecarga do ciclo avaliado n&o seja maior que 1,5 vezes a
corrente do inversor escolhido. Se for maior, o inversor devera ser sobredimensionado de maneira a atender a
este requisito.

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 CFW700 conforme sua corrente para regime de sobrecarga pesada (ko)
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 (instalagbes em oficinas de manutencdo, operacdes 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
lip =1.15% |y, x[&j

Motor

m Para regime de trabalho pesado ou severo: (instalacbes em oficinas de maquinas pesadas, fundicoes,
fabricas de estruturas metdlicas pesadas, manipulacao de bobinas de ago, movimentacdo de containers,
madeireiras, armazéns, sucata, fabrica de cimento, serrarias, fabricas de fertilizantes, movimentacédo de
containers, etc., onde as solicitagdes de carga sejam em média mais do que 50% da capacidade nominal):

P
o =1.30% 1000 x(ﬂj

Motor
Sendo:

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

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

Pcaga = 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 frequéncia CFW700 para regime de sobrecarga
pesada (lup).

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 (l.p) 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 (lup) 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 (lip) do inversor CFW700 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 aceleragéo padrao da
aplicacdo que sdo de 3.0 segundos para acelerar e 2.0 segundos para desacelerar. Para tempos
menores de aceleracdo e desaceleracao pode haver necessidade de um aumento destes fatores.

Tabela 1.1 - Temperatura ambiente ao redor do inversor CFW700 conforme mecéanica

Temperatura ambiente ao redor do

Mecanica do Inversor CFW700

Inversor CFW700

Temperatura (méxima) com Derating

A B, CeD -10 2 45/50 °C (14 a 113/122 °F) 60 °C (140 °F)
E -10a45°C (14 a 113 °F) 55 °C (131 °F)
IP55-B,C,DeE -10240 °C (14 a 104 °F) 40 °C (104 °F)

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

PResistor =0.70x% PCarga com %ED = 100.0%

Sendo:

Presisior = 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 B.1 do manual do usuario do CFW700 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 servi¢co para o dimensionamento do resistor de frenagem.

1.5.2 Movimentacao Horizontal

E sugerido dimensionar o inversor CFW700 conforme sua corrente para regime de sobrecarga normal (Inp),
adotando os seguintes critérios:

l o =1.00x |

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 (Ixp) 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:
PRESiStOI’ = 0'40 X PCarga com %ED = 500%

Sendo:

Presistor = POténcia do resistor de frenagem (kW);
Pcaga = poténcia requerida pela carga (kW).
%ED = percentual de utilizacéo da frenagem no ciclo de operacéo (Enable Duty).

NOTA!
@ Consulte a tabela B.1 do manual do usuéario do CFW700 para verificar qual o valor éhmico do
resistor de frenagem deve ser utilizado conforme o modelo do inversor de frequéncia.

NOTA!
@ Caso a poténcia da carga nao 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 o0 acionamento da movimentagao vertical (elevacao) de uma ponte rolante seja 62 kW, o motor a ser
utilizado seria um de 75 kW (poténcia comercial). Nesta situacao, 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 especificacdo dos resistores de frenagem, devem-se observar as condi¢cdes de instalagdo, vibragéo,
grau de protegéo e pintura;

m Para a substituicdo de motores de anéis por motores standard, utilizar um fator minimo de 1.2. O critério de
dimensionamento do inversor continua sendo o mesmo adotando-se a corrente do novo motor. Qutro critério
que pode ser adotado € utilizar um motor cuja carcaca seja a mesma do motor de anéis, desde que a relacao
entre a poténcia do novo motor e a do motor de anéis fique préxima de 1.2. Normalmente os motores de anéis
utilizados em pontes rolantes possuem uma carcaga maior do gque um motor normal da mesma poténcia. A
principal vantagem de adotar este critério é a facilidade de adaptagcdo mecénica do novo motor.
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2 MOVIMENTAQZ\O DE CARGA

2.1 VERTICAL

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 permanec¢a na posicao desejada quando nao houver comandos para subir ou descer a
carga.

O controle para movimentacao vertical de carga desenvolvido para o CFW700 e funcao SoftPLC apresenta as
seguintes caracteristicas:

m Selecdo de referéncia de velocidade via potencidmetro eletrbnico (PE), combinacéo ldgica de entradas
digitais (maximo 5 referéncias), entrada analdgica (sfep /ess) ou redes de comunicacao;

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

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 movimentagao vertical;

m Opcgéo de comando de parada via entrada digital, podendo ser por inércia, rapida ou de emergéncia com
rampa de desaceleragao;

m Limites de velocidade minima e maxima para a movimentagao 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 o0 modo vetorial com encoder);

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

m Detecgao de carga leve ao subir ou descer a carga,;

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

m Gera falha por uso indevido da movimentagao vertical,

m Histdrico de alarmes (3 ultimos) ocorridos na movimentagéo vertical;

m Possibilidade de implementag&o ou alteragdo do aplicativo pelo usuario através do software WLP.
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2.2 HORIZONTAL

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

O controle para movimentagao horizontal de carga desenvolvido para o CFW700 e funcao SoftPLC apresenta
as seguintes caracteristicas:

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

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

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

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

m Opc¢édo de comando de parada via entrada digital, podendo ser por inércia, réapida ou de emergéncia com
rampa de desaceleracéo;

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

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

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

m Possibilidade de atraso de tempo para abrir o freio;

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

m Possibilidade de atraso de tempo para fechar o freio;

m Possibilidade de inibir que o freio feche durante transicao de comando avangar para retornar ou vice-versa;

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

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

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

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

m Gera falha por uso indevido da movimentag¢ao horizontal;

m Gera falha devido a desequilibrio de corrente do motor;

m Histdrico de alarmes (3 Ultimos) ocorridos na movimentagéo horizontal;

m Possibilidade de implementagao ou alteragéo do aplicativo pelo usuario através do software WLP.

2.3 CONEXOES DE CONTROLE

A selecao da referéncia de velocidade define quatro diferentes modos de conexao do controle, pois pode ser
via potencidmetro eletrbnico (PE), combinacao légica de entradas digitais (maximo 5 referéncias), entrada
analogica (sfep /ess) ou redes de comunicagdo. As conexdes de controle (entradas/saidas analdgicas,
entradas/saidas digitais) sao feitas no conector XC1 do cartao eletrénico de controle CC700 do CFW700.

NOTA!
Consulte 0 manual do inversor de frequéncia CFW700 para mais informacdes sobre conexdes.

Movimentagéo de Carga | 19




Movimentacao de Carga

ey

2.3.1 Referéncia de Velocidade via Potenciometro Eletronico

Abaixo as conexdes de controle (entradas/saidas analdgicas, entradas/saidas digitais) feitas no conector XCH1
do cartéo eletrénico de controle CC700 do CFW700 para a Movimentagéo de Vertical e Horizontal de Carga
configurado para a referéncia de velocidade ser via potencidmetro eletrénico (PE).

Funcéao para Referéncia de Velocidade via Potenciometro Eletrénico

Saida digital 2 (DO2): Sem Falha

Saida digital 3 (DO3): Run

Saida digital 4 (DO4): Sem Fungao

Saida digital 5 (DO5): Sem Fungéo

Fonte +24 Vcc

Referéncia 0 V da fonte de +24 Vcc

Entrada digital 5: Sem Fungao

Entrada digital 6: Sem Fungao

Entrada digital 7: Sem funcao

Entrada digital 8: Sem fungao

Referéncia positiva para potenciémetro

Entrada analdgica 1 (4-20 mA): Sem Fungéao

Referéncia negativa para potenciémetro

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

Saida analdgica 1: Sem Funcao

Saida analdgica 2: Sem Funcao

Saida digital a relé 1 (DO1): Abrir o Freio

Fonte +24 Vcc

Ponto comum das entradas digitais

Referéncia 0 V da fonte de +24 Vce

Entrada digital 1: Subir/Avangar a Carga

Entrada digital 2: Descer/Retornar a Carga

Entrada digital 3: Parada de Emergéncia

Conector XC1

11 DO2

12 DO3

13 DO4

14 DO5

15 +24V
16 | GND (24V)

17 DI5

18 DI6

19 DI7

20 DI8

21 REF+

22 A+

23 Al1-

24 REF-

25 A2+

26 Al2-

27 AO1

28 | AN

29 AO2

31 RL1-NF

:220 Vca 30 RLi-C
< 33 | RL1-NA
34 +24V

35 COM
36 | GND (24v)

— — 37 DI
—— 38 DI2
— — 39 DI3
—— 40 D4

Entrada digital 4: Acelera

Figura 2.1 — Sinais no conector XC1 para movimentagdo vertical e horizontal de carga com referéncia de
velocidade via potencidmetro eletronico
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2.3.2 Referéncia de Velocidade via Entradas Digitais

Abaixo as conexdes de controle (entradas/saidas analdgicas, entradas/saidas digitais) feitas no conector XC1
do cartéo eletrénico de controle CC700 do CFW700 para a Movimentagéo de Vertical e Horizontal de Carga
configurado para a referéncia de velocidade ser via combinacao légica de entradas digitais com 5 referéncias.

Funcao para Referéncia de Velocidade via Combinacao Légica de Entradas
Digitais

Saida digital 2 (DO2): Sem Falha

Saida digital 3 (DO3): Run

Saida digital 4 (DO4): Sem Fungéo

Saida digital 5 (DO5): Sem Fungéao

Fonte +24 Vcc

Referéncia 0 V da fonte de +24 Vcc

Entrada digital 5: 22 DI para Referéncia de Velocidade

Entrada digital 6: 32 DI para Referéncia de Velocidade

Entrada digital 7: Sem fungao

Entrada digital 8: Sem fungao

Referéncia positiva para potencidmetro

Entrada analdgica 1 (4-20 mA): Sem Fungao

Referéncia negativa para potencidbmetro

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

Saida analdgica 1: Sem Fungao

Saida analdgica 2: Sem Fungao

Saida digital a relé 1 (DO1): Abrir o Freio

Fonte +24 Vcc

Ponto comum das entradas digitais

Referéncia 0 V da fonte de +24 Vcc

Entrada digital 1: Subir/Avancar a Carga

Entrada digital 2: Descer/Retornar a Carga

Entrada digital 3: Parada de Emergéncia

Conector XC1

_D_ 11 DO2
o—D— 12 DO3
13 DO4

14 DO5

15 +24V
16 | GND (24v)

— — 17 DI5
—— 18 DI
19 DI7

20 DI8

21 REF+

22 A+

23 Al1-

24 REF-

25 A2+

26 Al2-

27 AO1

29 AO2

31 RL1-NF

:220 Vca 30 RL1-C
- 33 | RL1-NA
34 +24V

35 COM
36 | GND (24V)

—  — 37 D
+——"— 38 DI2
— — 39 DI3
——— 40 DI4

Entrada digital 4: 12 DI para Referéncia de Velocidade

Figura 2.2 — Sinais no conector XC1 para movimentagdo vertical e horizontal de carga com referéncia de
velocidade via combinagao Iogica de entradas digitais
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2.3.3 Referéncia de Velocidade via Entrada Analdgica Al1

Abaixo as conexdes de controle (entradas/saidas analdgicas, entradas/saidas digitais) feitas no conector XC1
do cartéo eletrébnico de controle CC700 do CFW700 para a Movimentagéo de Vertical e Horizontal de Carga
configurado para a referéncia de velocidade ser via entrada analdgica Al1.

.220 Vca
I

-
<+

Conector XC1 Funcao para Referéncia de Velocidade via Entrada Analégica Al1
11 DO2 Saida digital 2 (DO2): Sem Falha
12 DO3 Saida digital 3 (DO3): Run
13 DO4 Saida digital 4 (DO4): Sem Fungao
14 DO5 Saida digital 5 (DO5): Sem Fungéo
15 +24V Fonte +24 Vcc
16 | GND (24V) | Referéncia 0 V da fonte de +24 Vcc
17 DI5 Entrada digital 5: Sem Fungao
18 DI6 Entrada digital 6: Sem Fungao
19 DI7 Entrada digital 7: Sem funcao
20 DI8 Entrada digital 8: Sem fungao
21 REF+ Referéncia positiva para potenciémetro
22 A1+
Entrada analdgica 1 (4-20 mA): Referéncia de Velocidade
23 Al1-
24 REF- Referéncia negativa para potenciémetro
25 Al2+
Entrada analdgica 2 (0-10 V): Sem Funcao

26 Al2-
27 AO1
o AGND Saida analdgica 1: Sem Funcao

(24V)
29 AO2
0 AGND Saida analdgica 2: Sem Funcao

(24V)
31 RL1-NF
32 RL1-C Saida digital a relé 1 (DO1): Abrir o Freio
33 RL1-NA
34 +24V Fonte +24 Vcc
35 COM Ponto comum das entradas digitais
36 | GND (24V) | Referéncia 0 V da fonte de +24 Vicc
37 Di Entrada digital 1: Subir/Avangar a Carga
38 DI2 Entrada digital 2: Descer/Retornar a Carga
39 DI3 Entrada digital 3: Parada de Emergéncia
40 Dl4 Entrada digital 4: Sem Fungao

Figura 2.3 — Sinais no conector XC1 para movimentagdo vertical e horizontal de carga com referéncia de
velocidade via entrada analogica Al'1
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2.3.4 Referéncia de Velocidade via Redes de Comunicacao

Abaixo as conexdes de controle (entradas/saidas analdgicas, entradas/saidas digitais) feitas no conector XC1
do cartéo eletrénico de controle CC700 do CFW700 para a Movimentagéo de Vertical e Horizontal de Carga
configurado para a referéncia de velocidade ser via redes de comunicacao.

Funcao para Referéncia de Velocidade via Entrada Analdgica Al1

Saida digital 2 (DO2): Sem Falha

Saida digital 3 (DO3): Run

Saida digital 4 (DO4): Sem Fungao

Saida digital 5 (DO5): Sem Fungéo

Fonte +24 Vcc

Referéncia 0 V da fonte de +24 Vce

Entrada digital 5: Sem Fungao

Entrada digital 6: Sem Fungao

Entrada digital 7: Sem funcao

Entrada digital 8: Sem fungao

Referéncia positiva para potenciémetro

Entrada analdgica 1 (4-20 mA): Sem funcéo

Referéncia negativa para potenciémetro

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

Saida analdgica 1: Sem Funcao

Saida analdgica 2: Sem Funcao

Saida digital a relé 1 (DO1): Abrir o Freio

Fonte +24 Vcc

Ponto comum das entradas digitais

Referéncia 0 V da fonte de +24 Vcc

Entrada digital 1: Sem fungao

Entrada digital 2: Sem funcao

Entrada digital 3: Parada de Emergéncia

Conector XC1
11 DO2
12 DO3
13 DO4
14 DO5
15 +24V
16 | GND (24V)
17 DI5
18 Di6
19 DI7
20 DI8
21 REF+
22 All+
23 All-
24 REF-
25 Al2+
26 Al2-
27 AO1
29 AO2
30 A(ZG‘L’:'/)D
31 RL1-NF
:220 Vca . RL1-C
-« 33 RL1-NA
34 +24V
35 COM
36 | GND (24V)
37 DI
38 DI2
—— 39 DI3
40 Di4

Entrada digital 4: Sem Fungao

Figura 2.4 — Sinais no conector XC1 para movimentagdo vertical e horizontal de carga com referéncia de
velocidade via redes de comunicacao
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2.4 ACIONAMENTO DO FREIO

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

A alimentagéo da bobina de acionamento do eletroima do freio é feita por corrente continua, que pode ser
fornecida diretamente por uma fonte de 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.

2.4.1 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.

2.4.1.1 Alimentacao em Corrente Alternada

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

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

g8
=
[I [] Contator
CF_WT_OO Comando EI']- 3‘ -

'T _T_ - do Freio

I
I
I
| )
|
I
I

o ~ 0 +0

2 1 6
Ponte

Retificadora _ o

—
dw »d

-

TN

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 ¢ feito diretamente na fonte da
corrente continua nos bornes 3 e 4 mantendo os bornes 1 e 2 com alimentacao alternada.

i

—_—— — [

1
V4

o
2

I

Contator I_

K

|
|
|
| 4
|
|
|

do Freio

bw

Comando I::]‘ ‘\l Ponte

Retificadora

o]
1

+0O
6

-0

]
I
i
1 e o e ————

Freio

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

2.4.1.2 Alimentacao em Corrente Continua

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

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

A seguir serdo apresentados os parametros da aplicacdo para movimentacdo de carga, tanto do inversor de
frequéncia CFW700 quanto da SoftPLC.

NOTA!

@ A faixa de valores dos parametros do CFW700 esta customizada para a aplicacao de movimentacao
de carga. Consulte o0 manual de programacao do inversor CFW700 para mais informacgdes sobre o0s
parametros.

Simbolos para descricao das propriedades:

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

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

Este grupo de pardmetros permite ao usuario configurar a fonte de origem dos comandos do inversor de
frequéncia CFW700. Para esta aplicacdo, o inversor em situagcdo LOCAL é controle feito pela HMI, e em
situacdo REMOTO ¢é controle feito pela SoftPLC.

Situacao LOCAL:
Permite ao usuario comandar o motor da movimentagcdo de carga acionado pelo inversor CFW700
desconsiderando as ldgicas de controle.

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

P0220 - Selecao da Fonte LOCAL/REMOTO

P0221 - Selecao da Referéncia de Velocidade - Situacao LOCAL

P0222 - Selecao da Referéncia de Velocidade - Situacao REMOTO

P0223 - Selecao do Sentido de Giro - Situacao LOCAL

P0226 - Selecao do Sentido de Giro - Situacao REMOTO

P0224 - Selecao de Gira / Para - Situacao LOCAL
P0227 - Selecao de Gira / Para - Situacao REMOTO

P0225 - Selecao de JOG - Situacao LOCAL

P0228 - Selecao de JOG - Situacao REMOTO

NOTA!

@ Consulte 0 manual de programacéo do CFW700 para mais informacdes sobre os parametros da
fonte dos comandos. No assistente de configuragdo foram retiradas algumas opg¢des de valores
para os parametros.
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3.1.1 Configuragcao dos Comandos

Este grupo de par&metros permite ao usuario configurar algumas particularidades dos comandos do inversor
de frequéncia CFW700 necessaérias na aplicacdo para movimentagao 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: BASIC

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

NOTA!

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

NOTA!
@ Consulte 0 manual de programacao do CFW700 para mais informagdes sobre o0 modo de parada.

P1024 - Habilita uso de Filtro nos Comandos Subir/Avancar e Descer/Retornar

Faixa de 0.00 a 15.00 s Padrao: 0.10s
Valores:
Propriedades:

Grupos de acesso via HMI: |SPLC

Descricao:

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

Com valor em “0.00 s” (inativo), ndo existe filtro nos comandos subir/avancgar e descer/retornar.

Com valor diferente de “0.00 s” (ativo), € aplicado o filtro nos comandos subir/avangar e descer/retornar na
mudanga do estado l6gico “0” para “1”.

P1026 - Inverte Sentido de Giro do Motor

Faixa de 0 = Inativo Padrao: O
Valores: 1 = Ativo
Propriedades: CFG

Grupos de acesso via HMI: |SPLC

Descricao:
Este par@metro inverte o sentido de giro do motor adotado como padréo para os comandos subir/avancar e
descer/retornar a carga.

Com valor em “0” (inativo), comando subir/avancar & sentido de giro horario e comando descer/retornar é
sentido de giro anti-horario.
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Com valor em “1” (ativo), comando subir/avangar € sentido de giro anti-horario e comando descer/retornar €
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: |SPLC

Descricao:

Este pardmetro define o intervalo de tempo sem que seja executado um comando "Subir/Avancar Carga" ou
"Descer/Retornar Carga" para que o drive seja desabilitado geral, desmagnetizando assim o motor. Isto evita
que o motor permanega energizado durante um tempo em que a movimentagdo de carga nao esta sendo
utilizada.

NOTA!

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

3.2 RAMPAS

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

P0100 - Tempo de Aceleracao

Faixa de 0.0a2999.9s Padrdo: 3.0s
Valores:
Propriedades:

Grupos de acesso via HMI: BASIC

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

P0101 — Tempo de Desaceleracao

Faixa de 0.0a2999.9s Padrao: 2.0s
Valores:
Propriedades:

Grupos de acesso via HMI: BASIC

Descricao:
Este par@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 0.0a2999.9s Padrao: 0.3s
Valores:
Propriedades:

Grupos de acesso via HMI: BASIC

Descricao:
Este par@metro define o tempo para desacelerar linearmente da velocidade maxima (definida em P0134) até 0
quando for executado o comando para parada de emergéncia via entrada digital DIS.
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P0104 - Rampa S

Faixa de 0 = Linear Padrao: O
Valores: 1=Curva S
Propriedades:

Grupos de acesso via HMI: BASIC

Descricao:
Este parametro permite que as rampas de aceleracao e desaceleracao tenham um perfil ndo linear, similar a um
HSI!.

A rampa S reduz choques mecanicos durante aceleracdes e desaceleracoes.

P0105 - Selecao 1?/22 Rampa

Faixa de 5 = SoftPLC Padrao: 5
Valores:
Propriedades:

Grupos de acesso via HMI: BASIC

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 de carga somente a fonte SoftPLC.

NOTA!
Consulte o manual de programacado do CFW700 para mais informagdes sobre os parametros 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: 150 rpm (5.0 H2)
Valores:
Propriedades:

Grupos de acesso via HMI: BASIC

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/Avancar/Retornar” 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: BASIC

Descricao:
Este parametro define o valor maximo da referéncia de velocidade do motor quando o inversor é habilitado. E o
valor utilizado quando a movimentacao de carga estiver operando em “carga leve”.

NOTA!
Consulte 0 manual de programacao do CFW700 para mais informagdes sobre os parametros de
limites de velocidade.
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3.4 FRENAGEM REOSTATICA

NOTA!
Consulte o manual de programagdo do CFW700 para mais informagdes sobre a frenagem
reostatica.

3.5 REFERENCIAS DE VELOCIDADE

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

P1023 - Configuracao do Controle da Referéncia de Velocidade

Faixa de 0 = Referéncia de Velocidade via Potenciémetro Eletrénico (PE) Padrao: 2
Valores: 1 = Uma Referéncia de Velocidade via Entrada Digital DI4

2 = Duas Referéncias de Velocidade via Entrada Digital DI4

3 = Trés Referéncias de Velocidade via Entradas Digitais DI4 e DI5

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

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

6 = Referéncia de Velocidade via Entrada Analdgica Al1 (Step Less)

7 = Referéncia de Velocidade via Redes de Comunicacao
Propriedades: CFG

Grupos de acesso via HMI: |SPLC

Descricao:
Este pardmetro define como sera feito o controle da referéncia de velocidade para a movimentacao 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 potencidbmetro eletrénico (PE) elaborada com os comandos
0 para “Subir/Avancar a Carga”, “Descer/Retornar a Carga” e “Acelera a Carga (aumenta referéncia de velocidade)”.

Define que havera uma referéncia de velocidade controlada via combinacao légica dos comandos para “Subir/Avancar a
1 Carga”, “Descer/Retornar 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/Avangar a
2 Carga”, “Descer/Retornar a Carga” e “12 Entrada Digital para Referéncia de Velocidade (DI4)”".

Define que havera trés referéncias de velocidade controladas via combinacéo légica dos comandos para “Subir/Avancar a
3 Carga”, “Descer/Retornar a Carga”, “12 Entrada Digital para Referéncia de Velocidade (DI4)” e “22 Entrada Digital para Referéncia
de Velocidade (DI5)”".

Define que havera quatro referéncias de velocidade controlada via combinacao légica dos comandos para “Subir/Avancar a
4 Carga”, “Descer/Retornar a Carga”, “12 Entrada Digital para Referéncia de Velocidade (DI4)” e “22 Entrada Digital para Referéncia
de Velocidade (DI5)”".

Define que havera cinco referéncias de velocidade controlada via combinagéo légica dos comandos para “Subir/Avancar a
5 Carga”, “Descer/Retornar a Carga”, “12 Entrada Digital para Referéncia de Velocidade (Dl4)”, “22 Entrada Digital para Referéncia
de Velocidade (DI5)” e “32 Entrada Digital para Referéncia de Velocidade (D16)”.

Define que a referéncia de velocidade sera controlada via valor lido pela entrada analdgica Al1 em combinagdo com os
6 comandos para “Subir/Avangar a Carga” e “Descer/Retornar a Carga”.

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

Quando a referéncia de velocidade € via combinacgao Idgica das entradas digitais DI4, DI5 e DI6, deve ser
aplicado a seguinte tabela verdade para obtengao da referéncia de velocidade.
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Tabela 3.2 — Tabela verdade com a combinag&o I0gica para referéncia de velocidade via
entradas digitais Di4, DI5 e DI6

Velocidads 1| Velocidade | Velocidades | Velosidade 4| Velocidade 5

P1030 - Referéncia de Velocidade via Redes de Comunicacao

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: 0.0 Hz
P1023 = 5: 0.0 Hz
P1023 = 6: 0.0 Hz
P1023 =7:6.0 Hz

Propriedades:

Grupos de acesso via HMI: |SPLC

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

m P1023=0, 1, 2, 3, 4, 5 ou 6, 0 pardmetro ndo possui fungao especifica para a movimentagéo de carga.

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

P1031 - Referéncia de Velocidade 1

Faixa de 0.0a 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: |SPLC

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

m P1023 = 0, define o valor da referéncia minima de velocidade para a movimentagéo de carga. Ou seja, é o
valor inicial da referéncia de velocidade quando se executa 0 comando para subir/avangar ou descer/retornar a
carga. Apos, 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 movimentagao de carga.

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

m P1023 = 7, 0 parametro nao possui funcao especifica para a movimentacao de carga.
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P1032 - Referéncia de Velocidade 2

Faixa de 0.0 a 1020.0 Hz Padrao: 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: |SPLC

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

m P1023 = 0, define o valor da referéncia maxima de velocidade para a movimentacao de carga. Ou seja, € 0
valor maximo que o comando “acelera” via entrada digital DI4 consegue incrementar.

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

m P1023 = 6, define o valor da referéncia maxima de velocidade para a movimentacéo de carga. Ou seja, € 0
valor maximo da referéncia de velocidade quando o valor lido pela entrada analégica estiver em 10 V ou 20 mA.

P1033 - Referéncia de Velocidade 3

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: 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: |SPLC

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

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

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

P1034 - Referéncia de Velocidade 4

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: 60.0 Hz
P1023 = 5: 45.0 Hz
P1023 = 6: 0.0 Hz
P1023 = 7: 0.0 Hz

Propriedades:

Grupos de acesso via HMI: |SPLC
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Descricao:
Este pardmetro possui fungdes distintas conforme configuragéo do controle da referéncia de velocidade:

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

m P1023 = 4 ou 5, define o valor da 42 referéncia de velocidade para a movimentagao 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: |SPLC

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 fungdo especifica para a movimentagéo de carga.

m P1023 = 5, define o valor da 5° referéncia de velocidade para a movimentagao 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: |SPLC

Descricao:

Este par@metro define o tempo de permanéncia da movimentacado 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.

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: |SPLC

Descricao:
Este parametro define a palavra de controle para a movimentagao de carga quando o controle da referéncia de
velocidade for selecionado para redes de comunicacao (P1023 = 7).

Cada bit desta palavra representa um comando que pode ser executado via redes de comunicagao.
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Tabela 3.3 — Descricao da palavra de controle via redes de comunicagao

Bits 15a2 1 0
5] ®©
E —
e S,
o [0) =
Funcao ° T4l S
- 52l Ss
3 8O | S5
o 0O n O
Bits Valores
Bit 0 0: Retira 0 comando subir/avangar a carga.
Subir/Avancar a Carga | 1: Executa o comando para subir/avangar a carga.
Bit 1 0: Retira o0 comando descer/retornar a carga.
Descer/Retornar a )
Carga 1: Executa o comando para descer/retornar a carga.
Bits2a 15 Reservado.

3.7 CONFIGURAGAO DAS CHAVES LIMITE FIM DE CURSO

3.7.1 Vertical

P1025 - Configuracao das Chaves Limite Fim de Curso

Faixa de
Valores:

0 = Sem Chaves Limite Fim de Curso Padrao: O
1 = Parar Subir via DI7

2 = Reduzir Velocidade ao Subir via DI7

3 = Parar Subir via DI7 e Parar Descer via DI8

4 = Reduzir Velocidade ao Subir via DI3, Parar Subir via DI7 e Parar Descer via DI8

5 = Reduzir Velocidade ao Subir via DI6, Parar Subir via DI7 e Parar Descer via DI8

Propriedades: CFG

Grupos de acesso via HMI: |SPLC

Descricao:

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

m Reduzir Velocidade ao Subir, com comando para subir a carga e sensor atuado (nivel l16gico “0”), desacelera
o0 motor até a velocidade minima definida no parametro P0O133 respeitando a rampa definida em P0O101.

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

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

@

NOTA!

Consulte a secao 3.8.1 para mais informagdes sobre a funcdo das entradas digitais lembrando que
0s parametros P1023 e P1025 atuam em conjunto na execugéo de comandos para a movimentacao
vertical de carga.
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3.7.2 Horizontal

P1025 - Configuracao das Chaves Limite Fim de Curso

Faixa de 0 = Sem Chaves Limite Fim de Curso Padrao: O
Valores: 1 = Reduzir Velocidade ao Avancar via DI7 e Reduzir Velocidade ao Retornar via DI8

2 = Reduzir Velocidade ao Avancar via DI7 e Parar Avancar via DI8

3 = Reduzir Velocidade ao Retornar via DI7 e Parar Retornar via DI8
Propriedades: CFG

Grupos de acesso via HMI: |SPLC

Descricao:

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

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

m Reduzir Velocidade no Retornar, com comando para retornar a carga e sensor atuado (nivel Idgico “0”),
desacelera o motor até a velocidade minima definida no pardmetro P0133.

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

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

NOTA!

@ Consulte a secao 3.8.2 para mais informagdes sobre a funcdo das entradas digitais lembrando que
0s parametros P1023 e P1025 atuam em conjunto na execucéo de comandos para a movimentacao
horizontal de carga.

3.8 ENTRADAS DIGITAIS
3.8.1 Vertical

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

P0263 - Funcao da Entrada DI1

Faixa de 0 a 31 /20 = Subir Carga (Fungéo 1 da Aplicagéo) Padrao: P1023 = 7: 20
Valores: P1023=7:0
Propriedades:

Grupos de acesso via HMI:

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 légico “0”, a movimentagéo 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.
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NOTA!

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

NOTA!
@ E possivel habilitar um filtro no comando subir para evitar que comandos muito rapidos ou falsos
sejam aceitos pela movimentagao vertical de carga através do tempo definido em P1024.

P0264 - Funcao da Entrada DI2

Faixa de 0 a 31 /21 = Descer Carga (Funcéo 2 da Aplicagéo) Padrao: P1023 = 7: 21
Valores: P1023=7:0
Propriedades:

Grupos de acesso via HMI:

Descricao:

Este pardmetro define que a funcdo 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 logico “0”, a movimentacao vertical de carga € 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.

NOTA!

@ Quando o controle da referéncia de velocidade for programado para redes de comunicagao
(P1023=7), a entrada digital DI2 n&o possui funcao especifica para a movimentagéo vertical de
carga.

NOTA!
@ E possivel habilitar um filtro no comando descer para evitar que comandos muito rapidos ou falsos
sejam aceitos pela movimentagao vertical de carga através do tempo definido em P1024.

P0265 - Funcao da Entrada DI3

Faixa de 0 a31/0=Sem Fungéao Padrao: 22
Valores: 2 = Parada por Inércia (Habilita Geral)

3 = Parada Rapida

22 = Parada de Emergéncia (Funcao 3 da Aplicacao) (para P1025 = 4)

27 = Fim de Curso Reduzir Velocidade ao Subir (Funcéo 8 da Aplicacéo) (para P1025 = 4)
Propriedades:

Grupos de acesso via HMI:

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

m Sem Funcéo, define que néao sera executado comando algum de parada de funcionamento da movimentacéao
vertical de carga.

m Parada por Inércia (Habilita Geral), define que a parada de funcionamento sera por inércia onde o motor gira
livremente (0 motor é desmagnetizado).
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Em nivel logico “0”, executa o comando de parada por inércia ndo 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 Iégico “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 rpm no menor tempo possivel.

Em nivel I6gico “0”, executa o comando de parada rapida com rampa de desaceleracao nula, fazendo com que
o0 motor da movimentagcéo 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 I6gico “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 desaceleragéo
programada em P0O103.

Em nivel I6gico “0”, executa o comando de parada de emergéncia desacelerando o motor da movimentacao 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 I6gico “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.

NOTA!
Este comando se sobrepde ao comando para subir ou descer a carga, executando a parada da
movimentagao vertical de carga ndo permitindo a execugéo 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 I6gico “0” (sensor atuado) e com comando para subir, desacelera 0 motor até a velocidade minima
definida no pardmetro P0133.

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

P0266 - Funcao da Entrada DI4

Faixa de 0 a 31 /26 = Acelera (Funcao 7 da Aplicacao) Padrao: P1023 =0: 26

Valores: 23 = 12 DI para Referéncia de Velocidade (Funcao 4 da Aplicagcéo) P1023 = 1: 23
23 = 12 DI para Referéncia de Velocidade (Funcao 4 da Aplicacao) P1023 = 2: 23
23 = 12 DI para Referéncia de Velocidade (Funcao 4 da Aplicacao) P1023 = 3: 23
23 = 12 DI para Referéncia de Velocidade (Funcao 4 da Aplicacao) P1023 = 4: 23
23 = 12 DI para Referéncia de Velocidade (Funcao 4 da Aplicacao) P1023 = 5; 23
0 = Sem Funcao P1023 =6: 0
0 = Sem Funcao P1023=7:0

Propriedades:

Grupos de acesso via HMI:

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

m P1023 = O, define que a fungdo da entrada digital DI4 sera executar o comando para acelerar (aumentar) a
referéncia de velocidade na movimentacao 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.
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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 movimentagao vertical € 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 movimentagcao vertical de carga. Ao se retirar 0 comando para subir ou descer a carga, a
movimentagao vertical de carga € desacelerada até 0 rpm.

m P1023 =1, 2, 3, 4 ou 5, define que a fungdo da entrada digital DI4 serd a 12 entrada digital da combinagao
I6gica das entradas digitais que define a referéncia de velocidade na movimentacéo vertical de carga conforme
descrito na segéo 3.5.

m P1023 = 6 ou 7, define que a entrada digital DI4 nao possui funcao especifica para a movimentacao vertical
de carga.

P0267 - Funcao da Entrada DI5

Faixa de 0a31/0=Sem Fungéao Padrao: P1023=0:0

Valores: 0 = Sem Funcao P1023=1:0
0 = Sem Funcao P1023=2:0
24 = 22 DI para Referéncia de Velocidade (Funcao 5 da Aplicacéo) P1023 = 3: 24
24 = 22 DI para Referéncia de Velocidade (Funcao 5 da Aplicacéo) P1023 = 4: 24
24 = 22 DI para Referéncia de Velocidade (Funcao 5 da Aplicacéo) P1023 = 5: 24
0 = Sem Funcao P1023 =6:0
0 = Sem Funcao P1023=7:0

Propriedades:

Grupos de acesso via HMI:

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

m P1023 =0, 1, 2, 6 ou 7, define que a entrada digital DI5 nao possui funcao especifica para a movimentagao
vertical de carga.

m P1023 = 3, 4 ou 5, define que a funcao da entrada digital DI5 sera a 22 entrada digital da combinacgéao légica
das entradas digitais que define a referéncia de velocidade na movimentagcao vertical de carga conforme
descrito na secéo 3.5.

P0268 - Funcao da Entrada DI6

Faixa de 0 a 31 /27 = Fim de Curso Reduzir Vel. (Fun. 8 da Aplicacédo) Padrao: P1023=0:0

Valores: 27 = Fim de Curso Reduzir Vel. (Funcéo 8 da Aplicacao) P1023=1:0
27 = Fim de Curso Reduzir Vel. (Funcéo 8 da Aplicacéo) P1023=2:0
27 = Fim de Curso Reduzir Vel. (Fungéo 8 da Aplicagao) P1023=3:0
27 = Fim de Curso Reduzir Vel. (Fungéo 8 da Aplicagao) P1023=4:0
25 = 32 DI para Referéncia de Velocidade (Funcao 6 da Aplicacao) P1023 = 5: 25
27 = Fim de Curso Reduzir Vel. (Funcéo 8 da Aplicacao) P1023 =6: 0
27 = Fim de Curso Reduzir Vel. (Funcéao 8 da Aplicacao) P1023=7:0

Propriedades:

Grupos de acesso via HMI:

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

mP1023=0,1,2,3,4,60u7eP1025 =0, 1, 2, 3 ou 4, definem que a entrada digital DI6 n&o possui fungéo
especifica para a movimentacéo vertical de carga.

m P10283=0,1, 2,3, 4,6 0u7eP1025 = 5, definem que a fungdo da entrada digital DI6 serd a chave limite de
fim de curso com a fungéo “Reduzir Velocidade ao Subir”.

Movimentagéo de Carga | 38



ey

Descricao dos Parametros

Em nivel I6gico “0” (sensor atuado) e com comando para subir, desacelera 0 motor até a velocidade minima
definida no pardmetro P0133.

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

m P1023 = 5, define que a fungdo da entrada digital DI6 serd a 3 entrada digital da combinagéo légica das
entradas digitais que define a referéncia de velocidade na movimentacao vertical de carga conforme descrito na
secgéo 3.5.

P0269 - Funcao da Entrada DI7

Faixa de 0 a31/0=Sem Fungéao Padrao: O
Valores: 27 = Fim de Curso Reduzir Velocidade ao Subir (Funcéo 8 da Aplicacéo)

28 = Fim de Curso Parar Subir (Funcéo 9 da Aplicacéo)
Propriedades: CFG

Grupos de acesso via HMI:

Descricao:
Este parametro possui fungdes distintas conforme configuracao das Chaves Limite Fim de Curso:

m P1025 = 2, define que a funcdo da entrada digital DI7 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.

m P1025 = 3 ou 5, define que a fungéo da entrada digital DI7 sera a chave limite de fim de curso com a fungéo
“Parar Subir”.

Em nivel I6gico “0” (sensor atuado) e com comando para subir, efetua uma parada normal respeitando a rampa
definida em PO101.

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

P0270 - Funcao da Entrada DI8

Faixa de 0 a31/0=Sem Fungao Padrao: O
Valores: 29 = Fim de Curso Parar Descer (Fungao 10 da Aplicagao)
Propriedades: CFG

Grupos de acesso via HMI:

Descricao:
Este pardmetro define que a funcéo da entrada digital DI8 serd a chave limite de fim de curso com a fungao
“Parar Descer” se 0 P1025 = 3, 4 ou 5.

Em nivel I6gico “0” (sensor atuado) e com comando para descer, efetua uma parada normal respeitando a
rampa definida em P0O101.

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

NOTA!

@ Consulte o manual de programacao do CFW700 para mais informacdes sobre os parametros das
entradas digitais. No assistente de configuracao foram retiradas algumas opgdes de valores para
0S parametros.
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3.8.2 Horizontal

Este grupo de par@metros permite ao usudrio configurar a fungdo de comando de cada entrada digital no
aplicativo da movimentacao horizontal de carga.

P0263 - Funcao da Entrada DI1

Faixa de 0 a 31 /20 = Avancar Carga (Funcao 1 da Aplicacao) Padrao: P1023 = 7: 20
Valores:
Propriedades:

Grupos de acesso via HMI:

Descricao:

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

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

Em nivel Iégico “1”, a movimentagao horizontal de carga € habilitada ao funcionamento no sentido de avancgar a
carga.

NOTA!

@ Quando o controle da referéncia de velocidade for programado para redes de comunicagado
(P1023=7), a entrada digital DI1 ndo possui fungdo especifica para a movimentagao horizontal de
carga.

NOTA!
@ E possivel habilitar um filtro no comando avancar para evitar que comandos muito répidos ou falsos
sejam aceitos pela movimentagao horizontal de carga através do tempo definido em P1024.

P0264 - Funcao da Entrada DI2

Faixa de 0 a 31 /21 = Retornar Carga (Fungéo 2 da Aplicacao) Padrao: P1023 = 7: 21
Valores:
Propriedades:

Grupos de acesso via HMI:

Descricao:

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

Em nivel l6gico “0”, a movimentag&o horizontal de carga é desabilitada (exceto se houver comando para
avancar a carga).

Em nivel 16gico “1”7, a movimentacao retornar de carga € habilitada ao funcionamento no sentido de retornar a
carga.

NOTA!

@ Quando o controle da referéncia de velocidade for programado para redes de comunicagao
(P1023=7), a entrada digital DI2 ndo possui fungéo especifica para a movimentagao horizontal de
carga.
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NOTA!
@ E possivel habilitar um filtro no comando retornar para evitar que comandos muito rapidos ou falsos
sejam aceitos pela movimentagao horizontal de carga através do tempo definido em P1024.

P0265 - Funcao da Entrada DI3

Faixa de 0 a31/0=Sem Fungéao Padrao: 22
Valores: 2 = Parada por Inércia (Habilita Geral)

3 = Parada Rapida

22 = Parada de Emergéncia (Funcao 3 da Aplicacao) (para P1025 = 1)
Propriedades:

Grupos de acesso via HMI:

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

m Sem Funcéo, define que néao sera executado comando algum de parada de funcionamento da movimentagcéao
horizontal de carga.

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

Em nivel logico “0”, executa o comando de parada por inércia ndo exercendo controle para desacelerar o
motor da movimentagéo horizontal 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 Iégico “1”.

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

m Parada Rapida, define que a parada de funcionamento sera por rampa nula, fazendo com o que o0 motor seja
desacelerado até O rpm 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 movimentacao horizontal de carga pare no menor tempo possivel. Gera a mensagem de alarme
“A754: Parada Rapida” até que a entrada digital DI3 esteja em nivel I6gico “1”.

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

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

Em nivel I6gico “0”, executa o comando de parada de emergéncia desacelerando o motor da movimentacao 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 I6gico “1”.

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

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

Faixa de 0 a 31/26 = Acelera (Funcao 7 da Aplicacao) Padrao: P1023 =0: 26

Valores: 23 = 12 DI para Referéncia de Velocidade (Funcao 4 da Aplicacéo) P1023 =1: 23
23 = 12 DI para Referéncia de Velocidade (Funcao 4 da Aplicacéo) P1023 = 2: 23
23 = 12 DI para Referéncia de Velocidade (Funcao 4 da Aplicacao) P1023 = 3: 23
23 = 12 DI para Referéncia de Velocidade (Funcao 4 da Aplicagcéo) P1023 = 4: 23
23 = 12 DI para Referéncia de Velocidade (Funcao 4 da Aplicagcéo) P1023 = 5: 23
0 = Sem Funcao P1023 =6: 0
0 = Sem Funcao P1023=7:0

Propriedades:

Grupos de acesso via HMI:

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

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

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

Em nivel légico “1”, acelera (aumenta) a referéncia de velocidade da movimentacéo horizontal de carga
conforme rampa de aceleracao definida em P0O100 até o valor maximo definido em P1032.

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

m P1023 =1, 2, 3, 4 ou 5, define que a fungdo da entrada digital DI4 sera a 12 entrada digital da combinagao
l6gica das entradas digitais que define a referéncia de velocidade na movimentacdo horizontal de carga
conforme descrito na se¢édo 3.5.

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

P0267 - Funcao da Entrada DI5

Faixa de 0a31/0=Sem Fungéao Padrao: P1023=0:0

Valores: 0 = Sem Funcao P1023=1:0
0 = Sem Funcao P1023=2:0
24 = 22 DI para Referéncia de Velocidade (Funcao 5 da Aplicacéo) P1023 = 3: 24
24 = 22 DI para Referéncia de Velocidade (Funcao 5 da Aplicagéo) P1023 = 4; 24
24 = 22 DI para Referéncia de Velocidade (Funcao 5 da Aplicagcéo) P1023 = 5: 24
0 = Sem Funcao P1023 =6:0
0 = Sem Funcao P1023=7:0

Propriedades:

Grupos de acesso via HMI:

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

m P1023 =0, 1, 2, 6 ou 7, define que a entrada digital DI5 nao possui funcao especifica para a movimentagao
horizontal de carga.

m P1023 = 3, 4 ou 5, define que a funcao da entrada digital DI5 sera a 22 entrada digital da combinacao Iégica
das entradas digitais que define a referéncia de velocidade na movimentagao horizontal de carga conforme
descrito na segéo 3.5.
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P0268 - Funcao da Entrada DI6

Faixa de 0 a 31 /25 = 3Dl para Ref. de Velocidade (Fun. 6 da Aplicagao)Padrao: P1023 = 5; 25
Valores:
Propriedades:

Grupos de acesso via HMI:

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

m P1023 = 0, 1, 2, 3, 4, 6 ou 7, definem que a entrada digital DI6 n&do possui fungdo especifica para a
movimentagao horizontal de carga.

m P1023 = 5, define que a fungdo da entrada digital DI6 serd a 3 entrada digital da combinagao légica das
entradas digitais que define a referéncia de velocidade na movimentacéo horizontal de carga conforme descrito
na segao 3.5.

P0269 - Funcao da Entrada DI7

Faixa de 0a31/0=Sem Fungéao Padrao: O
Valores: 27 = Fim de Curso Reduzir Velocidade ao Avangar (Fungao 8 da Aplicacao)

28 = Fim de Curso Reduzir Velocidade ao Retornar (Funcao 11 da Aplicacao)
Propriedades: CFG

Grupos de acesso via HMI:

Descricao:
Este parametro possui fungdes distintas conforme configuracao das Chaves Limite Fim de Curso:

m P1025 = 1 e 2, define que a funcéo da entrada digital DI7 sera a chave limite de fim de curso com a fungéao
“Reduzir Velocidade ao Avancar”.

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

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

m P1025 = 3, define que a funcdo da entrada digital DI7 sera a chave limite de fim de curso com a fungao
“Reduzir Velocidade ao Retornar”.

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

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

P0270 - Funcao da Entrada DI8

Faixa de 0 a31/0=Sem Fungao Padrao: O
Valores: 28 = Fim de Curso Reduzir Velocidade ao Retornar (Funcao 8 da Aplicacao)

29 = Fim de Curso Parar Avangar (Fungao 9 da Aplicagao)

30 = Fim de Curso Parar Retornar (Funcao 10 da Aplicacao)
Propriedades: CFG

Grupos de acesso via HMI:

Descricao:
Este parametro possui fungdes distintas conforme configuracao das Chaves Limite Fim de Curso:

m P1025 = 1, define que a funcdo da entrada digital DI8 sera a chave limite de fim de curso com a fungao
“Reduzir Velocidade ao Retornar”.

Em nivel logico “0” (sensor atuado) e com comando para retornar, desacelera o0 motor até a velocidade minima
definida no parametro PO133.
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Em nivel I6gico “1” (sensor ndo atuado), permite comandos para avancgar e retornar a carga.

m P1025 = 2, define que a funcdo da entrada digital DI8 sera a chave limite de fim de curso com a fungao
“Parar Avancar”.

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

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

m P1025 = 3, define que a funcdo da entrada digital DI8 sera a chave limite de fim de curso com a fungao
“Parar Retornar”.

Em nivel logico “0” (sensor atuado) e com comando para retornar, efetua uma parada de emergéncia
respeitando a rampa definida em P0103.

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

NOTA!

@ Consulte 0 manual de programacao do CFW700 para mais informacdes sobre os parametros das
entradas digitais. No assistente de configuracdo foram retiradas algumas opgdes de valores para
0S parametros.

3.9 SAIDAS DIGITAIS

Este grupo de par@metros permite ao usudrio configurar a fungdo de comando de cada saida digital no
aplicativo da movimentagéo de carga.

3.9.1 Vertical

P0275 - Funcao da Saida DO1 (RL1)

Faixa de 0 a 42 /34 = Abrir o Freio (Funcao 1 da Aplicacéao) Padrao: P0275 =34
Valores:

Propriedades:

Grupos de acesso via HMI:

Descricao:

Este par@metro define a fungdo da saida digital DO1. Caso seja selecionada a fungédo “34 = Abrir 0 Freio
(Funcédo 1 da Aplicacao)”, assume a fungéo de comandar o freio da movimentacao vertical de carga. Conforme
a secao 2.3, deve ser utilizado o contato NA do relé da saida digital DO1.

NOTA!
@ Consulte a secao 3.12.1 deste manual de aplicagdo para mais informagdes sobre a légica de
controle do freio.

NOTA!

@ Consulte 0 manual de programagao do CFW700 para mais informacdes sobre os parametros das
saidas digitais. No assistente de configuracao foram retiradas algumas opcdes de valores para 0s
parametros.
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P0276 - Funcao da Saida DO2

P0277 - Funcao da Saida DO3
P0278 - Funcao da Saida DO4
P0279 - Funcao da Saida DO5

Faixa de 0 a 42 /34 = Abrir o Freio (Funcao 1 da Aplicacao) Padrao: P0276 =13

Valores: 35 = Sobrepeso (Fungao 2 da Aplicacao) P0277 = 11
36 = Cabo Solto (Funcao 3 da Aplicacao) P0278 =0
37 = Limitacao de Torque (Fungao 4 da Aplicacao) P0279 =0

Propriedades:

Grupos de acesso via HMI:

Descricao:

Estes parametros definem a fungéo das saidas digitais DO2, DO3, DO4 e DO5. Caso seja selecionada a fungao
“37 = Abrir o Freio (Funcao 1 da Aplicacéo)”, assume a funcéo de comandar o freio da movimentacao vertical
de carga. Caso seja selecionada a funcéo “35 = Sobrepeso (Funcédo 2 da Aplicagcao)”, assume a funcao de
indicar a ocorréncia do alarme “A770: Sobrepeso Detectado”. Caso seja selecionada a fungdo “36 = Cabo
Solto (Fungéo 3 da Aplicagédo)”, assume a funcado de indicar a ocorréncia do alarme “A772: Cabo Solto
Detectado” ou da falha “F773: Cabo Solto Detectado”. Caso seja selecionada a fungéo “37 = Limitacdo de
Torque (Funcdo 4 da Aplicacdo)”, assume a fungdo de indicar a ocorréncia da falha “F775: Inversor em
Limitacao de Torque”.

NOTA!
@ Consulte a secao 3.12.1 deste manual de aplicagdo para mais informacdes sobre a légica de
controle do freio.

NOTA!

@ Consulte o manual de programacao do CFW700 para mais informacdes sobre os parametros das
saidas digitais. No assistente de configuracao foram retiradas algumas opg¢des de valores para 0s
parametros.

3.9.2 Horizontal

P0275 - Funcao da Saida DO1 (RL1)

Faixa de 0 a 42 /34 = Abrir o Freio (Funcdo 1 da Aplicacéao) Padrao: P0275 =34
Valores:
Propriedades:

Grupos de acesso via HMI:

Descricao:

Este par@metro define a fungdo da saida digital DO1. Caso seja selecionada a fungédo “34 = Abrir 0 Freio
(Funcdo 1 da Aplicacdo)’, assume a funcdo de comandar o freio da movimentagdo horizontal de carga.
Conforme a secao 2.3, deve ser utilizado o contato NA do relé da saida digital DO1.

NOTA!
@ Consulte a secao 3.12.2 deste manual de aplicagdo para mais informacbes sobre a légica de
controle do freio.

NOTA!

@ Consulte o manual de programacao do CFW700 para mais informacdes sobre os parametros das
saidas digitais. No assistente de configuracao foram retiradas algumas opcdes de valores para 0s
parametros.
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Descricao dos Parametros
P0276 - Funcao da Saida DO2

P0277 - Funcao da Saida DO3
P0278 - Funcao da Saida DO4

P0279 - Funcao da Saida DO5

Faixa de 0 a 42 /34 = Abrir o Freio (Funcao 1 da Aplicacao) Padrao: P0276 =13
Valores: 35 = Sobrecarga (Funcao 2 da Aplicacao) P0277 = 11
37 = Limitacdo de Torque (Funcao 4 da Aplicacao) P0278 =0
P0279 =0

Propriedades:

Grupos de acesso via HMI:

Descricao:

Estes parametros definem a fungéo das saidas digitais DO2, DO3, DO4 e DO5. Caso seja selecionada a fungao
“34 = Abrir o Freio (Funcédo 1 da Aplicagdo)”, assume a funcdo de comandar o freio da movimentacao
horizontal de carga. Caso seja selecionada a funcdo “35 = Sobrepeso (Funcao 2 da Aplicacao)”’, assume a
funcdo de indicar a ocorréncia do alarme “A770: Sobrecarga Momentanea”. Caso seja selecionada a fungéao
“37 = Limitag&o de Torque (Funcéo 4 da Aplicagéo)”, assume a funcdo de indicar a ocorréncia da falha “F775:
Inversor em Limitagéo de Torque”.

3.10 ENTRADA ANALOGICA

Este grupo de parémetros permite ao usuario configurar a entrada analdgica Al1 para o controle da referéncia
de velocidade para a movimentacao de carga.

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

P0231 - Funcao do Sinal da Entrada Al1

Faixa de 5 = Referéncia de Velocidade (Funcao 1 da Aplicacao) Padrao: 5
Valores:
Propriedades:

Grupos de acesso via HMI:

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

P0233 - Sinal da Entrada Al1

Faixa de 0=0a10V/20 mA Padrao: O
Valores: 1=4a20mA
Propriedades:

Grupos de acesso via HMI:

Descricao:
Este parametro configura o tipo do sinal (tensao ou corrente) que sera lido pela entrada analégica. Conforme o
tipo selecionado ajustar a chave S1.2 do cartao de controle do CFW700.

P0232 — Ganho da Entrada Al1

Faixa de 0.000 a 9.999 Padrao: 1.000
Valores:
Propriedades:

Grupos de acesso via HMI:
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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:

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 a 16.00 s Padrao: 0.25s
Valores:
Propriedades:

Grupos de acesso via HMI:

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

NOTA!

@ Consulte o manual de programacao do CFW700 para mais informacdes sobre os parametros das
entradas analdgicas. No assistente de configuragéo foram retiradas algumas op¢des de valores para
0S parametros.

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

Modo Carga Leve é um estado da operagédo da movimentagédo de carga onde, apds uma determinada
velocidade, ¢ feito a monitoracdo da corrente do motor com o objetivo de verificar se a mesma estd com um
valor baixo, indicando assim carga leve. Isto permite um acréscimo de velocidade a referéncia de controle,
agilizando assim, a operagéo da movimentagao de carga.

NOTA!
Quando em modo carga leve, a referéncia de velocidade do motor sera a maxima programada no
parametro PO134.

3.11.1 Vertical

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

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

Faixa de 0.0a 3000.0 A Padrao: P1037 =14.0A
Valores: P1038 = 10.0 A
Propriedades:

Grupos de acesso via HMI: |SPLC

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

Faixa de 0.0a 1020.0 Hz Padrao: 0.0 Hz
Valores:
Propriedades:

Grupos de acesso via HMI: |SPLC

Descricao:

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

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

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

COMANDOS - ENTRADAS DIGITAIS

L.

DI1- Subir Carga (1]

DI2 - Descer Carga (1)

DI3 - Parada de Emergéncia g, |
Dl4 - 12 DI Ref. de Velocidade g) I

FREQUENCIA MOTOR CFW700 (Hz)

P0134 - Velocidade Maxima (rpm)

P1032 - Referéncia de Velocidade 2

P1039 - Velocidade Limite para Habilitar a
Deteccéo de Carga Leve

P1031 - Referéncia de Velocidade 1

CORRENTE MOTOR CFWT700 (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 detecgdo do modo carga leve

A seguir andlise conforme os instantes identificados:
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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 selecdo na
entrada digital DI4. A carga enté&o 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 detecg¢éo 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 méaxima 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 Dl4). E iniciada a desaceleragdo do motor.

7 — O motor é desacelerado até O rpm, e permanece magnetizado (caso ndo haja um novo comando para subir
ou descer a carga, apos o tempo programado em P1027, o motor sera desmagnetizado).

3.11.2 Horizontal

P1038 — Corrente Limite para Modo Carga Leve

Faixa de 0.0 a 3000.0 A Padrao: 10.0 A
Valores:
Propriedades:

Grupos de acesso viaHMI: [SPLC

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

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

Faixa de 0.0 a 1020.0 Hz Padrao: 0.0 Hz
Valores:
Propriedades:

Grupos de acesso via HMI: [SPLC

Descricao:

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

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

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

DI1- Avancar Carga 2) _I

DI2 - Retornar Carga 8 :

DI3 - Parada de Emergéncia E]J
DI4 - 12 DI Ref. de Velocidade (13 | |

FREQUENCIA MOTOR CFW700 (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 CFW700 (A)

P0401 - Corrente Nominal do Motor _f____

P1038 - Corrente Limite para Modo Carga Leve

P0410 - Corrente de Magnetizagao do Motor

Figura 3.2 — Funcionamento da detecgdo do modo carga leve
A seguir andlise conforme os instantes identificados:

1 — E efetuado o comando para avancar a carga via entrada digital DI1. O motor é magnetizado e comeca a ser
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 selecédo na
entrada digital DI4. A carga enté&o é acelerada até esta referéncia. Observa-se que o valor da corrente do motor
permanece abaixo do valor ajustado como limite de corrente para modo carga leve em P1038.

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

5 — O motor atinge a velocidade maxima programada.

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

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

Este grupo de par@metros permite ao usuario configurar a operagéo do freio da movimentacao de carga, sendo
este acionado pela saida digital DO1, DO2, DO3, DO4 e/ou DO5 conforme descrito na se¢éo 3.9.

3.12.1 Vertical

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: |SPLC

Descricao:

Este parametro 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, seré 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 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=0.0 A
Valores: P1043=0.0 A
Propriedades:

Grupos de acesso via HMI: |SPLC

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 necessario 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 0.0 a 350.0 % Padrao: P1044 =50.0 %
Valores: P1045 = 30.0 %
Propriedades:

Grupos de acesso via HMI: |SPLC

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.

NOTA!
Ajuste em “0.0 %” desabilita a verificacao do torque do motor ao abrir o freio.
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P1046 — Tempo de Resposta do Freio para Abrir

Faixa de 0.00 a 650.00 s Padrao: 0.10s
Valores:
Propriedades:

Grupos de acesso via HMI: |SPLC

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 CFW700, e assim, estar mecanicamente aberto.

NOTA!

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

P1047 - Inibe Frequéncia Limite para Fechar o Freio com Comando Subir ou Descer

Faixa de 0 = Inativo Padrao: O
Valores: 1 = Ativo
Propriedades:

Grupos de acesso via HMI: |SPLC

Descricao:

Este pardmetro inibe a deteccdo 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 = 5).

P1048 - Frequéncia Limite para Fechar o Freio

Faixa de 0.5 a 1020.0 Hz Padrao: 2.5Hz
Valores:
Propriedades:

Grupos de acesso via HMI: |SPLC

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: |SPLC

Descricao:

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

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

Faixa de 0.10 a 650.00 s Padrao: 0.20s
Valores:
Propriedades:

Grupos de acesso via HMI: |SPLC

Descricao:

Define um tempo apds 0 comando para fechar o freio via saida digital do CFW700 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 ndo gere um atraso muito grande na
operagao da movimentagéo da carga.

NOTA!
@ Consulte a secao 2.4 para mais informagdes sobre esquemas de ligacao e alimentagéo do freio.
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Motor Girando

Referéncia Velocidade
Total em Frequéncia

P1041
Frequéncia Limite™ |

Corrente atu al_
do Motor

P1042/P1043 |
Corrente Limite

AND

Torque atual |
do Motor

P1044 /P1045 |
Torque Limite

DO1 (RL1)
Abrir o Freio

P1046
Tempo Freio Abrir

DO1 (RL1)
Abrir o Freio

P1050
Tempo Liberar
novo Comando

Com Falha

Habilitado Geral

DI3 - Parada Rapida /
Parada de Emergéncia
Referéncia Velocidade AND
Total em Frequéncia ~ |
<=
P1048 |
Frequéncia Limite
Comando para
) _—
Subir / Descer
Referéncia Velocidade
Total em Frequéncia — | AND
<=
P1048 |
Frequéncia Limite
P1049__ |

Atraso de Tempo

TON

OR

— TON
—— Freio Aberto
TON
— Comando Liberado
SET
| DO1(RL1)
RESET Abrir o Freio

Figura 3.3 — Ldgica e diagrama de blocos para controle do freio mecanico através da saida digital DO1

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

Movimentagéo de Carga | 54



=

Descricao dos Parametros

COMANDOS - ENTRADAS DIGITAIS

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

DI4 - 12 DI Ref. de Velocidade

FREQUENCIA MOTOR CFW?700 (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 CFWT700 (A)

P0401 - Corrente Nominal do Motor

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

COMANDOS - SAIDAS DIGITAIS

DO1 - Abrir o Freio
DO2 - Sem Falha

DO3 - Run

o= o= o= o=
—

P1036 - Temgo de Permanéncia
. : na Yelocidade 1

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

1:/

Figura 3.4 — 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 DO1; 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 esta 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 nao 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
DO1; 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 nao 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) € 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.

3.12.2 Horizontal

P1041 - Frequéncia Limite para Abrir o Freio

Faixa de 0.0a 1020.0 Hz Padrao: 4.0 Hz
Valores:
Propriedades:

Grupos de acesso via HMI: |SPLC

Descricao:

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

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

P1043 - Corrente Limite Abrir o Freio

Faixa de 0.0 a 3000.0 A Padrao: 0.0 A
Valores:
Propriedades:

Grupos de acesso via HMI: |SPLC

Movimentagéo de Carga | 56



=

Descricao dos Parametros

Descricao:

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

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

P1045 - Torque Limite para Abrir o Freio

Faixa de 0.0 a 350.0 % Padrao: 0.0 %
Valores:
Propriedades:

Grupos de acesso via HMI: |SPLC

Descricao:

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

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

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: |SPLC

Descricao:
Este par@metro 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 CFW700, e assim, estar mecanicamente aberto.

NOTA!

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

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

Faixa de 0 = Desabilitado Padrao: O
Valores: 1 = Habilitado
Propriedades:

Grupos de acesso via HMI: |SPLC

Descricao:

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

P1048 - Frequéncia Limite para Fechar o Freio

Faixa de 0.5a1020.0 Hz Padrao: 2.5Hz
Valores:
Propriedades:

Grupos de acesso via HMI: |SPLC
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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: |SPLC

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 nao 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: 0.20s
Valores:
Propriedades:

Grupos de acesso via HMI: |SPLC

Descricao:

Define um tempo apds 0 comando para fechar o freio via saida digital do CFW700 ter sido executado, para que
um novo comando para avangar ou retornar a carga seja aceito e assim o freio possa ser acionado novamente
evitando deste modo que um novo comando seja gerado sem o freio estar mecanicamente fechado.

NOTA!

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

NOTA!
@ Consulte a secao 2.4 para mais informagdes sobre esquemas de ligacao e alimentagéo do freio.
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Motor Girando

Referéncia Velocidade
Total em Frequéncia

P1041
Frequéncia Limite™ |

Corrente atual |
do Motor

P1043 |
Corrente Limite

AND

Torque atual
do Motor

P1045 |

Torque Limite

DO1(RL1) |
Abrir o Freio

P1046
Tempo Freio Abrir

TON

—— Freio Aberto

DO1 (RL1)
Abrir o Freio

P1050
Tempo Liberar

TON

—— Comando Liberado

novo Comando

SET

RESET

| DO1(RL1)
Abrir o Freio

Com Falha

Habilitado Geral

DI3 - Parada Rapida /
Parada de Emergéncia
Referéncia Velocidade AND
Total em Frequéncia ~ |
P1048
Frequéncia Limite™ |
Comando para
—C
Avancar / Retornar
Referéncia Velocidade
Total em Frequéncia — | AND
P1048 |
Frequéncia Limite

P1049 |

Atraso de Tempo

TON

OR

Figura 8.5 — Logica e diagrama de blocos para acionarnento do freio mecanico através da saida digital DO

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

mecanico.
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COMANDOS - ENTRADAS DIGITAIS

DI1- Avancar Carga

DI2 - Retornar Carga

DI3 - Parada de Emergéncia

o= o= o= OoO-—=
—

DI4 - 12 DI Ref. de Velocidade

FREQUENCIA MOTOR CFW?700 (Hz)

P0134 - Velocidade Maxima (rpm)

P1032 - Referéncia de Velocidade 2

: :
F’1036 Tem fo} de Permanéncia
5 ‘na elocldade 1
:Tempo para Liberar um ngvo - P1050
Comando para Abrir o Fre S

P1031 - Referéncia de Velocidade 1 - i3 67

P1041 - Frequéncia Limite para Abrir o Freio e 4'/ - : \
/é1046 Tempo de Resposta \10

o do FreloparaAbnr : \: o
14 i : \11:2

P1048 - Frequéncia Limite para Fechar o Freio

CORRENTE MOTOR CFWT700 (A)

P0401 - Corrente Nominal do Motor

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

COMANDOS - SAIDAS DIGITAIS

DO1 - Abrir o Freio

1
0
DO2 - Sem Falha 5
1
0

DO3 - Run
Figura 3.6 — Funcionamento do acionamento do freio
A seguir analise conforme os instantes identificados:

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

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

3 — O valor da corrente do motor permanece maior ou igual a corrente limite ajustada em P1043 e como o valor
da frequéncia do motor fica igual a frequéncia limite ajustada em P1041, é executado o comando para abrir 0
freio mecénico através de comando feito pela saida digital DO1.

4 — Com o freio aberto, a carga é deslocada no sentido avancar com referéncia de velocidade 1 ajustada em
P1031.
Movimentagéo de Carga | 60



Descricao dos Parametros JmE
5 — E executado o comando para selecionar a referéncia de velocidade 2 ajustada em P1032 via selecéo na
entrada digital DI4. O deslocamento da carga entédo € acelerada até esta referéncia. Observa-se que o valor da
corrente do motor aumenta, mas ndo é detectado sobrecarga momentéanea.

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

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

8 — O valor da frequéncia do motor fica igual ou menor que a frequéncia limite ajustado em P1048, e é
executado o comando para fechar o freio mecénico através da retirada do comando feito pela saida digital
DOf1.

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

3.13 SOBREPESO (VERTICAL)

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

Sobrepeso € uma condicdo de anormalidade detectada durante a operagao da movimentagéo vertical de
carga onde, durante o comando para subir a carga, verifica-se que 0 peso da carga é superior ao peso maximo
estabelecido para operagao normal.

NOTA!
Nao € feito uma medicédo direta do peso da carga, ou seja, a medi¢cdo do peso é baseada no valor
da corrente do motor medida pelo inversor de frequéncia CFW700.

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: SPLC

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).

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: SPLC

Descricao:
Este pardmetro define a corrente do motor limite para que, quando estiver com comando para subir, seja
detectada a condi¢cao de sobrepeso na velocidade maxima (P0134).
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Através das correntes de sobrepeso e conforme a velocidade de operacao € possivel gerar uma curva de
sobrepeso permitindo assim uma maior corrente em baixas velocidades do que em altas, conforme figura
abaixo:

CORRENTE MOTOR CFW700 (A)

P0401 - Corrente Nominal do Motor
P1051 - Corrente para Detecgdo de Sobrepeso
. . Ponto 1
na Velocidade Minima
P1052 - Corrente para Deteccao de Sobrepeso 5
na Velocidade Maxima Ponto
P0410 - Corrente de Magnetizagao do Motor
P0133 - Referéncia de P0134 - Referénciade  FREQUENCIA DO
Velocidade Minima Velocidade Maxima MOTOR CFW700 (Hz)

Figura 8.7 — 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: SPLC

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: SPLC

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 deteccao de sobrepeso, € executada uma parada normal respeitando a rampa definida em
PO101.

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

A seguir o esquema de funcionamento da ldégica para deteccdo de sobrepeso considerando que a
movimentacao vertical de carga foi configurada para duas referéncias de velocidade com combinacéo Iégica de
entradas digitais. Considerar somente frequéncia para ldgica para controle do freio e saida DO4 para indicacao
de alarme de sobrepeso.
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COMANDOS - ENTRADAS DIGITAIS

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

DI4 - 17 DI Ref. de Velocidade

FREQUENCIA MOTOR CFW700 (Hz)

P0134 - Velocidade Maxima (rpm)

P1032 - Referéncia de Velocidade 2

P1031 - Referéncia de Velocidade 1

P1041 - Frequéncia Limite para Abrir o Freio

CORRENTE MOTOR CFW700 (A)

P0401 - Corrente Nominal do Motor

P1051 - Corrente para Deteccao de Sobrepeso
na Velocidade Minima

P1052 - Corrente para Detecgdo de Sobrepeso
na Velocidade Maxima

P0410 - Corrente de Magnetizacdo do Motor

COMANDOS - SAIDAS DIGITAIS
DO1 - Abrir o Freio
DO2 - Sem Falha

DO3 - Run

DO4 - Sobrepeso

- B
0 5 : n
1 . Do
0l :
1 :
0 -
4:
7 8A9
: P1054 -iTiempo para Aélarme de Sobr;eéeso
S : * g0 Subir a Carga .
; lff m— —ﬁ\ : -
 pa— | | ¥
: ¢ . P1053 -:Atraso de Tgmpo para Inigio i
N da Detecgéao|de Sobrepeso i
f E Al A
60—+ | 1 :
oI ¥ T
t1J I |_

Figura 3.8 — Funcionamento da deteccdo de sobrepeso

A seguir andlise 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 DO1. Inicia a temporizacao do atraso de
tempo para iniciar a deteccao 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 detecgao 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 P0O101 e a saida
digital DO4 ¢é acionada indicando condicdo de sobrepeso.

6 — E efetuado o comando para fechar o freio através da saida digital DO1 e o motor é desacelerado até O 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 movimentagao 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, apds o tempo programado em P1027, o motor sera
desmagnetizado). A carga permanece parada e sendo segura pelo freio mecanico.

3.14 SOBRECARGA MOMENTANEA (HORIZONTAL)

Este grupo de par@metros permite ao usuario ajustar as condicdes de deteccao de sobrecarga momentanea na
movimentagao horizontal de carga quando for executado o0 comando para avangar ou retornar a carga.

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

P1052 — Corrente para Deteccao de Sobrecarga Momentanea

Faixa de 0.0 a 3000.0 A Padrao: 50.0 A
Valores:
Propriedades:

Grupos de acesso via HMI: SPLC

Descricao:

Este pardmetro define a corrente do motor limite para que, quando estiver com comando para avangar ou
retornar a carga, seja detectada a condigdo de sobrecarga momenténea. Ou seja, caso a corrente atual do
motor seja maior ou igual ao valor ajustado, seréa detectado condicdo de sobrecarga momenténea ao avangar
ou retornar a carga.

NOTA!
Com a deteccao de sobrecarga momentanea, apenar € gerado a mensagem de alarme “A770:
Sobrecarga Momentanea”.

NOTA!
Valor do pardmetro em 0.0 desabilita o alarme.

P1053 — Atraso de Tempo para Inicio da Deteccao de Sobrecarga Momentanea

Faixa de 0.00 a 650.00 s Padrao: 1.00s
Valores:
Propriedades:

Grupos de acesso via HMI: SPLC
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Descricao:

Este pardmetro define um atraso de tempo, apds o0 comando avangar ou retornar a carga, para iniciar a
deteccao de sobrecarga momentanea conforme valor de corrente definido em P1052.

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

Faixa de 0.00 a 650.00 s Padrao: 0.50s
Valores:
Propriedades:

Grupos de acesso via HMI: SPLC

Descricao:

Este paré@metro define um tempo com a corrente do motor maior ou igual ao valor definido em P1050 durante
um comando para avangar ou retornar a carga para que seja gerada a mensagem de alarme “A770:
Sobrecarga Momentanea”.

A seguir o esquema de funcionamento da légica para deteccao de sobrecarga momentanea considerando que

a movimentagao horizontal de carga foi configurada para duas referéncias de velocidade com combinagao
l6gica de entradas digitais.
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COMANDOS - ENTRADAS DIGITAIS

DI1- Avancar a Carga

o= o=

DI2 - Retornar a Carga

DI3 - Parada de Emergéncia

DI4 - 12 DI Ref. de Velocidade

o= o=

FREQUENCIA MOTOR CFW700 (Hz)

P0134 - Velocidade Maxima (rpm)

P1032 - Referéncia de Velocidade 2

P1031 - Referéncia de Velocidade 1 L 4 5 6. 7.8

P1041 - Frequéncia Limite para Avancar a Carga /

P1048 - Frequéncia Limite para Fechar o Freio
1/ L 10

CORRENTE MOTOR CFW700 (A)

P0401 - Corrente Nominal do Motor

P1052 - Corrente para Sobrecarga Momentanea I /—\
: —

1 P1054 - Tempa para\Al
: Sobrecarga Momentan
: Avancar oy Retornar a:

——p - B . . -
:P1053 - Atraso de Tempo para Inicio da Deteccal :

P0410 - Corrente de Magnetizacao do Motor (fje Alarme detSObrecargaj Morjnentanga

.L;f{fffifff:'iffffiffi
j

COMANDOS - SAIDAS DIGITAIS
DO1 - Abrir o Freio ;
DO2-Sem Falha |

DO3 - Run : 1

Figura 3.9 — Funcionamento da detecgdao de sobrecarga momentanea
A seguir analise conforme os instantes identificados:

1 — E efetuado o comando para avancar a carga via entrada digital DI1. O motor é magnetizado e comeca a ser
injetado tensao e frequéncia no motor. 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 DO1. Inicia a temporizacao do atraso de
tempo para iniciar a deteccao de sobrecarga momentanea conforme valor programado em P1053 devido ao
comando para abrir o freio.

3 — Com o freio aberto, a carga comeca a avancar com referéncia de velocidade 1 ajustada em P1031.

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

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

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

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

9 — O valor da frequéncia do motor fica igual ou menor que a frequéncia limite ajustado em P1048, e é
executado o comando para fechar o freio mecénico através da retirada do comando feito pela saida digital
DO1.

10 — O motor € desacelerado até O rpm, e permanece magnetizado (caso nao haja um novo comando para

avancar ou retornar a carga, apds o tempo programado em P1027, o motor sera desmagnetizado). O
deslocamento da carga € cessado € o freio mecanico n&o permite que a mesma se desloque.

3.15 CABO SOLTO (VERTICAL)

Este grupo de par@metros permite ao usuario ajustar as condigdes de deteccdo de cabo solto na
movimentagao vertical de carga quando for executado o comando descer carga.

Cabo Solto é uma condicdo de anormalidade detectada durante a operacdo da movimentagao vertical de
carga onde, durante o comando para descer a carga, verifica-se a existéncia ou nao de carga.

NOTA!

@ Nao é feito uma medicéo direta do peso da carga, ou seja, a deteccao de carga é estabelecida pelo
comportamento do inversor de frequéncia CFW700. 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 regeneragdo de energia; portanto, caso haja uma motorizagao, 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: 0.75s
Valores:
Propriedades:

Grupos de acesso via HMI: SPLC

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 geracdo de alarme ou
falha por cabo solto.

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: SPLC
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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 alarme “A772: Cabo Solto Detectado”.

NOTA!
@ Com a deteccao de cabo solto, € executada uma parada normal respeitando a rampa definida em
PO101.

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 a 650.00 s Padrao: 0.00s
Valores:
Propriedades:

Grupos de acesso via HMI: SPLC

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 falha “F773: Cabo Solto Detectado”.

NOTA!

@ Ajuste em “0.00 s” desabilita a geracao 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 ldgica para deteccdo de cabo solto considerando que a
movimentacao vertical de carga foi configurada para duas referéncias de velocidade com combinacéo Iégica de
entradas digitais. Considerar somente frequéncia para légica para controle do freio.
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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 CFW700 (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 CFW700 (%)

+180.0

-180.0

COMANDOS - SAIDAS DIGITAIS

DO1 - Abrir o Freio
DQO2 - Sem Falha

DO3 - Run

o= o=

o= o=

P1055 Tempo ‘para Detecgao de
* » Carga ao Descer aCarga :

~—oI~

— : :
:P1057:- Tempo para Falha por Cabo
: Solto ao Descer a Carga:

Figura 3.10 - 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 mecénico através de comando feito pela saida digital DO1.

3 — Apds o freio abrir 0 inversor comecga a regenerar energia fornecida pela carga e inicia temporizacéo 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 comeca a motorizar. Como a carga foi detectada anteriormente,
neste instante inicia a temporizacao para gerar para falha por cabo solto ao descer conforme valor ajustado em
P1057.

7 - O tempo para gerar a falha € transcorrido e entdo, € gerada a mensagem de falha F773: Cabo Solto
Detectado. Neste instante é efetuado o comando para fechar o freio através da saida digital DO1 € 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 CFW700. 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.

3.16 DETECGAO DE INVERSOR EM LIMITAGAO DE TORQUE

Este grupo de pardmetros permite ao usuario ajustar as condi¢des de deteccédo de inversor em limitacao de
torque na movimentacao de carga quando for executado o comando subir/avancar ou descer/retornar carga.

Inversor em Limitagdo de Torque é uma condicdo de anormalidade detectada durante a operagéo da
movimentagao de carga onde, durante o comando para subir/avangar ou descer/retornar a carga, o inversor de
frequéncia CFW700 nao consegue executar a movimentagcao 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 limitagcdo de torque esta baseada no controle de velocidade feito pelo
inversor de frequéncia CFW700 apds o comando para abrir o freio, ou seja, com freio fechado nao é
feito deteccao de inversor em limitacdo de torque. E necessério utilizar o modo de controle vetorial
sensorless ou vetorial com encoder para a detecgéo de inversor em limitagéo de torque.

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

Faixa de 0.0 a 350.0 % Padrao: 200.0 %
Valores:
Propriedades:

Grupos de acesso via HMI: ETORIAL

Descricao:
Estes pardmetros 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 aplicacdo para movimentacdo de carga, devido a definicio padréao que comando
subir/avancar € sentido de giro horario e comando descer/retornar é 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.
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Descricao dos Parametros

P1028 - Histerese de Velocidade para Deteccao de Inversor em Limitacao de Torque

Faixa de 0.0250.0 % Padrao: 7.5%
Valores:

Propriedades:

Grupos de acesso via HMI:

Descricao:

Este par@metro define o percentual da velocidade sincrona do motor que sera o valor da histerese de
velocidade, quando estiver com comando para subir/avancar ou descer/retornar a carga, para que seja
detectada a condicao de inversor em limitagdo de torque na movimentacdo de carga. Ou seja, caso a
velocidade atual do motor em comparacao com a referéncia de velocidade atual do motor seja maior que o
valor da histerese de velocidade ajustada, sera detectado condicéo de inversor em limitacao de torque ao
subir/avancgar ou descer/retornar 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:

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

3.17 USO INDEVIDO

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

P1058 — Numero de Alarmes Consecutivos para Falha por Uso Indevido

Faixa de 0ail0 Padrao: 3
Valores:

Propriedades:

Grupos de acesso via HMI:  [SPLC |

Descricao:

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

NOTA!
Ajustem em “0” desabilita a falha.

P1059 — Tempo para Falha por Uso Indevido (F777)

Faixa de 0 a 65000 s Padrao: 120s
Valores:

Propriedades:

Grupos de acesso via HMI:

Descricao:
Este pardmetro define o intervalo de tempo ao qual deve ocorrer 0 ndmero de alarmes consecutivos
programado em P1058 para gerar a mensagem de falha “F777: Uso Indevido”.
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Descricao dos Parametros
3.18 MONITORACAO HMI

Este grupo de par@metros permite ao usuario configurar quais variaveis serdo mostradas no display da HMI do
inversor de frequéncia CFW700 no modo de monitoracao.

P0205 - Selecao Parametro do Display Principal
P0206 - Selecao Parametro do Display Secundario

P0207 - Selecao Parametro da Barra Grafica

P0208 - Fator de Escala do Display Principal

P0209 - Unidade de Engenharia do Display Principal

P0210 - Forma de Indicacao do Display Principal
P0211 - Fator de Escala do Display Secundario

P0212 — Forma de Indicacao do Display Secundario

NOTA!
@ Consulte 0 manual de programacéo do CFW700 para mais informagdes sobre os pardmetros da
HMI. No assistente de configuracdo foram retiradas algumas op¢des de valores para 0s parametros.

3.19 PARAMETROS DE LEITURA

3.19.1 Vertical

P1010 — Versao Movimentacao Vertical de Carga

Faixa de 0.00 a 10.00 Padrao: -
Valores:

Propriedades: RO

Grupos de acesso via HMI: [SPLC

Descricao:

Este parametro indica a versao do software aplicativo desenvolvido para o controle da movimentacao vertical
de carga.

3.19.1.1 Histoérico de Alarmes
Este grupo de parametros permite ao usuario visualizar os trés ultimos alarmes ocorridos no inversor.
P1011 - Ultimo Alarme

P1014 - Segundo Alarme

P1017 - Terceiro Alarme

Faixa de 0a999 Padrao: -
Valores:

Propriedades: RO

Grupos de acesso via HMI:

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

A sistematica de registro € a seguinte:
Axxx — P1011 - P1014 — P1017
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Descricao dos Parametros
3.19.1.2 Estado Légico

Este grupo de parédmetros permite ao usuario visualizar o estado ldgico da movimentagéo vertical de carga.

P1020 - Estado Logico 1 da Movimentacao Vertical de Carga

Faixa de 0000h a FFFFh Padrao: -
Valores:

Propriedades: RO
Grupos de acesso via HMI:

Descricao:

Este par@metro permite a monitoragcdo do estado logico do inversor CFW700 e dos comandos da

movimentagao vertical de carga. Cada bit representa um estado.

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

Bits 15a10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
N L o B
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Bits Valores
Bit 0 0: Inversor esta desabilitado geral.
Habilitado Geral 1: Inversor esta habilitado geral e pronto para girar o motor.
) 0: Motor esta parado.
Bit 1 ) . . L ~
) 1: Inversor esta acionando o motor na velocidade de referéncia, ou executando rampa de aceleragao 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 P0O049 — 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 pardmetro P0O048 — 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.

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 0000h a FFFFh Padrao: -
Valores:

Propriedades: RO
Grupos de acesso via HMI:

Descricao:

Este pardmetro permite a monitoracéo dos alarmes e falhas que estédo ocorrendo na movimentagao vertical de

carga. Cada bit representa um estado.
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Descricao dos Parametros

Tabela 3.6 — Descrigdo do estado I0gico 2 via redes de comunicacio

Bits 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
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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 rapida via entrada digital DI3 (A754).
Bit 3 0: Sem indicagéo do alarme.
Parada de Emergéncia | 1: Indica que foi executada uma parada de emergéncia via entrada digital DI3 (A756).
Bit 4 0: Sem indicagéo do alarme.
Parada por Comandos o . . . A
) « 1: Indica que foi executada uma parada por comandos subir e descer simultaneos (A758).
Simultaneos
Bit 5

: Sem indicagado do alarme.

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

Velocidade ao Subir

-+ 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).

ZI;ere Erro de Prog. 0: Sem indicagao dol alarme. ) o

do Freio 1: Indica que a condi¢do de erro na programagao do freio foi atuada (A768).

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 o 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.

Falha Inversor em . Indica que a condigéo de inversor em limite de toque foi detectada (F775).

Limite de Torque

-+ O

Bit 13 0: Sem indicagéo da falha.
Falha Uso Indevido 1: Indica que a condicdo de uso indevido foi detectada (F777).

Bits 14 e 15 Reservado.

3.19.2 Horizontal

P1010 - Versao Movimentacao Horizontal de Carga

Faixa de 0.00a 10.00 Padrao: -
Valores:

Propriedades: RO

Grupos de acesso via HMI:

Descricao:
Este parametro indica a verséo do software aplicativo desenvolvido para o controle da movimentagao horizontal
de carga.

3.19.2.1 Historico de Alarmes

Este grupo de par@metros permite ao usudrio visualizar os trés Ultimos alarmes ocorridos no inversor,
juntamente com as informagdes de data e hora dos mesmos.
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Descricao dos Parametros
P1011 - Ultimo Alarme

P1014 - Segundo Alarme
P1017 - Terceiro Alarme

Faixa de 0a999 Padrao: -
Valores:

Propriedades: RO

Grupos de acesso via HMI:

Descricao:
Estes par@metros indicam o codigo da ocorréncia do ultimo ao terceiro alarme.

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

3.19.2.2 Estado Légico

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

P1020 - Estado Légico 1 da Movimentacao Horizontal de Carga

Faixa de 0000h a FFFFh Padrao: -
Valores:

Propriedades: RO

Grupos de acesso via HMI:

Descricao:
Este parémetro permite a monitoracdo do estado Idgico do inversor CFW700 e dos comandos da
movimentacao horizontal de carga. Cada bit representa um estado.

Tabela 3.6 — Descrigdo do estado Iogico 1 via redes de comunicagao

Bits 15a10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
&
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Bits Valores
Bit 0 0: Inversor esta desabilitado geral.
Habilitado Geral 1: Inversor esta habilitado geral e pronto para girar o motor.
) 0: Motor esté parado.
Bit 1 : . . . ~
. 1: Inversor esta acionando o motor na velocidade de referéncia, ou executando rampa de aceleragéo ou
Motor Girando (RUN) -
desaceleracéo.
Bit 2 0: Motor girando com velocidade negativa.
Sentido de Giro 1: Motor girando com velocidade positiva.
Bit 3 0: Inversor em modo local.
LOC / REM 1: Inversor em modo remoto.
. 0: Inversor ndo esta no estado de falha.
Bit 4 : .
Em Falha 1: Inversor/ esta no estado de falha. ] i
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 n&o esta no estado de alarme.
Bit 6 . 4
Em Alarme 1: Inversor esta no estado de alarme.
Obs.: o nimero do alarme pode ser lido através do parametro P0O048 — Alarme Atual.
Bit 7 0: Sem comando para avangar a carga.
Comando Avancar 1: Indica que esta sendo executado um comando para avancgar a carga.
Bit 8 0: Sem comando para retornar a carga.
Comando Retornar 1: Indica que esta sendo executado um comando para retornar a carga.
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Descricao dos Parametros

Bit 9 0: Indica que esta sendo executado um comando para fechar o freio.
Comando Abrir o Freio | 1: Indica que esta sendo executado um comando para abrir o freio.
Bits 10a 15 Reservado.

P1021 - Estado Légico 2 da Movimentacao Horizontal de Carga

Faixa de
Valores:
Propriedades:

Descricao:

0000h a FFFFh

Padrao: -

RO
Grupos de acesso via HMI:

SPLC

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

Tabela 3.7 — Descrigdo do estado I0gico 2 via redes de comunicac&o

Bits 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
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Bits Valores
Bit 0 0: Sem indicagéo do alarme.
Em Carga Leve 1: Indica que a movimentacao horizontal de carga esta funcionando em modo carga leve (A750).
Bit 1 0: Sem indicagéo do alarme.
Parada por Inércia 1: Indica que foi executada uma parada por inércia via entrada digital DI3 (A752).
Bit 2 0: Sem indicagéo do alarme.
Parada Rapida 1: Indica que foi executada uma parada rapida via entrada digital DI3 (A754).
Bit 3 0: Sem indicagéo do alarme.
Parada de Emergéncia | 1: Indica que foi executada uma parada de emergéncia via entrada digital DI3 (A756).

Bit 4

Alarme Reduzir
Velocidade ao Avancgar

0: Sem indicag&o do alarme.
Parada por Comandos o ’ . N
) « 1: Indica que foi executada uma parada por comandos avangar € retornar simultaneos (A758).
Simultaneos
Bit 5

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

-+ O

Bit 6
Alarme Reduzir
Velocidade ao

0: Sem indicag&o do alarme.
1: Indica que a chave limite fim de curso para reduzir a velocidade ao retornar foi atuada (A762).

Alarme Parar Retornar

Retornar

Bit 7 0: Sem indicag&o do alarme.

Alarme Parar Avancar 1: Indica que a chave limite fim de curso para parar de avancar foi atuada (A764).
Bit 8 0: Sem indicag&o do alarme.

1: Indica que a chave limite fim de curso para parar de retornar foi atuada (A766).

Bit 9
Alarme Sobrecarga
Momentanea

0: Sem indicag&o do alarme.
1: Indica que a condigéo de sobrecarga momentanea foi detectada (A770).

Bits 10 e 11

Reservado.

Bit 12
Falha Inversor em
Limite de Torque

0: Sem indicagéo da falha.
1: Indica que a condicéo de inversor em limite de toque foi detectada (F775).

Bit 13 0: Sem indicagéo da falha.
Falha Uso Indevido 1: Indica que a condicéo de uso indevido foi detectada (F777).
Bits 14 e 15 Reservado.
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4 CRIACAO E DOWNLOAD DA APLICACAO

Para que o inversor de frequéncia CFW700 seja configurado para uma aplicacdo Movimentagado de Carga, €
necessario criar o aplicativo ladder no WLP e entao, efetuar o download do mesmo para a fungao SoftPLC do
inversor de frequéncia CFW700, e também, os valores dos parametros configurados no assistente de
configuracao.

Os passos a seguir mostram como criar e configurar a aplicagdo Movimentacdo de Carga no software WLP
para entédo ser transferida para o inversor de frequéncia CFW700.

NOTA!
A aplicagdo Movimentagao Vertical e Horizontal de Carga apenas funciona no inversor de frequéncia
CFW700 com versao de firmware superior a V2.01.

1° Passo: Criar um novo projeto no WLP baseado no aplicativo ladder padrao da aplicagdo Movimentagao de
Carga. Para isto va em Ferramentas, Aplicacdo, CFW700, Criar, Movimentacdo de Carga e selecione a
aplicacao desejada;

Valores dos Parkenebion.

fupna Projeta comn Aphoagie
Importa Aplicasic para o WLP

Aplicacho

[ [l
Figura 4.1 — Criar aplicagao Movimentacao de Carga no software WLP

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

Home ,TI

Ianimenlag:Sn Vertical
Cancela

Equipamenta
CPRw700 vl

Wers3o Firrmware

Vens vl

Figura 4.2 — Janela para atribuir urm nome ao novo projeto
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Criacao e Download da Aplicacao

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);
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Figura 4.3 — Ajustar a comunicagdo do novo projeto
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4° Passo: Efetuar o download do aplicativo ladder e dos parametros do usuario. Para isto va em Comunicacao

e clique em Download (F8);
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Figura 4.4 — Efetuar o download do novo projeto
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5° Passo: Selecionar “Programa do Usuario” e “Configuracdo dos Pardmetros do Usuario” no dialogo de
download. Apds cligue em “Ok” para iniciar a transferéncia para o inversor de frequéncia CFW700;

Download lé]

¥ Progiama do Usudria

¥ Configuragdo dos Pardmetros do Usudria Cancelar

Figura 4.5 — Didglogo de download do aplicativo ladder

6° Passo: Faca o download do aplicativo ladder para o inversor de frequéncia CFW700. Para isso, depois que
0 projeto é compilado e o inversor de frequéncia CFW700 é identificado, cligue em "Sim" para iniciar o
download;

1
Informagbes de Download &J

Equipamenta CPw/700 200 - 240 BA / 5&
w204

Arquivo: Movimentag3o Yertical bin

| T amanha: E144 Bytes

| Dala T

I Hora: 14:2413 il
Transferir arquiva?

1=
G
g

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 CFW700. Cliqgue em “Sim” para habilitar a execu¢do do programa do usuario da
SoftPLC;

WLP v9.93 - |-

£ ADVERTENCIA: O programa do usudrio estd desabilitado. Habilitar
'Y programa do usuério?

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

8° Passo: Download da Configuragédo dos Par@metros do Usuario da aplicacdo em ladder do inversor de
frequéncia CFW700. Para isto, clique em “Download” no didlogo Configuracdo dos Pardmetros do Usuario,
entdo clique em “Sim” para iniciar o Download;

[~ M
i Configuracio dos Parsmetros do Usuario [
Parémetro | Nome Unidade | Minimo I &xirno ClH.JS. [M.]S o M
cal J0.00 > 0O 1 0 0 Informagées de Download @
F1011 Ulltirne &larme: 1] 999 ] oo 1 0 0 0= ‘ —
Pi012 * i 0 0 0 oo 1 0 0 0 .
PI013 a a a a0 1 a0 0 0 Equipamento CRw700
P1014 0 999 0 oo 1 0 0 0
P1015 0 0 0 oo 1 0 0 0
P101E e - 0 0 0 oo 1 0 0 0 Arquivo: Fovimentagdo
P1017 Terceio Alarme 0 959 0 oo 1 0 00 A
PIOIE 0 0 0 00 1 0 0 0 Ve 200 Eytes
P1019 b 0 0 0 oo 1 0 00
PI020  Est Légico 1 M, Ver 0 BS55 0 01 1 0 0 0 Des 070772018
P1021 Est. Lagico 2 M. Ver 1] E5535 1] o 1 1 0 0 0 Hora 111204
F1022 Controle via Redes 1} B5535 1} o 1 0 o 0o 0
F1023 Confio. Cant. Veloc i} T 2 oo o 1. o0 17
« rm B Transferir arquiva?
Editar ... | Abrir .. ‘ Download . | Fechar Mén
& =

Figura 4.8 — Didglogos de download dos parédmetros do usudrio aa SoftPLC
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9° Passo: Iniciar o assistente de configuracdo da aplicagdo Movimentagao Vertical ou Horizontal de Carga.
Para isto, clique no assistente de configuracéo “Movimentacao Vertical de Carga” ou “Movimentacao Horizontal
de Carga” na arvore do projeto;

= Projeto [diter  Egbir Pigine Jroeir  Ferameniaes  Construir  Comunicaglo  Bloco do Usuirio  Janela - Ajuds

Dj=le| Q@ SR = | =|u|: |2|@ 5[4 0] & dlalEl 5] 8

& 2lm] 1] 2l+] olololei|s] Olk]

@)% | 4| [oFscrmvo GERm
[zz]mloF] it @] | vl E] %2

2 &

wltalm) ) Al 2lelNlo) =

Movmenaachs Veraclidd

Il Dhdlogos dn Ternd do Voridvena
Cortrein_MovVesealtr
Finguldores_CFW 0

Dhdfergon do Memdoraho des Vi
- Dilogron dm Viskrwa tos Pachimmtron.
Pararatcn_CRMV o
Mimstorahe dm Eréemine Snicl
Furga Ertrades Sadar
Morgorasdo de Farbmetros va IHM
Morgoragdo iomagdes Geras do Enmer

Para sjuda, peessione F1

-
(" Angerve: CRVM_CFWTO0 52 %)

| v dse WG

(% Varsb mitiea nacandcia WLPS 96 . CFWT00 V2 08
Varido d4 dasemvelriminte: 1 31 - Tamanhe: 4144 bytus

;o BOPTWARE PARA L0 VERTICAL DE CARGA %)
{* DREIEXVOLVIND PARA SOFTPLE DO BXVERICR CFU-702 9)

] = Gl %)

7 V1310 - Conrapube logaia o ruvet da sovrnte ” )

"

N o

ke

-

(¥ Copyright () 2004 - 2016 WEG EA - Todss ou firstos pesrvados 4

CPNI00 V2105

Pigina 1 de 88

Figura 4.9 — Selecionar o assistente de configuragdo da aplicagdo Movimentacdo de Carga

10° Passo: Concluir o assistente de configuracao da aplicacdo Movimentagao Vertical ou Horizontal de Carga.
Para isto, clique em “Concluir” no resumo da configuragdo da aplicagdo Movimentagéo de Carga;

-
Resumo da Configuracio para

S )

%MW8000 (Controle Motor) = 1 { Controle Sensorless) -
%PD220 (Selecdo LOCAL/REMOTO) = 1 (1 = Sempre REMOTO) r
%PD221 (Referéncia de Velocidade LOCAL) = 0 (0 = HMI)

%PD223 (Sentido de Giro LOCAL) = 2 {2 = Tecla Sentido Giro (H))

%PD224 (Comando Gira / Pédra LOCAL) = 0 (0 = Teclas 1.0)

%PD225 (Comanda JOG LOCAL) = 0 (0 = Inativo)

%PD222 (Referéncia de Velocidade REMOTO) = 7 (7 = ScftPLC)

%PD226 (Sentido de Giro REMOTO) = § (9 = ScftPLC (H})

%PD227 (Comando Gira / Péra REMOTO) = 4 (4 = SoftPLC)

%PD228 (Comando JOG REMOTO) = 0 (0 = Inativo)

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

% UWV1024 (Fitro Comandos DI1 e DIZ) = 0 (D = Inativo)

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

% UMW 1027 (Tempo Desmagnetizar Motor [s]) = 600

% UW1022 (Controle via Redes) = D

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

%PD101 (Tempo de Desaceleraggo [s]} = 2.0/

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

%PD104 (Rampa 5} = 0 (0 = Inativa (Linear)}

%PD105 (Selegdo 13/22 Rampa) = 5 (5 = SoftPLC)

%PD133 (Velocidade Minima [pm]) = 150

%PD134 (Velocidade M&xdma frpm]) = 1800

=UW1023 (Config. Controle de Velocidade) = 2 (2 = Duas Referéncias de Velocidade via Entrada Digital

m

% UMW 1025 (Config. Limites Fim de Curso) = 0 (0 = Sem Chaves Limite Fim de Curso)
%PD263 (Funcao DI1) = 20 (20 = Subir Carga)

%PD264 (Funcao DI2) =21 (21 = Descer Carga)

%PD265 (Funcao DI3) = 22 (22 = Parada Emengéncia)

%PD266 (Funcao DI4) = 23 (23 = 12 DI Ref. Veloc)

%PD267 (Funcao DI5) = 0 (0 = Sem Fungso)

%PD268 (Funcao DIE) = 0 {0 = Sem Fungso)

%.PD269 (Funcao DI7) = 0(0 = Sem Fungso)

o T | v
Imprimir

Cancelar I

Padrdo < Voltar I Concluir I

Figura 4.10 — Resumo da configuragdo para controle Movimentagao de Carga
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11° Passo: Enviar os valores dos par@metros configurados no assistente de configuracdo da aplicagéo
Movimentacédo de Carga para o inversor de frequéncia CFW700. Para isto, cligue em “Sim” para iniciar o envio
dos valores.

WLP V9.93 -""-J

Assistente de Configuragdo.
£ ! * Enviar valores agora ?

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

NOTA!
@ Apos efetuar estes passos o inversor de frequéncia CFW700 estara configurado para a aplicacéo
Movimentacéo de Carga.
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5 DIALOGOS DE DOWNLOAD

Através do WLP (WEG Ladder Programmer) é possivel efetuar o download do programa ladder do usuario, da
configuragcdo dos parédmetros do usuario e dos valores configurados no assistente de configuragdo. A tabela
5.1 apresenta os didlogos principais de download para o inversor de frequéncia CFW700.

NOTA!

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

download.

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

Descricao

Dialogo de Download no WLP

Dialogo de download do aplicativo ladder desenvolvido
no WLP contendo as seguintes opgoes:
= Programa do Usuario;

m Configuragéo dos Parametros do Usuario.

(S

Download

.

¥ Progiama do Usudrio

¥ Configuragio dos Pardmetros do Usudrio Cancelar

Didlogo de download do programa do usuario contendo:

m Caracteristicas do equipamento conectado;

= Nome do arquivo para download;

m Tamanho do aplicativo ladder para download;

m Data da compilagéo do arquivo;

m Hora da compilagao do arquivo;

m Comando para transferir ou ndo o aplicativo ladder

compilado.

m y
Informagdes de Download ﬂ
Equipamento CPw/700 200 - 240 BA / BA
w204
| Arquivo M ovimentagdo Yertical bin
i Tamanha: E144 Bytes

Data: 07/07/2018
Hora: 14:2413

Transferir arguiva?

1=
an
a

Dialogo de configuragéo dos parémetros do usuario
contendo:

= Numero do parémetro;

= Nome do parametro atribuido pelo usuario;

m Unidade do paréametro atribuido pelo usuario;

m Valor minimo e valor maximo;

= NUmero de casas decimais;

m Opcao de visualizagao em formato hexadecimal, com
sinal, ignora senha, somente leitura, visualiza na HMI,
retentivo e confirmacgao da alteracao;

m Comando para editar, abrir, efetuar o download e

fechar o didlogo dos parémetros do usuario.

P1011
Pi012
P1013
P1014
P1015
P101E
Py
F1ms
P13
1020
F1021
F1022
F1023

Minimg
0.00

o|ES
=|Ed

Terceio Alarme

Est Lagico 1 M. Wer.
Est Lagico 2 M. Wer.
Controle via Redes
Confio. Cant. Veloc

coocoocoococooooo
w
s}
I}

B5535
B5535
EA535
T

coocoocooocooooollo

c—m——2ocoococooooo

(=Y —Jrpeerprpp——— . | P

—ococoocoococooooo

<

.

Editar ...

Abrir ..

Download . | Eechar I

oocoocooococoococooll|

Didlogo de download dos valores configurados no
assistente de configuracdo Movimentagao Vertical ou

Horizontal de Carga.

]

WLP V9.93

. Assistente de Configuragdo.
JL Enviar valores agora ?
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6 ARVORE DE PROJETO NO WLP

Utilizando o software WLP ¢é possivel implementar ou alterar aplicativo ladder da aplicacdo Movimentacao
Vertical ou Horizontal de Carga, configurar os pardmetros através do Assistente de Configuracdo (2), monitorar
parametros e variaveis através dos Didlogos de Monitoragao (3), monitorar variaveis através dos Didlogos de
Trend de Variaveis (4), e fazer o upload/download dos parametros do inversor CFW700 através dos Dialogos

de Valores dos Parémetros (5).

funcionalidades citadas anteriormente.

A figura 6.1 apresenta a arvore de projetos onde se encontram as

Movimentagio Vertical.ldd x
- Diagramas Ladder 1
i i Movimentagao Vertical ldd
E| Assistertes de Configuragio 2
i i Movimentagdo Vertical de Carga
- Didlogos de Monitoraggio 3

i-- Movimentagdo Vertical de Carga
. Estado - Movimentagdo Vertical
Estado - Comandos
Parametros - CFW700
Parémetros - Referéncia PE
Parametros - Referéncia DI’
Parédmetros - Referéncia All
Paradmetros - Carga Leve
Parémetros - Cantrole do Freio
Parametros - Alames
Pardmetros - Falhas
s de Trend de Varidveis 4
Cortrole_MovVertical tr
‘- Reguladores_CFW7001r
- Didlogos de Monitoragdo de Vardveis
[=1- Didlogos de Valores dos Parametros 5
i Parametros_CRMV par
- Monitoragdo de Entradas/Saidas
Forga Ertradas/Saidas
- Monitoragdo de Parémetros via IHM
Monitoragdo Informagdes Gerais do Equipamento

Figura 6.1

6.1 DIAGRAMAS LADDER

— Arvore do Projeto

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

=

L | * Motor parado & Reset de Ig fiito pelo CFW700 programado habilita gerar pulso para Reset do Ig %)
2

0 1 2 3

(* Motor girando habilita que um novo pulse para Reset do Iq seja gerado *)

: Motor Girando

4 5 6 7 g g

MO_AuxReset Bg

(R

3P02: Motor Girando  MX_HabReset_Iq MC{_AuxReset_Ig MCK_PulsoReset]lq

— {

ME_PulsoRaeset_Ig

1A (S}

(* Conta um tempo de atraso para verificar o valor da corrente 2 gerar o pulso para Reset do I3 #)

MC{_VerifCorrefte

|

(* Apos dalay, verifica s2 corrente do motor astd acima da corrente de magnatizagio = 10%, 2 gera um pulse para reset do Ig %)

C_VerifCorrente

— |

IN TON Q| _l_( )—

S WFT ET [ MW_DelayReset_IqReset]Iq
Cantisegundo M TIMEBASE R]

Mp_AuxReset Jig

SH

(* Comando para Habilitar Geral o Inverser *)

| HabGeralMotor MY Reset_Ig

MX_Raset
EN COMP  ENO —( )—
MOATA 1
»= WOPERATOR
Iq/MDATA 2

#8M3001; HabilitafGeral

— | 4

(H

Figura 6.2 — Diagramas Ladder
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6.2 ASSISTENTE DE CONFIGURACAO DA APLICAGCAO

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

NOTA!

@ Ao energizar pela primeira vez o inversor, siga antes 0s passos descritos no capitulo 5
“Energizacao e Colocacdo em Funcionamento” do manual do inversor de frequéncia CFW700.
Recomenda-se utilizar o modo de controle vetorial sensorless ou vetorial com encoder para este
tipo de aplicagao!

Configuragdo CFW700 - Movimentagdo Vertical de Carga - Passo 3 de 17 &J
1
[~ Rampas il

PO100: Tempo de Aceleraggo [s] 30

P0101: Tempo de Desaceleragio [s] 2.0

P0103: Tempo Parada de Emergéncia (Desaceleragdo 22 Rampa) [s] 03

P0104: Rampa § 0 = Inativa (Linear) - i

P0105: Selecso 12/22 Rampa 5 = SoftPLC - |

Blocodiagrama
210

TVelocidade

Linear |
urva S
t(s) ||

PO100 PO101 H
L =

PO103 L
5

[Tempo para acelerar ineamente de 0 rpm & velocidade m&dma (P0134) H
Faba de Valores: 0.0a 999.05 3

Padrdo < Voltar Avangar > Can:elar4

L ———

Figura 6.3 — Assistente de configuragdo para a aplicagdo Movimentacdo de Carga Vertical ou Horizontal
6.2.1 Titulo

O titulo da pagina indica qual a funcionalidade é abordada.

6.2.2 Entrada de Valor para os Parametros

A entrada de valores para 0s parametros sao espacos onde sao inseridos valores de parametros do inversor.
Somente apds finalizado o assistente de configuracdo, os mesmos seréo enviados ao inversor de frequéncia
CFW700.

6.2.3 Info

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

6.2.4 Botoes de Navegacao

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

m Voltar: volta a pagina anterior;

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

Através do WLP ¢ possivel monitorar e alterar os parametros da aplicagdo Movimentagao de Carga Vertical ou
Horizontal.

e

~Rampas i
+Velocidade
Linear \
urva 5
t{s)
Poioo| 5.0 PO1D1 50
E) s
PO103) 03
5
- Limites de Velocidad
PO134| 1800
rpm
Referéncia Ref. Total
rpm \j_l—/_
PO133) 1200
rpm

Figura 6.4 - Didglogo de moniforagdo da aplicagdo Movimentagdo de Carga Vertical ou Horizontal

6.4 DIALOGOS DE TREND DE VARIAVEIS

Através do WLP é possivel monitorar variaveis do aplicativo ladder para a aplicacdo Movimentacao de Carga
Vertical ou Horizontal de maneira gréfica.

|
|1
75 0000 t || 5000
750000 | 1 [ 100 0000
|
I\ |
j \"- — |1
Qo6 $BZ20 O — h'% } s
50 0000 | 0000
|
|
|
|
50000 L 200
000 | ~von.o000
| |
2.000¢ i X 199
20000 i : i | 200000
102027000 10.20:42.000 102057 000 1021.12.000 1821 27,000
Cor | Smboio | Tipe | envere.. | Min | Max | vaicurmor | vatamm |
== Referincia apbs 8 Rampa (1) WM MucadordeFlost 992 000W0 1000000 0.0000000e~000 DO0000IE~000
= Frequéncis Atual Hz) HME Maccedorde Flot 2083 00000 1000000 0.0000000e+000 0.0000000e~000
E—Comente Atual (4) SME Maccedor deFlost 2008 00000 300000 0.0000000e+000 0.0000000e~000
E— Torque Atusl (%) WMF: Marcador deFlogt 9085 -200.0000 2000000 0.0000000e=000 0.0000000e~000
= Tensbo Link T (V) K0 Parimetro do Drive £ o 200
= Comundo para M o Freio MY Marcadorde Bt 5109 0O 1] 1 1

Figura 6.5 — Didglogo de trend de varidgveis

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

Através do WLP ¢é possivel salvar os parametros da aplicagdo Movimentagéo de Carga Vertical ou Horizontal.
Permite o upload e download dos paré@metros salvos.

Parametros_CRMV.par - Valores... \=0|E=8

Pardmetra | Valar - Upload. |

P00 a0 [

Fa 50 i Downlnad
P03 3

P104 0

05 5 Abiir...

P133 150 Salvar...

P134 1800

P154 0

P155 1} - Fechar
Editar. Apagar

Figura 6.6 — Didlogo de valores dos pardmetros

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