C1) MININVERT 370 - 740 °© (<o

| MININVERT 370 - 740 sono convertitori statici di frequenza con sistema PWM a microproces-

sore, che consentono di ottenere elevate prestazioni come il controllo di velocita in retroazione
ed il controllo di posizione. Sono stati realizzati per azionare piccoli motori trifase, di potenza
compresa fra i 10 e i 370 Watts (%2 Cv) per il modello 370 e fino a 740 Watts (1Cv) per il
modello 740. Sono stati progettati per essere fissati a pannello, oltre al normale fissaggio a
retroquadro attraverso i relativi supporti. Caratteristica peculiare e il controllo di posizione,
gestito interamente dall’inverter, comandabile in diversi modi (vedi tabella caratteristiche
tecniche).

PRINCIPIO DI FUNZIONAMENTO: La tensione alternata di rete, opportunamente raddrizzata e
filtrata, alimenta un circuito invertitore trifase di tipo IGBT basato sul sistema PWM (modu-
lazione della larghezza dell'impulso) che fornisce al motore una tensione equivalente sinusoi-
dale trifase di ampiezza e frequenza regolabili. In tal modo il motore ruota ad una velocita
variabile in funzione della frequenza. L'uso di un sistema a microprocessore (16 bit) permette di
ottenere, oltre alla forma sinusoidale della corrente, anche una serie di controlli impossibili con
altri metodi.

PRESTAZIONI

« controllo di velocita ad anello aperto, con encoder, o dinamo tachimetrica.

» limitazione della coppia motrice (tramite limitazione dello scorrimento).

» indicazione tramite display delle grandezze fondamentali: velocita, tensione, corrente, tem-
peratura, frequenza, e relative protezioni.

e ottime prestazioni in accelerazione e decelerazione (mantenendo il flusso costante con
elevati scorrimenti).

e rampe multiple in accelerazione e decelerazione regolabili.

e interfacciamento con PLC e PC tramite seriale RS 232/485.

e segnale di riferimento della velocita : in tensione 0+10 V, in corrente 0+20 mMA, in seriale
RS232/485.

« frenatura regolabile in corrente continua in fase di arresto.

» frenatura dinamica in fase di decelerazione (con e senza componente continua di corrente).

e sistema di frenatura che non necessita di circuiti esterni aggiuntivi per la dissipazione
dell'energia.

» possibilita di eseguire spostamenti controllati espressi nell'unita di misura desiderata, con
rampe di accelerazione e decelerazione, e spazio posizionamento.

» possibilita di alimentare un freno di stazionamento n.c. esterno.

e controllo a tensione impressa, in grado di mantenere costante il flusso magnetico del motore,
migliorandone il valore della coppia massima.

= adattamento dell'inverter alle caratteristiche del motore tramite le relative funzioni disponibili.

» predisposizione display alla lettura giri uscita riduttore meccanico.

e protezioni per corto circuito sulle fasi, termica (salvamotore), per tensione di. Alimentazione
fuori dai limiti, per eccesso di temperatura interna, per encoder difettoso.

e possibilita di programmare fino a 7 posizionamenti assoluti, selezionabili attraverso 3 ingressi
sul connettore posteriore.

e possibilita di eseguire spostamenti uguali, successivi di lunghezza programmabile.

» conforme alla normativa EMC con l'utilizzo combinato del filtro EMI.



CARATTERISTICHE TECNICHE

ELETTRONICHE

TERMICA MOTORE

MODELLO 370 740
POTENZA INGRESSO disponibile dalla rete 1000 VA disponibile dalla rete 2300 VA
USCITA 850 VA sul motore controllato 1700 VA sul motore controllato
370 W sull’ albero 740 W sull’ albero
TENSIONE monofase da rete 230 V nominale
TENSIONE MINIMA 190V
INGRESSO TENSIONE MASSIMA 280V
CORRENTE 4.5 A alla massima potenza | 10 A alla massima potenza
FREQUENZA 50/ 60 Hz
TENSIONE trifase concatenata 220 V con alimentazione 230 V
FORMA D’ONDA sinusoidale sistema PWM con frequenza di commutazione 13 KHz
USCITA RENDIMENTO >90% con 2.2 Ae cos =0.7 | >90% con 4.5 A e cos =0.7
FREQUENZA (0+142 Hz) con retroazione tachimetrica (0+92 Hz) senza retroazione
CORRENTE NOMINALE 22A 45 A
SOVRACCARICHI fino a 3.3 A corrispondente al fino a 6,75 A corrispondente al
150% della corrente nominale 150% della corrente nominale
CORTO CIRCUITO arresto immediato con interdizione del ponte invertitore
FASE - FASE
CORTO CIRCUITO arresto immediato con interdizione del ponte invertitore. Necessita di
FASE - TERRA interruttore differenziale.
TENSIONE massima 280 V intervento con arresto dopo un intervallo di 0.25 S
PROTEZIONI con caratteristica inversa tempo-corrente programmabile. Protegge il

motore da un carico eccessivo

SOVRATEMPERATURA
INTERNA

segnalazione oltre i 70 °C, intervento oltre i 75 °C

ENCODER O DINAMO
TACHIMETRICA

per guasti sulla lettura di velocita

RICEZIONE COMANDI
ERRATA DA SERIALE

intervento con piu di 4 comandi errati entro un secondo

COMANDI

TASTIERA DIGITALE

a 9 pulsanti posta sul frontale del MININVERT 370

POTENZIOMETRO esterno 5 K (£5%) collegato tramite connettore
CONNETTORE senso di marcia, velocita, accelerazione
PLC con riferimento analogico (0+10 V) in tensione con riferimento analogico

(0+20 mA) in corrente

SERIALE RS232/RS485

collegamento per PC o PLC alla velocita di 300+19200 bit/s
comandi dsponibili: ON/OFF, senso di marcia, velocita, posizione da
raggiungere, misure, lettura della posizione raggiunta

SPOSTAMENTI
SUCCESSIVI UGUALI

spostamenti uguali comandati da tastiera o connettore posteriore e di
lunghezza programmabile

POSIZIONI ASSOLUTE

7 spostamenti assoluti programmabili con comandi da connettore
psteriore attraverso 3 ingressi di selezione.

DESCRIZIONE DELLA TASTIERA (Fig.

1)

Ha due funzioni distinte rispettivamente con motore fermo e motore in moto:

- con motore fermo serve per la presentazione del numero della funzione da modificare,
per cambiare numero della funzione si deve premere | + |o| - |,

- coOn motore in moto serve per cambiare le seguenti grandezze visualizzate sul display:

CAMP
CAM
MOT O
ALBE
AMPE
VOLT
TEMP
FREQ

giri/min del campo rotante
giri/min del campo rotante diviso per il rapporto di riduzione del riduttore
giri/min effettivi del rotore presentabili con encoder montato sull'albero motore
giri/min dell'albero uscita del riduttore meccanico

corrente in A assorbita dal motore

tensione in V sulle fasi del motore

temperatura interna dell'Inverter in °C

frequenza in Hz sulle fasi del motore




SET
serve a modificare il valore contenuto nella funzione. Potra essere modificata la cifra
lampeggiante tra i valori 0 e 9.

SET |e attivo soltanto dopo aver premuto STOP |.
+

Per 'aumento della grandezza: funzione, valore della funzione, velocita, ...ecc...

[ - ]

Per la diminuzione della grandezza: funzione, valore della funzione, velocita, ...ecc...

Nota: Per consentire una regolazione fine, precisiamo che tenendo premuto

0 |:| per un tempo non superiore ad alcuni secondi lo scorrimento dei valori e lento

e percio perfettamente leggibile, continuando oltre questo lasso di tempo lo scorrimento dei
valori aumentera di velocita.

Serve a salvare gli ultimi valori di funzione programmati. Con questo comando vengono
cancellati i valori della precedente programmazione.

SAVE |é attivo soltanto dopo aver premuto | STOP [e successivamente | FUNC |per

la visualizzazione e modifica delle funzioni.

Serve a ristabilire i valori delle funzioni precedentemente programmati e salvati.

RESET | e attivo soltanto dopo aver premuto | STOP

e [FUNC]
Premendo e tenendo premuto | SET |e successivamente | FUNC |sirichiamano i

valori preselezionati su EEPROM.
L'assegnazione dei valori preselezionati e resa visibile con la scritta D
La successiva memorizzazione su EEPROM e resa visibile dalla scritta |S

E F A
AV E

Questi valori di funzioni consentono di avviare il motore nelle seguenti condizioni:

e comandi a pulsanti anteriori

» senso di rotazione dipendente dai pulsanti anteriori

« valore di riferimento della velocita nella funzione 01 (4000 giri/min)

« valore di riferimento della velocita variabile a pulsanti

= controllo di velocita senza retroazione

= accelerazioni e decelerazioni pari a 1"

e numero poli motore (2)

e frequenza nominale motore (50 Hz)

« valore efficace della sinusoide avviamento (20 V)

e corrente nominale del motore (2.2 A)

e tensione continua per la frenata (30 V)

e durata della tensione continua di frenatura (0.5")

e presenta su display la velocita del campo rotante

= rapporto del riduttore =1 (riduttore assente )

e segnalazione dello stato di moto con uscita 5V con motore in rotazione, e OV con motore
fermo.

[ SET |e [ FUNC | sono attivi soltanto dopo aver premuto




Serve all'avviamento del motore (se € programmato il comando anteriore).E’ possibile la scelta
del senso di marcia, se questa non € obbligata, tramite la relativa funzione.
Lo stato di marcia (orario o antiorario) viene segnalato dal corrispondente LED.

Se viene premuto con motore in moto puo avvenire:
- se il pulsante corrisponde al senso di marcia attuale non avremo nessuna variazione di ve-
locita
- se il pulsante corrisponde al senso di marcia opposto avremo:
1) arresto con rampe di decelerazione programmate
2) frenatura finale in corrente continua con intensita e durata programmata
3) ripartenza nel senso contrario seguendo le rampe di accelerazione programmate.

Serve all’arresto del motore quando é programmato il comando anteriore nella funzione F16).
L'arresto avviene seguendo le rampe di decelerazione programmate, segue una frenata in
corrente continua del valore e della durata programmata ed il successivo comando del freno di
stazionamento. Se il motore si ferma per effetto di una emergenza il comando

STOP |[serve aripristinare la condizione di avviamento.

TASTIERA OPERATIVA DIGITALE

Decrem ento del num ero del vabre delh
finzine

Scela delh finzbne da programm are

Presentazine del vabre delh fimzbne e
sekzne cifra corrispondente al vabre
= da m odifrare.

FUNC SET | SAVE ‘\
E E E E | o 7X Meam orzzazone dei dati programm at
Mk hcrem ento del numero del vabre delb
START | STOP |STRT )
mininuerr- 310 £ - funzbne
© Resettam ento: Sirattvano ivabri

meam orzzati su EEPROM

Comando dimarch delm otore
omarb: Ied acceso

Arnresto delh march delmotore @
Ied acoeso

Ripristho dopo fermata causata da
tervento dem ergenza.

Comando dimarcha delm otore
antorarb: Ied acoeso

Fig.: 1



COLLEGAMENTI DEL MININVERT 370

Vedi disegno connettore Fig. 2

Collegamento dell'alimentazione:

verificare che sia a 230 V (£10%) e protetta tramite interruttore magnetotermico differenziale di
portata 6 A nel caso di uso con la potenza massima. Per una prima prova di funzionamento
non sono necessari collegamenti agli ingressi di segnale in quanto utilizzando i parametri
preselezionati i comandi sono anteriori e senza retroazione. | collegamenti dei segnali devono
essere fatti utilizzando un cavo schermato separato dai cavi di potenza collegato come nei
disegni allegati. Se la lunghezza dei cavi di segnale supera 10 mt. occorre utilizzare una
sezione > 0.5 mm. Il collegamento del motore deve essere fatto con cavo schermato collegato
come nei disegni seguenti. Nota: Quando al motore viene abbinato un riduttore meccanico, Si
consiglia di non superare i 4.000 giri

DISPOSIZIONE FILI CONNETTORE
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VALORI NOMINALI

VALORI MASSIMI
TOLLERABILI

1 Ingressi encoder canale A, canale B: |1 Ingressi encoder = + 5.5V 40 mA
3 0+5V 10mA 3
2 PWM +0.5 mA 0-5v 2 PWM =+ 5mA
{ - 5 mA
4 RxD RS232 +8V +0.1mA 4 RxD (RS232) =+30 V
5 Alimentazione 5V +0.1V 5 Uscita 5V = 150mA
6 Txd RS232 +8V +3.2 mA |6 Txd (RS232) = +10mA
-1 mA
7 Riferimento in tensione 0 = 10v 7 Riferimento in tensione = + 100v
0+ 5v
8 Txd RS485 0-5V +0.4mA |8 RxD Txd Rs485 = -0.5,+5.5V
10 -10mA 10 { +1, -60mA
9 Comando di massima accelerazione |9 Comando di massima accelerazione
0, -10mA +5.5V 40mA
12 |Riferimento corrente 0+20 mA |12 |Riferimento corrente = + 40mA
0-+10 mA
14 |Dinamo tachimetrica 0 =10 V 14 |Dinamo tachimetrica = + 100 V
Resistenza d’ingresso 100KQ
13 |Comandi per senso di marcia 0, -10 13 |Comandi per senso di marcia +5.5V
15 [mA 15 [40mA
17 |Alimentazione freno 50 mA 17 |230V AC per freno 50 mA RMS
16 |Fasiin uscita 0240V AC RMS
18 et
20
19 |[Alimentazione +20% RMS |19 |Ingressi alimentazione in AC
21 |[230VAC -10% RMS |21 |max 280V AC RMS

0+4.5A / 10A RMS
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n. FUNZIONE VALORE | VALORE | VALORE | VALORE | UNITA DI
MIN. MAX. MEMOR. | DEFAULT | MISURA
01 [velocita impostabile 0.001 5500 4000 r.p.m.
02 [velocith minima 0.001 1000 60 r.p.m.
03 [ velocita massima 0.050 5500 4000 r.p.m.
04 |velocita limite rampa V1 0.001 5500 1000 r.p.m.
05 |velocita limite rampa V2 0.001 5500 2000 r.p.m.
06 | velocita limite rampa V3 0.001 5500 3000 r.p.m.
07 [spostamento 0 9999 60
08 |accelerazioneda 0 aVil 0.01 60.0 1 secondi
09 |accelerazioneda V1 aV2 0.01 60.0 1 secondi
10 |accelerazioneda V2 aV3 0.01 60.0 1 secondi
11 |accelerazione da V3 aV4 0.01 60.0 1 secondi
12 |decelerazioneda V1 a 0 0.01 60.0 1 secondi
13 |decelerazione da V2 aVl 0.01 60.0 1 secondi
14 |decelerazione da V3 a\V2 0.01 60.0 1 secondi
15 |decelerazione da V4 aV3 0.01 60.0 1 secondi
16 |origine del comando 0 323 201 secondi
PRIMA CIFRA SECONDA CIFRA TERZA CIFRA QUARTA CIFRA
RIFERIMENTO SENSO DI MARCIA PROVENIENZA DEI
VELOCITA’ COMANDI DI MARCIA
0 segnale analogico comando senso di mar- [ comandi provenienti da
(potenziometro) cia tramite il pulsante connettore posteriore
[ START ] o contatti del
connettore 13,15
1 con riferimento memo- solo senso orario comandi provenienti da
rizzato nella funzione FO1 tastiera anteriore
2 con riferimento variabile a | solo senso antiorario comandi provenienti da
pulsanti a partire dal valore linea seriale
memorizzato in FO1
3 riferimento variabile a controllo di posizione
scatti con comandi prove- con spostamenti
nienti da connettore pin 7 uguali
e 12. Prende come riferi- (vedi appendice “F")
mento una delle quattro
velocita programmate in
FO04, FO5, F06, FO3 chia-
mate V1, V2, V3, Vmax
4 Controllo di posizione
con 7 spostamenti
assoluti
(vedi appendice "G")
17 |[tipo di riferimento 0 2 0
-(0) tensione (0-5v) o (0-10V)
-(1) corrente (0-10mA) o (0-20mA)
-(2) corrente (4-10mA) o (4-20mA)
18 [ampiezza segnale di riferimento 5.0 10.0 10 v
5-10V_ 10-20mA X2=mA
19 [numero poli motore 2 8 2 poli
20 |tipo di trasduttore di velocita 0 6 0

-(0) assente

-(1) con encoder a un canale
-(2) con encoder a due canali
-(3) con dinamo con uscita
unidirezionale

-(4) con dinamo con uscita
bidirezionale

-(5) con encoder a due canali e
controllo posizione da fermo
-(6) con encoder a due canali e
controllo posizione

-(7) taratura dinamo
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n. FUNZIONE VALORE | VALORE | VALORE | VALORE | UNITA DI
MIN. MAX. MEMOR. | DEFAULT | MISURA
21 | numero impulsi per giro encoder 18 1000 512 imp. X giro
22 [frequenza nominale motore 25 100 50 Hz
23 | ampiezza sinusoide all'avviamento 0 60 20 volt
24 | corrente nominale motore 0.1 22 | 45 22 | 45 A
25 |scorrimento massimo 10 3000 800 g/min
26 |riduzione tensione con motore a 0 100 50 %
vuoto
27 | compensazione proporzionale 0.1 2.0 1.2
28 [compensazione integrale 5.0 200 50 ms
29 | compensazione derivata 0 2.0 0.5 ms
30 |tensione per la frenata in corrente 0 150 50 volt
continua
31 |durata tensione continua 0 3.0 0.5 secondi
32 |grandezze presentate sul display 0 7 0 encoder
-(0) CAMP : velocita campo g/min
-(1) CAMR : velocita campo ridotto g/min
all'albero
-(2) MOTO : velocita rotore g/min
-(3) ALBE : velocita albero g/min
-(4) AMPE : corrente assorbita dal A
motore
-(5) VOLT : tensione motore \%
-(6) TEMP: temperatura interna °C
Inverter Hz
-(7) FREQ : frequenza
33 | prodotto denti ruote condotte 1 9999 1
34 | prodotto denti ruote conduttrici 1 9999 1
35 |tensione della dinamo tachimetrica 0.5 20.0 5.0 volt
espressa in V/1000 g/min
36 [numero dell'Inverter (indispensabile 3 127 32
nel collegamento seriale)
37 [velocita trasmissione della seriale 300 19200 19200 baud
38 | modi di trasmissione 0 1 0
-(0) 8 bit dati senza parita
-(1) 7 bit dati + parita
39 |spazio di posizionamento (num. 10 9999 100 impulsi
impulsi encoder di posizionamento) encoder
40 |numeratore del fattore posizione 1 9999 1 impulsi
encoder
41 | denominatore del fattore posizione 1 9999 1 impulsi
encoder
42 |segnalazione di moto motore 0 1 0
-(0) uscita 5V con motore in moto
uscita OV con motore fermo
uscita 5V posizione raggiunta
uscita OV in posizionamento
-(1) uscita PWM con duty-cicle pro-
porzionale alla velocita del motore
43 | Posizione 1 0 9999 1000
44 | Posizione 2 0 9999 2000
45 | Posizione 3 0 9999 3000
46 | Posizione 4 0 9999 4000
47 | Posizione 5 0 9999 5000
48 | Posizione 6 0 9999 6000
49 | Posizione 7 0 9999 7000
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DESCRIZIONE FUNZIONI

FUNZIONE FO1: Velocita impostabile

Contiene la velocita di riferimento espressa in giri/min vista sull'albero lento (all'uscita del ri-
duttore) o sull'albero motore in mancanza del riduttore. Questa velocita di riferimento viene
utilizzata quando la funzione F16 e impostata con 01XX. Questo valore pud variare tra un
minimo di 0.001 giri/min ad un massimo di 5500 giri/min. Il valore preselezionato & 4000
giri/min. Nel caso si volesse andare oltre il valore minimo o massimo il decremento o
l'incremento delle cifre viene automaticamente disabilitato.

Esempio: programmare il valore 2154 giri/min:
premere | STOP |per I'arresto del motore,
premere | FUNC [per la presentazione del numero della funzione,

premere + |o| - |perlascelta della funzione,
premere | SET |piu volte per la scelta della cifra da modificare,
premere + o| - | per la modifica della cifra scelta, o del punto decimale,

premere | RESET |se si vuole ritornare ai valori iniziali,
premere | SAVE [se si vuole memorizzare i nuovi valori.

Note: (1)Affinché il valore di velocita impostato in FO1 corrisponda alla effettiva velocita
dell'albero in uscita dal riduttore occorre impostare il corretto rapporto di riduzione nelle funzioni
velocita.alberomotore  F33

velocita.alberalento  F34
(2) Il valore della velocita FO1 e limitato dall'impostazione effettuata dei valori minimo FO2 e
massimo FO03. Valori fuori da tali limiti vengono fatti automaticamente rientrare.

F33 e F34 del numero dei poli del motore nella funzione F19.

FUNZIONE FO02: Velocita minima

E’ il valore minimo di velocita, espressa in giri/min riferita all'albero lento, al di sotto del quale
non si puo scendere (se non si modifica il contenuto della funzione). La limitazione della
velocita minima é importante nel funzionamento senza retroazione (per evitare la perdita di
coppia), o con retroazione priva di riferimento del senso di marcia in particolare con valori
bassi di impulsi/giro dell'encoder. E’ possibile impostare tale minimo tra .001 e 1000 giri/min. |
valore preselezionato & 60 giri/min. Il valore limite inferiore della velocita minima dipende dalle
seguenti funzioni: rapporto del riduttore (F33+F34), impulsi giro dell'encoder (F21), tipo di tras-
duttore di velocita (F20), allo  scopo di non uscire dal campo di funzionamento corretto del
controllo.

Nota: La velocita minima non puod essere superiore alla massima contenuta in FO3. Valori oltre
guesto limite vengono automaticamente fatti rientrare.

FUNZIONE FO03:Velocita massima. (Vmax)

Serve a limitare il campo di velocita d'impiego sull'albero lento.

Il valore preselezionato e 4000 giri/min.

Il valore massimo impostabile & 5500 giri/min.

Il valore minimo impostabile &€ 0.05 giri/min.

Nel caso venisse impostato un valore di rapporto di riduzione F33+F34>1 il valore massimo
della funzione FO3 verrebbe ridotto automaticamente al valore compatibile con la frequenza
massima di 96 Hz. Nel caso venisse impostato un valore di numero poli >2 il valore massimo
della funzione FO3 verrebbe ridotto automaticamente al valore compatibile can la frequenza
massima di 96 Hz.
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FUNZIONI F04, FO5, F06, FO3: Velocita limiti rampe V1, V2, V3, Vmax.

Contengono 4 valori di velocita che possono essere:

- limiti per le rampe di accelerazione, ed insieme velocita di riferimento (con F16 = 03XX)
comandabili da connettore posteriore nel seguente modo:

posto F16 = 03XX e

(pin 7 Rif.V) pl2 (Rif.l) Velocita scelta
QV o aperto QV o aperto V1 (FO4)
OV o aperto + 5V V2 (FO5)

+ 5V OV o aperto V3 (FO6)

+ 5V + 5V Vmax (FO3)

Es.: scelta la velocita V3 ponendo pin 7 = 5V e pin 12 = OV il motore partira con la prima
accelerazione (in FO8) per giungere alla velocita V1, proseguira con la seconda ( in F09) ac-
celerazione fino alla velocita V2 e con la terza (in F10) giungera alla velocita V3 per restarvi fino
al prossimo comando. Questi valori di velocita possono variare tra un minimo di .001 giri/min
ad un massimo di 5500 giri/min. | valori preselezionati sono V1=1000, V2=2000, V3=3000,
Vmax=4000 giri/min e sono riferiti all'albero d'uscita dopo il riduttore. Possono essere
programmate con la stessa sequenza della funzione FO1l. Devono essere programmate con
valori crescenti: il piu piccolo nella funzione F04, il piu grande nella funzione F03. In caso
contrario verranno automaticamente riordinate. Le funzioni V1, V2, V3, e Vmax possono essere
scelte come riferimenti (velocita all'albero) mettendo nella funzione F16 uno dei valori (300,
310, 320). | valori impostabili sono limitati dalle velocita minime e massime rispettivamente
poste in FO02 e FO3.

FUNZIONE FO7: Spostamento

Contiene il valore di spostamento nel caso di controllo di posizione per spostamenti uguali e
consecutivi. (F16 = xxx3). E' necessaria la retroazione tachimetrica tramite encoder a due
canali con numero di impulsi giro > 100. | valori sono limitati tra 1 e 9999. Il valore
preselezionato é 60.

Per adattare il valore dello spostamento al riduttore ed al numero di impulsi per giro
dell'encoder consultare I'appendice "F".

FUNZIONI F08, F09, F10, F11: Accelerazioni.
Contengono i tempi espressi in secondi per passare rispettivamente :

da velocita 0 a velocita V1

da velocita V1 a velocita V2
da velocita V2 a velocita V3
da velocita V3 a velocita Vmax

le accelerazioni sono tanto piu forti quanto piu brevi sono i tempi programmati Il valore minimo
di tempo programmabile e di 0.1 secondi, mentre il valore massimo é di 60 secondi. Il valore
preselezionato € 1 secondo. Il diagramma (Fig. 16) porta un esempio di uso delle rampe di
accelerazione e decelerazione in combinazione con le velocita V1, V2, V3, e Vmax con
movimento unidirezionale, e velocita di riferimento minore della velocita impostata in Vmax.
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Rappresentazione grafica sulluso dele rampe diacoekmzine e decekbrazine
con movin ento unidirezibnalk, con vebcia' di rferin ento m hore di Vin ax.
Vebcia'
g/m nuto
F8 9 F10 Fl1 F15 Fl4 F13 F12
’ ,,,,, L Vi ax
i’ N Vebcita' di
riferin ento
3
2
V1
Vebcita' m hina
al a2 a3 ad 4 &3 57 d a Tempi
el frenatura
aon conente
conthua
sccebmzione ebcia’ cosente decekrazione
spazb di
poszibnam ento
a webcia'
Gi htervali F8,F9F10,F11 F12 F13,F14 F15 e
espressi h secondi sono rferid ale ehtie finzbni

Fig.: 16

FUNZIONI F12, F13, F14, F15: Decelerazioni.
Contengono itempi espressi in secondi per passare rispettivamente :

da velocita V1 a velocita 0

da velocita V2 a velocita V1
da velocita V3 a velocita V2
da velocita Vmax a velocita V3

Le decelerazioni sono tanto piu forti quanto piu brevi sono i tempi programmati. Il valore minimo
di tempo programmabile e di 0.1 secondi, mentre il valore massimo é di 60 secondi. Il valore
preselezionato € 1 secondo. Il diagramma (Fig. 18) porta un esempio di uso delle rampe di
accelerazione e decelerazione in combinazione con le velocita V1, V2, V3, e Vmax con
movimento bidirezionale.
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Rappresentazione grafica sull'uso delle rampe di accelerazione e
decelerazione con movimento bidirezionale.

Velocita' positive

g/minuto
Veloc;ta' di| 8 F9 FI10 F11 F15 Fl1l4 F13 Fl12
riferimento
Vmax
V3
v2
V1
0 1| a2 a3 ad - d4 d3 d2 |d al a2 a3 ad - d4 d3 d2 di
Tempi
_Vl 4
-V2
Velocita' di
riferiment3 ——— —— —— — | I D R n
-Vmax = =
‘ F11
¥ ‘ F15 Fl4 |F13 Fl2

Velocita' negative
g/minuto

Gli intervalli F8,F9,F10,F11,F12,F13,F14,F15 espressi in secondi sono riferiti alle relatipve
Fig.: 18

FUNZIONE F16: Origine del comando: (valore preselezionato = 0201)

A partire da sinistra: - la prima cifra (1) non viene utilizzata

- la seconda cifra (22) serve alla scelta del segnale di riferimento,

- la terza cifra (3%) serve alla scelta del senso di marcia,

- la quarta cifra (4% serve ad individuare la provenienza dei comandi
o il tipo di controllo.

(1% (2%) (3% (4%
riferimento senso di marcia provenienza dei
comandi di marcia
0 Segnale analogico Comando senso di Comandi provenienti
(potenziometro) marcia tramite i da connettore
(ingres.0+5V 0+10V) pulsanti [ START ] o i |posteriore
(ingres.0+10mA 0+20mA) contatti del
connettore 13,15
1 Con riferimento memorizzato Solo senso orario Comandi provenienti
nella funzione FO1 da tastiera anteriore
2 Con riferimento variabile a Solo senso antiorario |Comandi provenienti
pulsanti a partire dal valore da linea seriale
memoarizzato in FO1
3 Riferimento variabile a scatti con Controllo di posizione
comandi provenienti da per spostamenti
connettore pin 7 e 12 Prende uguali e successivi
come riferimento una delle 4
velocita programmate in F04,
FO5, FO6, FO3 chiamate V1, V2,
V3, Vmax
4 Controllo di posizione
con 7 spostamenti
programmaubili.
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Sono possibili le seguenti combinazioni relative al senso di rotazione:

DISPLAY TIPO DI SENSO DI PROVENIENZA
RIFERIMENTO MARCIA COMANDI
0000 analogico: comandato Posteriore
0001 - tensione 0 + 10V anteriore
0002 - corrente 0 + 20mA seriale
0010 analogico: orario Posteriore
0011 - tensione 0 + 10V anteriore
0012 - corrente 0 + 20mA seriale
0020 analogico: antiorario Posteriore
0021 - tensione 0 + 10V anteriore
0022 - corrente 0 + 20mA seriale
0100 valore velocita in FO1 comandato Posteriore
0101 anteriore
0102 seriale
0110 valore velocita in FO1 orario Posteriore
0111 anteriore
0112 seriale
0120 valore velocita in FO1 antiorario Posteriore
0121 anteriore
0122 seriale
0200 velocita variabile con i comandato Posteriore
0201 pulsanti anteriore
0202 [ + Je [ -] seriale
0210 velocita variabile con i orario Posteriore
0211 pulsanti anteriore
0212 [ + Je [ -] seriale
0220 velocita variabile con i antiorario Posteriore
0221 pulsanti anteriore
0222 [ +]1e [ -] seriale
0300 riferimenti interni comandato Posteriore
0301 V1, V2, V3, Vmax anteriore
0302 seriale
0310 riferimenti interni orario Posteriore
0311 V1, V2, V3, Vmax anteriore
0312 seriale
0320 riferimenti interni antiorario Posteriore
0321 V1, V2, V3, Vmax anteriore
0322 seriale

Impostando nella 42 cifra il valore 3 si attiva il controllo di posizione per spostamenti uguali (vedi
FO7 ed appendice "F"). Impostando nella 42 cifra il valore 4 si attiva il controllo di posizione per
7 spostamenti assoluti (vedi F43-F49 ed appendice "G"). Altre combinazioni non permettono la
marcia e comportano l'indicazione dell'errore Err:F16. Il senso di marcia comandato dal
connettore si ottiene chiudendo uno dei due contatti di marcia collegati sul connettore
posteriore, rispettivamente sui pin 13 e 15, rilasciando i pulsanti si ha automaticamente
l'arresto. (vedi Fig.: 6)

FUNZIONE F17: Tipo di riferimento.

Definisce il tipo di segnale di riferimento di velocita analogico esterno: con il valore 0 € previsto
un segnale di riferimento in tensione, con il valore 1 & previsto un segnale di riferimento in
corrente. Il valore preselezionabile € 0.
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FUNZIONE F18: Ampiezza del segnale di riferimento

E' il valore massimo presunto del segnale di riferimento a cui corrisponde la velocitd massima
impostata attraverso la funzione FO3. Ogni valore di tensione in ingresso superiore all'ampiezza
programmata comporta la massima velocita impostata in FO3.

Es. :Posto il valore della funzione F18 a 5 il campo rotante giungera al valore massimo
impostato in FO3 con tensione in ingresso su pin 7 pari a 5V, oppure posto F18 a 10 |l
campo rotante giungera al valore massimo inpostato in FO3 con tensione sul pin 7 pari a
10V.

Il valore piu basso programmabile nella funzione F18 € 5 mentre il piu alto € 10. Se il segnale di
riferimento € una corrente inviata sul pin 12 I'ampiezza puo0 variare tra 10mA e 20mA.

Es. :Impostando F18 a 5 l'ampiezza massima del segnale di riferimento € 10mA, mentre
impostando F18 a 10, I'ampiezza del segnale di riferimento € 20mA.

FUNZIONE F19: Numero poli motore.

E’ programmabile un numero di poli compreso tra 2 e 8. Il valore preselezionato € 2 poli. Ogni
valore maggiore o minore di tali limiti viene riportato automaticamente ed immediatamente ai
valori estremi.

FUNZIONE F20: Tipo di retroazione di velocita.

E’ possibile il funzionamento con controllo in retroazione in diversi modi:

(O) retroazione assente. Il controllo fissa la velocita del campo rotante al valore stabilito dal
segnale di riferimento.

(1) retroazione con encoder con un canale. Il controllo & presente solo nel senso stabilito dalla
funzione 16 o dai comandi (Frequenza massima encoder = 5 KHz).

(2) retroazione prevista tramite encoder con due canali. In questo caso il controllo pud essere
bidirezionale.

(3) retroazione con dinamo tachimetrica unidirezionale (uscita in tensione proporzionale  alla
velocita, ma con segno sempre positivo).ll controllo € presente solo nel senso stabilito dalla
funzione F16 o dai comandi. (vedi appendice "D")

(4) retroazione con dinamo bidirezionale (tensione proporzionale alla velocitd con segno
dipendente dal senso di rotazione). Permette il controllo bidirezionale.(vedi appendice "D")

(5) richiede una retroazione con encoder a due canali. Esegue un controllo di posizione
quando il riferimento di velocita viene portato a zero. Questo controllo di posizione provoca una
coppia di reazione quando una coppia esterna tende a spostarlo dalla posizione di  stop. Puo
essere importante nei motori non muniti di freno di stazionamento.

Il controllo di posizione € annullato se si preme il pulsante (vedi appendice "E")

(6) richiede una retroazione con encoder a due canali (con indicazione del senso). Esegue il
controllo di posizione in uno dei seguenti modi:

a) spostamenti uguali, successivi programmati in FO7 (vedi appendice "F").

b) spostamenti dati tramite comunicazione seriale.

La posizione da raggiungere viene trasmessa via seriale con il comando T. Il traguardo puo
essere dato da un minimo di -99999 ad un massimo di 999999 ed & espresso nell'unita di
misura desiderata. Il rapporto F40+F41 serve a calcolare il numero di impulsi encoder
corrispondenti all'unita di misura scelta. (vedi appendice "C")

c) 7 spostamenti programmabili, assoluti, selezionabili da connettore posteriore (vedi
appendice “G”)

(7) taratura della dinamo tachimetrica. (vedi appendice "D")
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FUNZIONE F21: Numero impulsi/giro dell’encoder.

E’ possibile impostare un numero qualsiasi di impulsi/giro dell’'encoder per la misura della
velocita del motore. Un’errata impostazione di tale valore non permette un corretto funziona-
mento del controllo e comporta indicazioni errate. Il valore € compreso tra 18 (valore minimo) e
1000 (valore massimo). Il valore preselezionato & 512. Ogni valore maggiore o minore di tali
limiti viene riportato automaticamente ed immediatamente ai valori estremi.

FUNZIONE F22: Frequenza nominale del motore.

E’ possibile impostare i valori compresi tra 25 e 100 Hz. Il valore preselezionato & 50 Hz. Vedi
appendice "A" Se viene programmato in F22 un valore di frequenza piu alto del nominale il
motore funzionera con tensione troppo bassa, al contrario se il valore di frequenza in F22 é
troppo basso il motore verra alimentato con tensione troppo alta in rapporto alla frequenza con
conseguente rischio di sovracorrente.

Compensazione delle variazioni della tensione di rete:

Lo scopo della compensazione € mantenere prestazioni omogenee al variare della tensione di
rete entro i limiti massimo e minimo (rispettivamente 265V e 190V). Finché la frequenza in
uscita dall'Inverter e inferiore alla frequenza nominale, se la tensione di rete subisce una
variazione in piu o in meno rispetto al valore nominale (230V), entra in funzione una
compensazione che mantiene limitate le variazioni sulla tensione d'uscita. Per valori di
frequenza superiori alla frequenza nominale la compensazione non puo piu funzionare. La
figura 19 presenta I'andamento della coppia massima sostenibile per un tempo indeterminato
relativo ad un motore trifase da 370W (50Hz). Le curve a tratto continuo sono riferite alla
tensione di alimentazione di 230V. Le curve tratteggiate sono relative a 190V (tensione minima
di alimentazione prima dell'intervento della protezione elettronica). Con tensione 190V le coppie
subiscono un calo significativo solo a frequenza superiore a 43Hz.

FUNZIONE F23: Valore della tensione motore a frequenza = 0 (Boost)

E' importante avere il flusso magnetico nominale anche a bassi giri del campo rotante per
ottenere una coppia motrice sufficiente. Il diagramma di figura 20 rappresenta I'andamento
della coppia motrice al variare della frequenza nell'ipotesi di flusso per polo costante.
L'abbassamento del flusso alle basse frequenze e causato dalla componente R dell'impedenza
del circuito statorico. Un abbassamento del 10% del flusso porta ad una riduzione della coppia
motrice del 20%. E' percio importante un valore corretto dalla funzione F23 procedendo nel
seguente modo:

con l'amperometro inserito su una fase del motore o dal display dell'inverter, leggere la corrente
assorbita a vuoto con tensione e frequenza nominale, ridurre la velocita al valore minimo e
rileggere la corrente. Se il valore indicato € uguale circa al precedente (letto nelle condizioni
nominali di frequenza e tensione) il contenuto della funzione F23 é corretto. In caso contrario
necessario modificare il contenuto di F23 e ripetere la prova.

Il valore ottimale di F23 e dato dalla formula

sz/é?lm

dove Rm é la resistenza misurata tra due morsetti del motore (con collegamento idoneo al
funzionamento a 230V) ed Im e la corrente misurata a vuoto nelle condizioni nominali di
frequenza e tensione. Il valore di F23 pu0 essere variato da un minimo di OV ad un massimo
100V. Il valore preselezionato e di 20V.

Caratteristica tensione frequenza.

E' lineare per frequenza oltre la decina di Hz. (vedi diagramma Fig. 22)

E' parabolica per frequenze molto basse e si raccorda con la caratteristica lineare .1l calcolo
delle funzioni lineare, parabolica e del punto di raccordo é effettuato in modo automatico in
base ai valori assegnati ad alcune funzioni:

F22 = frequenza nominale del motore (fn)

F23 = valore della tensione a frequenza = 0 (Vo)
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Lo scopo di questa curva caratteristica € quello di mantenere il flusso del polo del motore ad un
valore costante con tutte le frequenze con conseguenti vantaggi sulla coppia motrice.

E' importante evitare correnti troppo alte a frequenza zero se il motore non € munito di un
sistema di ventilazione indipendente. Se il motore deve funzionare per tempi lunghi a bassi giri
occorre fare attenzione alla temperatura raggiunta. La protezione termica interna dell'lnverter
prevede un sistema di ventilazione ugualmente efficiente anche a bassi giri € non interviene se
la corrente non supera il valore nominale.

(*) vedi appendice "A"
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FUNZIONE F24: Corrente nominale del motore (In).

Serve a definire il limite 12t per la segnalazione e la protezione termica del motore. Il valore
minimo e 0.1 A. Il valore massimo e 2.2 A Il valore preselezionato € 2.2 A. Il calcolo della
sovratemperatura interna del motore viene effettuato con il modello matematico presentato in
appendice "B". La segnalazione lampeggiante della cifra a destra del display avviene quando la
sovratemperatura calcolata €& superiore a 80° C. L'arresto del motore awvviene alla
sovratemperatura calcolata di 100° C, che corrisponde ad una corrente permanente di circa |l
10% superiore alla nominale. Le caratteristiche di intervento della protezione termica sono
riportate in due sezioni in appendice "B" dove le prime sono riferite alla partenza con motore a
temperatura ambiente, mentre le seconde valgono quando si presenta la sovracorrente con
motore avente la sovratemperatura nominale A ® =80°C

FUNZIONE F25: Scorrimento massimo.

E’ possibile stabilire un limite al valore della coppia massima erogata dal motore fissando un
limite massimo allo scorrimento. La funzione & abilitata soltanto con l'uso del trasduttore di
velocita (encoder o dinamo). La funzione contiene il valore massimo di scorrimento previsto
entro i limiti di 10 giri/min e 3000 giri/min. Il valore preselezionato & 800 giri/min.

Esempio di calcolo dello scorrimento massimo:

- giri/min del campo rotante = 3000

- giri/min del rotore con la coppia nominale = 2580
scorrimento con la coppia nominale:

sn = (3000-2580)  ----- sn = 420 giri/min

Se ora si vuole contenere la coppia entro la meta del valore nominale e sufficiente ridurre lo
scorrimento alla meta del nominale:

sn=420/2 ----- sn = 210 giri/min

grazie alla linearita del tratto utile della caratteristica coppia - scorrimento.

Nel caso che il carico richieda una coppia maggiore di quella massima disponibile con Sn=210
giri/min avremo come conseguenza una riduzione della velocita fino al raggiungimento di un
nuovo equilibrio tra coppia motrice e resistente. Anche il campo rotante & costretto ad un calo
di giri/min mantenendo la differenza giri entro il limite imposto (210 giri/min).

- Diagramma della coppia in funzione dei giri/min tracciata per diversi valori della frequenza nel
funzionamento a flusso costante (vedi Fig.: 20).

Le curve ci permettono di ricavare il valore della frequenza necessario per ottenere, a carico,
una velocita di rotazione stabilita. E' anche possibile ricavare la frequenza necessaria per avere
la desiderata coppia di avviamento. Nota la caratteristica meccanica del motore utilizzato é
possibile effettuare questi calcoli con una semplice traslazione della curva sull'asse dei giri/min.

- Diagramma della coppia motrice in funzione dello scorrimento relativo ad un motore da 370W
a 2 poli nel funzionamento a flusso costante (vedi Fig.: 21). Il diagramma viene praticamente
utilizzato nel tratto che va da scorrimento 0 allo scorrimento di coppia massima. Serve a
stabilire di quanto deve essere limitato lo scorrimento Sm del motore per limitare la coppia
massima Cm al valore desiderato.
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FUNZIONE F26: Riduzione della tensione con motore a vuoto.
Allo scopo di limitare le perdite del motore in condizione di funzionamento a vuoto, viene ef-
fettuata una riduzione della tensione di alimentazione. Questa funzione ha effetto solo in
presenza di retroazione tachimetrica.
| valori estremi sono : 0 compensazione nulla

100 compensazione massima
Il valore preselezionato € 100. Un’eccessiva compensazione comporta una riduzione della
risposta dinamica del sistema.

FUNZIONE F27: Compensazione proporzionale.

Serve in presenza di retroazione di velocita. Stabilisce un fattore moltiplicativo dell’errore di
velocita. | valori estremi sono 0 e 2.0 variabili in decimi. Il valore preselezionato € 1.2 Valori
troppo bassi di questo fattore determinano una durata troppo lunga delle oscillazioni di
assestamento. Valori troppo alti possono provocare instabilita di funzionamento. La funzione &
abilitata solo in presenza di retroazione.

FUNZIONE F28: Compensazione integrale.
|
— | e dt
K,

dove K, e la costante di tempo espressa in ms ed € e l'errore. Serve ad eliminare l'errore
statico di velocita. E’ programmabile da un minimo di 5 ms ad un massimo di 200 ms. Il valore
preselezionato € 90 ms. Valori troppo piccoli di Ki possono rendere instabile il sistema, valori
troppo grandi peggiorano il comportamento dinamico. La funzione e abilitata solo in presenza di
retroazione.

FUNZIONE F29: Compensazione derivativa.
Kd =d e/dt

dove Kd e la costante di tempo espressa in ms ed e e l'errore. Serve alla stabilizzazione del
controllo ed a migliorarne le prestazioni dinamiche. E’ programmabile entro i valori 0.0 ms e 2.0
ms. Il valore preselezionato € 0.5 ms. Valori troppo piccoli comportano scarse prestazioni
dinamiche, valori troppo alti possono determinare continue correzioni con alti valori efficaci di
corrente e surriscaldamento del motore. La funzione € abilitata solo in presenza di retroazione.

FUNZIONE F30: Tensione per la frenata in corrente continua.
Quando il motore viene posto in stato di stop I'energia cinetica residua viene dissipata frenando
il motore con una alimentazione con tensione continua. La coppia frenante aumenta con il
guadrato della tensione applicata. La tensione applicata € espressa in V e puo variare tra un
minimo di 0 V ed un massimo di 120 V. |l valore preselezionato e 30 V.

V3

> R, If

dove Rm € la resistenza misurata tra due morsetti del motore con collegamento stella (Y) o
triangolo (A) gia realizzato, e If € la corrente continua di frenata di valore circa uguale alla
corrente nominale. L'arresto del motore avviene in due tempi:
1) rallentamento in rampa di decelerazione fino ad una velocita minima (vedi rampe di
accelerazione e decelerazione). (vedi appendice "E")
2) frenatura con corrente continua e arresto definitivo

Queste fasi sono presenti premendo il pulsante | STOP

Valore di tensione raccomandato: Vf =

FUNZIONE F31: Durata tensione continua di frenatura.
La tensione continua di frenatura (vedi funzione F30) puo avere una durata programmabile tra
0" e 3". Il valore preselezionato € 0,5".
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La durata della corrente continua di frenatura deve essere programmata al valore strettamente
necessario per evitare tempi morti nelle fasi di arresto.

FUNZIONE F32: Grandezze presentate sul display quando il motore € in moto.
Sul display si possono presentare con opportuna selezione le seguenti grandezze:
valore 0 = numero giri/min del campo rotante
valore 1 = velocita del campo in giri/min =+ il rapporto di trasmissione del riduttore
valore 2 = velocita dell’albero motore

(questa deve essere resa possibile dalla presenza del trasduttore di velocita),
valore 3 = velocita dell’albero motore in giri/min + il rapporto di trasmissione del riduttore
valore 4 = corrente (valore efficace) di fase del motore espressa in A
valore 5 = tensione (valore efficace) concatenata del motore espressa in V
valore 6 = temperatura interna dell'Inverter espressa in gradi centigradi
valore 7 = frequenza della tensione applicata al motore espressa in Hz
Il valore preselezionato € O (corrispondente al numero di giri/min del campo rotante).

FUNZIONE F33: Prodotto denti ruote condotte
Questa funzione puo essere il valore del rapporto del riduttore quando questo € intero (riduttore
a vite senza fine). Es.: Rapporto di riduzionei=15 = F33=15F34=1

FUNZIONE F34: Prodotto denti ruote conduttrici
il valore di questa funzione puo essere uguale a 1 quando il rapporto di riduzione € intero.

rapporto di riduzione = —o5
F34

Es.: Rapporto di riduzione decimale i = 6.487 = F33 =6487, F34 = 1000
Il rapporto di riduzione serve ad indicare il valore della velocita dell'albero d'uscita. Il valore del
rapporto di riduzione limita automaticamente la velocita massima impostata in FO3 dell'albero.

FUNZIONE F35: tensione della dinamo tachimetrica

Contiene il rapporto tensione/velocita del trasduttore dinamo tachimetrica espresso in decimi di
V per 1000 giri/min di velocita di rotazione. Il campo di valori ammesso é da 0.5 a 20.0 /1000
giri/min. 1l valore preselezionato € 5.0 V/1000 giri/min. Per rapporti diversi occorre un circuito
adattatore esterno (vedi Fig.: 8). A tale scopo ricordiamo che l'impedenza di ingresso del
segnale dinamo e di 100 KQ

FUNZIONE F36: Numero del dispositivo

serve a definire il dispositivo con cui attuare la comunicazione
valore minimo = 3

valore massimo = 127

valore preselezionato = 32

FUNZIONE F37: Velocita di trasmissione espressa in bit/s (baud)
valore minimo della funzione = 300bit/s

valore massimo della funzione = 19200 bit/s

valore preselezionato = 19200 bit/s

FUNZIONE F38: Modi di trasmissione

(0) trasmissione con otto bit dati senza parita + un bit di stop

(1) trasmissione con sette bit dati + un bit di parita (even parity) + un bit di stop
Il valore preselezionato e 0
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FUNZIONE F39: Spazio di posizionamento

Contiene lo spazio espresso in numero impulsi encoder relativo al posizionamento finale se e
utilizzato il controllo di spostamento (F20 = 6). E' possibile programmare solo valori interi di
impulsi encoder. | valori di F39 possono andare da 10 a 9999. Il valore preselezionato e 100.

FUNZIONE F40: Numeratore del fattore posizione
E' intero, limitato tra i valori 1e 9999.
Il valore preselezionato € 1.

FUNZIONE F41: Denominatore del fattore posizione
E' intero, limitato tra i valori 1e 9999.
Il valore preselezionato e 1.

. F40
fattore posizione = ——
F41

rappresenta il rapporto tra il numero degli impulsi encoder e l'unita di misura di spostamento
(es. : mm, giri, radianti)

es.: unita di misura spostamento = giri - motore
encoder 512 impulsi giro

Se si pone F40 =512 e F41 =1, si ottiene: fattore posizione = %

Le funzioni F40 e F41 servono solo nel controllo di posizione (F16 = xxx2, xxx3, Xxx4)
Comandando via seriale uno spostamento di 10 giri, detto spostamento corrispondera a 5120
impulsi.

FUNZIONE F42: Segnalazione dello stato di moto del motore.

Sono possibili due valori: 0 e 1. |l valore preselezionato € 0. Nello stato 0 (zero), con controllo
di velocita, I'uscita del pin 2 € 5V con motore in moto e 0V con motore fermo; con controllo di
posizione l'uscita del pin 2 e 5V durante il posizionamento e OV a posizione raggiunta. Nello
stato 1 (uno) l'uscita pin 2 € un PWM con frequenza di 30 KHz e livelli di tensione 0 e 5V e
duty-cicle variabile da 0 al 100% in funzione della velocita del motore. Per un corretto impiego
del PWM é consigliata una resistenza d'ingresso del dispositivo di lettura di almeno 10 KQ. |
PWM e particolarmente utile nelle seguenti applicazioni:

- lettura a distanza della velocita del motore facendo uso di uno strumento analogico (voltmetro
analogico)

- utilizzo come segnale di riferimento per servomotore che debba muoversi con velocita
istantanea proporzionale.

FUNZIONE F43: Posizione 1

Contiene il valore della posizione 1 nel caso di controllo con 7 posizionamenti assoluti
programmabili selezionabili da connettore posteriore (F16=XXX4). E' necessaria la retroazione
tachimetrica tramite encoder a due canali con numero di impulsi giro > 100. Il valore
impostabile & compreso tra 1 e 9999. Il valore preselezionato & 1000. Per adattare il valore
dello spostamento al riduttore ed al numero di impulsi per giro dell'encoder consultare
I'appendice "G".

FUNZIONE F44: Posizione 2
Contiene il valore della posizione 2. Vedi F43.

FUNZIONE F45: Posizione 3
Contiene il valore della posizione 3. Vedi F43.
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FUNZIONE F46: Posizione 4
Contiene il valore della posizione 4. Vedi F43.

FUNZIONE F47: Posizione 5
Contiene il valore della posizione 5. Vedi F43.

FUNZIONE F48: Posizione 6
Contiene il valore della posizione 6. Vedi F43.

FUNZIONE F49: Posizione 7
Contiene il valore della posizione 7. Vedi F43.

OPERAZIONI SVOLTE SUBITO DOPO L'ACCENSIONE
1) Reset
Per leggere dalla memoria EEPROM i valori delle funzioni impostate.

2) Controllo del livello di tensione
Deve essere entro i limiti stabiliti di 190V 265V. In caso di superamento di detti limiti comparira

[E [r |r [U |seguitada |8 [8 |8 |U |

dove le tre cifre (888) riportano l'ultimo valore di tensione letta.

3) Controllo di presenza di corto circuiti sulle fasi del motore RST.
Nel caso di corto circuito tra le fasi verra visualizzata la seguente scritta:

|E [r [r [I |seguitada [8.[8 [8 |A |

dove le cifre 8.88 riportano l'ultimo valore della corrente letta.

In caso di difetti multipli e contemporanei verra presentato il seguente messaggio

[E[r|r| |seguitada|M[u]| Il ]1t]

Nel caso che tutti i test iniziali abbiano esito negativo verra presentato il messaggio di
abilitazione al moto:

|S|[t]|o|p|seguitada|8[8]8]8]

dove 8888 rappresenta il contenuto della funzione FO1 (valore di riferimento velocita interno)
SEGNALAZIONI DI ANOMALIE CON MOTORE IN MOTO
Sono indicate mediante il lampeggio delle cifre del display.

Lampeggio della 32 cifra (a partire da sinistra):

Segnalazione di temperatura interna elevata nell'lInverter. Se la temperatura interna
dell'Inverter arriva a 65°C viene segnalata la sovratemperatura con il lampeggio della cifra. Se
la temperatura supera i 70°C avviene l'arresto del motore.

lampeggio della 42 cifra (a partire da sinistra):

Protezione 12t (termica) per il motore. Se [12dt supera il primo livello stabilito tramite
'assegnazione del valore nominale di corrente abbiamo la segnalazione di sovraccarico. Se
l'integrale raggiunge un secondo livello superiore, viene fermato il motore.
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SEGNALAZIONI DI SICUREZZA CON MOTORE FERMO

1) Motore fermo senza intervento sicurezza

indicazione |S |T |O [P |seguitada |8 [8 [8 [8 |

dove le cifre indicate con 8888 rappresentano il valore di velocita impostata in FO1, valore
che puo essere modificato conipulsanti | + |e| - |inquesta condizione
I'Inverter & pronto per I'avviamento.

2) protezione arresto per errore della tensione di alimentazione

indicazione |E |R |R.|U |seguitada |8 [8 [8. [U |

dove le tre cifre indicate con 888 indicano il valore efficace dell'ultimo valore di tensione che ha
determinato l'intervento della protezione. Awviene con tensione inferiore a 190V efficaci o
superiore a 265V efficaci. In ogni caso l'intervento della sicurezza provoca l'arresto del motore.
190V di tensione alternata di alimentazione possono essere sufficienti a vuoto ma non a carico,
a causa delle cadute interne di tensione sui condensatori di alimentazione. Valori prossimi a
265V di alimentazione possono provocare un funzionamento difettoso nel motore a causa della
componente continua di corrente iniettata nel motore.

Per ripristinare il funzionamento dell'lnverter occorre premere il pulsante di ed
abbandonare i comandi moto posteriori. Successivamente, se le condizioni sono idonee al
funzionamento dovra apparire la scritta del punto 1 (uno):

indicazione |S |T |O [P |seguitada |8 [8 [8 [8 |

3) protezione per sovraccarico o cortocircuito sull'alimentazione del motore

indicazione |E |R |R.|[I |seguitada |8 [8 [8. [A |

dove le tre cifre indicate con 888 indicano il valore efficace della corrente che ha provocato
I'intervento della protezione Avviene con valori di corrente superiori a 3.3A L'intervento della
protezione provoca l'arresto del motore.

Per ripristinare il funzionamento dell'lnverter occorre premere il pulsante di ed
abbandonare i comandi moto posteriori. Successivamente, se le condizioni sono idonee al
funzionamento dovra apparire la scritta del punto 1 (uno):

indicazione |S |T |O [P |seguitada |8 [8 [8 [8 |

4) protezione e segnalazione di sovraccarico del motore

Quando la corrente di fase del motore e superiore al valore nominale impostato nella funzione
F24 dopo un tempo piu 0 meno lungo comparira prima una segnalazione lampeggiante della
cifra piu a destra. Nel caso che la corrente di fase si mantenga per un tempo abbastanza lungo
superiore del 10% della corrente nominale impostata in F24 si avra l'arresto definitivo con la
seguente indicazione:

[E [r [r [8 |seguitada [8 [8 [8 [C |
dove le tre cifre indicate da 888 indicano il valore della sovratemperatura calcolata
dell'avvolgimento del motore. Per ripristinare il funzionamento dell'Inverter occorre premere |l
tasto o abbandonare i comandi di moto posteriori.
Per il calcolo dei tempi di intervento di questa protezione vedere appendice "B". La variabile
sovratemperatura non viene azzerata con l'arresto del motore. Pertanto se la sovratemperatura
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non ha avuto sufficiente tempo per diminuire il secondo (eventuale) intervento della protezione
sara piu rapido (a parita di altre condizioni). Se viene tolta l'alimentazione all'Inverter la variabile
sovratemperatura viene rimessa a zero alla successiva accensione. Pertanto il calcolo della
sovratemperatura puo essere falsato.

5) protezione e segnalazione di sovratemperatura dell'Inverter

indicazione |E |R |R.[t |seguitada [8 [8.[° [C |

dove le cifre indicate con 88 indicano il valore della temperatura che ha provocato l'intervento
della protezione. Avviene con valori di temperatura superiori a 70°C

Per ripristinare il funzionamento dell'Inverter occorre premere il pulsante di 0
abbandonare i comandi moto posteriori. Successivamente, se le condizioni sono idonee al
funzionamento dovra apparire la scritta del punto 1 (uno):

indicazione |S |T |O [P |seguitada |8 |8 [8 [8 |

6) protezione per trasduttore di velocita guasto

se la funzione F20 relativa al tipo di trasduttore impiegato é posta a 1,2,3,4,5,6, e se a motore
avviato non sono leggibili impulsi encoder, o la dinamo tachimetrica non fornisce tensione,
dopo gualche secondo dalla partenza il motore viene fermato ed appare sul display

indicazione |E |R |R.| |seguitada |[E [N [C [O ]

In assenza di controllo di velocita per rottura del trasduttore il motore puo raggiungere solo
una velocita pari al massimo scorrimento imposto dalla funzione F25. Se ad esempio nella F25
e scritto il valore 800 il campo rotante ruotera ad una velocita non superiore a 800 giri/min fino
all'istante di intervento della protezione. Se I'encoder riprende a funzionare entro l'intervallo di
tempo predetto la sicurezza non entrera in funzione. Nel caso di errore nel collegamento
dell'encoder a due canali o della dinamo tachimetrica interverra la sicurezza.

7) errore nella ricezione seriale

Quando I'Inverter € programmato per la ricezione e la trasmissione dei dati via seriale  (F16 =
0xx2) ogni byte inviato dal computer all’'lnverter viene controllato mediante il bit di parita e ogni
telegramma con il byte di checksum. Ad ogni telegramma inviato al dispositivo, contenente un
errore verra rispedito al computer un telegramma della stessa lunghezza contenente la
segnalazione di errore. Dopo la quarta ricezione errata nell'intervallo di tempo di un secondo il
motore verra fermato presentando sul display

indicazione |E |R |R.| |seguitada [C [O [M [U |

| telegrammi errati non provocano alcun effetto imprevedibile sul funzionamento del motore.
E' possibile ripristinare il funzionamento dell'Inverter mediante il comando STOP
da tastiera attraverso seriale.

8) errore nella funzione F16

La funzione F16 contiene i dati di programmazione relativi al segnale di riferimento, al senso di
marcia, e all'origine del comando. E' possibile scrivere in F16 anche combinazioni sbagliate.
Per evitare funzionamenti anomali e situazioni non definite, I'lnverter segnalera con

indicazione |E |R |R.| |seguitada |[F |1 [6 | |

[l motore si ferma o non puo partire.
Per ripristinare il funzionamento dell'Inverter occorre premere il pulsante di | STOP |o
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aprire i comandi moto posteriori. Successivamente, se le condizioni sono idonee al
funzionamento dovra apparire la scritta del punto 1 (uno):

indicazione |S [T |[O |P |seguitada |8 [8 [8 [8 |

9) segnalazione errori multipli
Quando piu difetti sono intervenuti contemporaneamente provocando il blocco di sicurezza
dell'Inverter il display presenta la seguente

indicazione |E |R |R.| |seguitada [M|U [L [T |

Si puo riattivare I'impianto premendo il pulsante | STOP |e togliendo i comandi posteriori.
Nel caso siano cessate le cause di errore apparira la scritta del punto 1 (uno):

indicazione |S |T |O [P |sequitada |8 [8 [8 [8 |

ed il motore potra essere riavviato. Nel caso permanga una delle cause di errore verra
presentata la relativa indicazione.

Nota: Quando é attivata la comunicazione seriale € possibile riattivare l'impianto dopo
I'intervento di una sicurezza inviando, via seriale, il comando OFF

COMUNICAZIONE
Trasmissioni possibili via RS 232 a tre pin con :

RXD 232 per la ricezione pin 4
TXD 232 per la trasmissione pin 6
Massa segnali pin 11

Trasmissioni possibili via RS 485 a tre pin con:

RXD 485 per la ricezione pin 8

TXD 485 per la trasmissione pin 8

RXD 485 per la ricezione segnale negato pin 10
TXD 485 per la trasmissione segnale negato pin 10
Massa segnali pin 11

VELOCITA' DI TRASMISSIONE

Sono possibili diverse velocita di trasmissione programmabili sulla funzione F38 da 300

a 19200 bit/s. E' possibile scegliere tra diversi modi di trasmissione programmabili .

- trasmissione a otto bit senza parita con un bit di stop

- trasmissione a sette bit + un di parita (even parity) con un bit di stop

Se il protocollo di trasmissione viene modificato, verra abilitato nella successiva accensione.
TELEGRAMMA DI RICEZIONE E TRASMISSIONE

Consiste in 10 caratteri

inizio codice comando valore checksum
trasmissione macchina
02 3+127 3 caratteri 4 caratteri 1 carattere

inizio trasmissione
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codice macchina . contiene il numero dell'Inverter che riceve o che trasmette
(tra 3 e 127)

comando . 3 (tre) caratteri usati come codice di un comando
valore : 4 (quattro) caratteri che rappresentano un valore
numerico tra 0 e 9999
checksum : 1 (uno) carattere esclusivo dei valori binari dei nove
caratteri che precedono. Serve alla
segnalazione di eventuali errori di

trasmissione

Ogni telegramma che I'Inverter riceve con determinati requisiti, quali inizio trasmissione corretto
(02), codice macchina corrispondente, totale 10 o piu caratteri trasmessi, sara seguito da un
telegramma risposta composto da 10 caratteri di cui il primo resta 02 ed il secondo il codice
macchina. L'Inverter trasmette soltanto in risposta ad un messaggio precedentemente ricevuto.
Il messaggio trasmesso all’lnverter puo superare la lunghezza di 10 caratteri. Tutti i caratteri
che seguono il decimo vengono ignorati. Dal decimo carattere ricevuto, dopo un intervallo
compreso tra 2 e 10 ms l'Inverter trasmette la propria risposta. Subito dopo si mette in riascolto
per ricevere altri comandi. Ogni telegramma trasmesso che inizia con un carattere diverso da
02 verra ignorato. Arrivato il carattere 02, I'Inverter, restera in ascolto fino all'arrivo del decimo
carattere (che chiudera la trasmissione con il CHECKSUM).

MODALITA" DI TRASMISSIONE

All'accensione, dopo il reset I'lnverter si mette nella condizione

di | STOP |in attesa di un comando via seriale.

Comandi e loro formati:

- Comando di reset: serve ad impostare le funzioni con i valori memorizzati in EEPROM

(02 INd [R [E [s ] | | | | CHECKSUM |

se il messaggio é ricevuto senza errori I'lnverter esegue il comando e risponde con lo stesso
messaggio (i comandi successivi devono attendere I'esecuzione del RESET):

02 INd [R |[E [s ] | | | | CHECKSUM |

in caso di errore (viene visualizzato un diverso messaggio) vedi: "MESSAGGI ERRORE" a fine
capitolo.

- Comando di avviamento: la partenza del motore viene determinata con il seguente
messaggio:

(02 [Nd [O [N [1 [x [x |x |[x |CHECKSUM [(moto senso orario)

02 [Nd [O [N [2 [x [x [x [x |CHECKSUM |(moto senso antiorario)

| quattro caratteri xxxx sono la velocita richiesta dell'albero lento variabile da 0 a 9999. Se |l
valore di velocita trasmesso € oltre i limiti possibili dell'Inverter detto valore verra arrotondato al
limite piu vicino. Se il messaggio e stato ricevuto senza errori I'lnverter esegue il comando e
risponde con lo stesso messaggio:

02 [Nd [O [N [X [x [x [x [x [|CHECKSUM |
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in caso di errore (viene visualizzato un diverso messaggio) vedi: "MESSAGGI ERRORE" a fine
capitolo.

- Comando di arresto: I'arresto del motore viene determinato con il seguente messaggio:

(02 [Nd [O |[F [F | | | | | CHECKSUM |

Se il messaggio €& ricevuto correttamente l'Inverter esegue il comando e risponde con il
medesimo messaggio:

02 [Nd [O |[F [F | | | | | CHECKSUM |

in caso di errore (viene visualizzato un diverso messaggio) vedi: "MESSAGGI ERRORE" a fine
capitolo.

- Richiesta di stato di moto: la richiesta viene inviata con il seguente messaggio:

02 [Nd [M [0 [v ] | | | | CHECKSUM |

se il messaggio e stato ricevuto correttamente la risposta potra essere una delle seguenti:

02 [Nd [O [N |1 [x [x [x [x [CHECKSUM |

02 [Nd [O [N [2 [x [x [x [x |CHECKSUM |

02 [Nd [O [F [F [x [x [x [x [CHECKSUM |

dove xxxx e la velocita dell'albero lento nell'istante di lettura.

in caso di errore (viene visualizzato un diverso messaggio) vedi: "MESSAGGI ERRORE" a fine
capitolo.

- Richiesta del valore di una grandezza misurata: messaggio

02 [Nd M [I |y | | | | |CHECKSUM |

dove y e un valore da 0 a 7 avente il seguente significato:
0 = giri/min del campo rotante

1 = giri/min del campo ridotto all'albero lento

2 = giri/min del rotore

3 = giri/min dell'albero lento (a valle del riduttore)

4 = corrente in A

5 =tensione in V

6 = temperatura in ° C

7 = frequenza in Hz

la risposta alla richiesta di misura € la seguente:

02 [Nd [M [I |y [x [x [x [x [CHECKSUM |

dove xxxx rappresentano il valore della grandezza misurata (variabile da 0 a 9999) nel caso
che la misura richiesta sia impossibile ( es.: y = 8) verra rispedito il seguente telegramma:

02 [Nd M [I |[E | | | | |CHECKSUM |
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in caso di errore (viene visualizzato un diverso messaggio) vedi: "MESSAGGI ERRORE" a fine
capitolo.

- Richiesta di sostituzione del valore di una funzione: messaggio

(02 [Nd [W [y [y [x [x [x |x |CHECKSUM |

i caratteri indicati con y y rappresentano il numero della funzione (da 1 a 49) e le xxxx
rappresentano il valore della funzione (da 0 a 9999) se il numero della funzione trasmesso e
oltre i limiti (da 1 a 49) senza provocare la modifica di nessuna delle funzioni, verra ritrasmesso
dall'Inverter il seguente messaggio:

02 [Nd W [E [E [x [x [x [x [|CHECKSUM |

nel caso che il valore della funzione esca dai limiti minimo e massimo del campo di variabilita,
verra scritto, in quella determinata funzione, il valore minimo o massimo. Se il messaggio &
corretto I'Inverter sostituira il vecchio valore della funzione e ritrasmettera il seguente
messaggio:

02 INd [W |y |y [Ix [x [x [x [|CHECKSUM |

che puo essere coincidente a quello inviato o modificato nel valore della funzione. La
sostituzione del valore della funzione non viene salvato su EEPROM, quindi un successivo
comando di RESET o lo spegnimento dell'lnverter ripristina i valori precedentemente salvati.

in caso di errore (viene visualizzato un diverso messaggio) vedi: "MESSAGGI ERRORE" a fine
capitolo.

- Richiesta di lettura del valore di una funzione: messaggio

02 [INd [R |y |y | | | | | CHECKSUM |

i due caratteri xx indicano il numero della funzione (tra 1 e 49). Se il numero trasmesso della
funzione € oltre tali limiti verra ritrasmesso dall'lnverter il seguente messaggio:

02 [INd |[R [E [E | | | | |CHECKSUM |

se il messaggio e corretto I'Inverter ritrasmettera il messaggio:

02 [Nd [R [y |y [x [x [x |[x [CHECKSUM |

dove le xxxx rappresentano il valore della funzione

in caso di errore (viene visualizzato un diverso messaggio) vedi: "MESSAGGI ERRORE" a fine
capitolo.

- Trasmissione della posizione raggiunta: Nel caso di controllo di posizione F20 =6 con encoder
a due canali € possibile interrogare I'Inverter sulla posizione raggiunta con il seguente
comando:

02 [INd [P O |[s | [ | | |CHECKSUM |
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Se il messaggio € ricevuto correttamente seguira la risposta:

02 |Nd |[M (X X X X X X CHECKSUM [ (con motore in moto)
02 |Nd |S [X X X X X X CHECKSUM [ (con motore fermo)

dove xxxxxx & un numero di sei cifre che rappresenta la distanza dall'origine dell'unita di misura
stabilita (compreso tra -99999 e 999999). Se non e programmato per il controllo di posizione
potranno essere inviate risposte illogiche

in caso di errore (viene visualizzato un diverso messaggio) vedi: "MESSAGGI ERRORE" a fine
capitolo.

- Richiesta di aggiornamento della posizione:

02 [Nd [A [x [x [x [x [x [x [CHECKSUM |

i caratteri indicati con xxxxxx rappresentano la posizione assegnata nell'istante di transizione da
livello +5V a OV del pin 14 del connettore (ingresso fine corsa origine asse). Il suindicato valore
puo variare tra -99999 e 999999 ed e espresso nell'unita di misura stabilita tramite il rapporto
F40+F41. (vedi esempio appendice "C"). In caso di ricezione corretta I'Inverter rispedisce lo
stesso messaggio.

in caso di errore (viene visualizzato un diverso messaggio) vedi: "MESSAGGI ERRORE" a fine
capitolo.

- Traguardo da raggiungere:

02 [Nd |T [x [x [x [x [x [x |CHECKSUM |

i caratteri indicati con xxxxxXx rappresentano la posizione da raggiungere espressa con un
numero intero compreso tra -99999 e 999999. L'unita di misura dello spostamento puo essere
adattata all'encoder ed al riduttore tramite il rapporto F40+F41. Dopo aver ricevuto il comando
T il motore (se € inizialmente fermo) partira in rampa per raggiungere la velocita prevista
(contenuta in FO1, dipendente dal potenziometro o assegnata tramite un precedente comando
VEL oppure ON1xxxx 0 ON2xxxx). In caso di ricezione corretta Inverter rispedisce lo stesso
messaggio ricevuto.

In caso di errore (viene visualizzato un diverso messaggio) vedi: "MESSAGGI ERRORE" a fine
capitolo.

- Assegnazione velocita assoluta di posizionamento:

02 [Nd [V [E [L [x [x [x [x |CHECKSUM |

Serve ad assegnare un valore assoluto di velocita, senza il comando di ON. La funzione risulta
attiva se seguita da un successivo comando di spostamento T. Se il comando VEL segue |l
comando T la velocitd massima di traslazione verra modificata dal nuovo valore. In particolare il
comando VELOOOO provoca l'arresto (in rampa) del motore in controllo di posizione (senza
perdita di coppia). In caso di ricezione corretta il comando viene eseguito, I'Inverter trasmettera
un messaggio identico.

In caso di errore (viene visualizzato un diverso messaggio) vedi: "MESSAGGI ERRORE" a fine
capitolo.
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MESSAGGI ERRORE:

1) Errore di comunicazione

02 INd [E [R |[R |[Cc [0 [M |u |CHECKSUM |

Gli errori di comunicazione sono di due tipi :

- nel bit di parita (se la comunicazione lo prevede)

- nel CHECKSUM
CHECKSUM
E' calcolato alla partenza del messaggio eseguendo l'operazione di OR esclusivo su tutti i
caratteri trasmessi compreso lo 02 di partenza. E' calcolato all'arrivo del messaggio facendo
I'operazione di OR esclusivo su tutti i caratteri in arrivo. In caso di disuguaglianza il messaggio
non viene accettato, ma viene ritrasmesso un segnale di errore ERRCOMU.

2) Errore nella funzione

02 [Nd [E [R [R [F [U [N |C |CHECKSUM |

| comandi possono essere errati in due modi:
- nel codice, se non corrisponde ad uno dei seguenti:
RES, ON1, ON2, OFF, MOV, M|, W, R, POS, A, T, VEL
- nella parte numerica, se i caratteri inviati non sono cifre
( € ammesso il segno (-) negativo e il punto decimale (.))

3) Errore nella cifra
Se una delle cifre presenti nel telegramma di trasmissione risulta errata verra trasmesso un
messaggio di errore dove al posto della suddetta cifra errata verra riportato il carattere E.

4) Sono possibili pit comandi ON successivi.

Esempio:
primo comando ON

(02 [Nd [O [N [1 [1 [0 [0 |o |CHECKSUM |
il motore si portera in rampa alla velocita di 1000 giri/min., se poi segue un comando ON
02 INd [O [N |1 |2 [0 [0 |0 |CHECKSUM |

il motore accelerera con la rampa programmata per portarsi alla velocita di 2000 giri/min..
Se invece al primo comando fosse seguito:

02 INd [O [N [2 |2 [0 [0 |0 |CHECKSUM |

il motore diminuira in rampa la propria velocita fino a 0 giri/min. per poi riprendere a ruotare nel
senso opposto accelerando fino a portarsi alla velocita di 2000 giri/min.. Se un comando ON &
seguito da un comando OFF ed immediatamente dopo da un nuovo comando ON, il comando
OFF puo provocare solo un rallentamento e non un arresto definitivo. Il successivo comando
ON annullera il comando OFF.

6) Un comando OFF porta all'arresto del motore in rampa di decelerazione (secondo i valori
programmati) per concludere con una frenata finale in corrente continua. Un comando OFF
sblocca l'Inverter dallo stato di emergenza solo se non permangono le condizioni che I'hanno
provocata.
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7) In caso di stop di emergenza risponde con:
02 [Nd [S [T |y [x [x [x [x |CHECKSUM |

dove y € un carattere che indica il tipo di emergenza e xxxx indicano il valore della grandezza
che ha prodotto l'intervento. Il messaggio € ugualmente accettato.

Il carattere y pud assumere i seguenti valori:

| = intervento per cortocircuito o sovracorrente (valore superiore a 3.3 A)
V = intervento per tensione oltre i limiti (min.190V - max 265V)

M = intervento per protezione termica |2t

E = intervento per guasto Encoder

S = intervento per guasto sulla comunicazione seriale

T = intervento per temperatura interna oltre i 70°C

C = intervento per errore nella funzione F16

P = intervento per molteplici inconvenienti

xxxx indica il valore della grandezza che ha provocato l'intervento. Es.:
02 [Nd [S [T [v [2 [8 [0 |v |CHECKSUM |

indica intervento per tensione superiore a 280 V.
Un comando OFF inviato all'Inverter potra sbloccarlo dallo stato di emergenza, ma solo nel
caso sia cessata la causa che ha prodotto I'emergenza.

8) Non sempre il valore della grandezza chiesta € immediatamente disponibile. In particolare la
lettura dei valori efficaci di tensione e corrente richiede un certo tempo. Tutte le letture sono
comunque pronte dopo 2 s dall'invio del comando.

Quando la misura non é disponibile I'Inverter risponde ( a distanza di 100 ms) con una serie di
xxxx al posto dei caratteri numerici.

Se la prima volta I'Inverter non ha dato risposta, per leggere il valore della grandezza occorre
un secondo comando di lettura della stessa.

9) Precedenza dei messaggi di errore
Nel caso che un telegramma ricevuto dall'lnverter contenga piu errori la risposta sara sempre
unica (un solo telegramma di 10 caratteri) e verra posta la seguente precedenza:

A) errore di comunicazione
02 [Nd [E |[R |[R |C [0 [M |U |CHECKSUM |
causato da errori nel bit di parita o nel CHECKSUM

B) errore nella funzione
02 [Nd [E [R |[R |F [U [N [C |[CHECKSUM |
causato da errori nel comando o nel valore

C) messaggio di arresto per emergenza
02 [Nd [s [T |y Ix [x [x [x [CHECKSUM |
causato dall'intervento di una sicurezza

D) operazione svolta

02 [Nd [co |[di [ce| |va [lo |[re |CHECKSUM |




COLLEGAMENTO PC-MININVERT

MESSAGGI TRASMESSI

RISPOSTE POSSIBILI

1 Comando direset

Esecuzione

[2INd[RJE s T | | T T[cHECKSUM |

[o2]Nd[R JE S ] | [ T [cHECKsSuM

02 :inizio trasmissione
Nd : numero dispositivo

errore comunicazione seriale

|02|Nd|E |R |R |c |o |M |u |CHECKSUM

funzione non valida

|02|Nd|E |R |R |F |u |N |c |CHECKSUM

stop per intervento sicurezza

|02|Nd|s |T |Y |x |x |x |x ICHECKSUM
2 Comando di avviamento Esecuzione
|02|Nd|o |N |1 |x |>< |x |x |CHECKSUM | |02|Nd|o |N |1 |x |x |x |x |CHECKSUM
esecuzione

|02|Nd|o |N |2 |x |x |x |x |CHECKSUM |

|02|Nd|0 |N |2 |x |x |x |x |CHECKSUM

02 :inizio trasmissione

Nd : numero dispositivo
XXXX : valore della velocita di
riferimen-

to in giri/min dell'albero lento

Senso non riconosciuto

|02|Nd|0 |N |E |x |x |x |x |CHECKSUM

errore comunicazione seriale

02 INd|IE |[R |R |C |O (M [U [CHECKSUM

funzione non valida

|02|Nd|E |R |R |F |U |N |c |CHECKSUM

stop per intervento sicurezza

|02|Nd|S |T |Y |x |x |x |x |CHECKSUM

errore nei valori

|02|Nd|o |N |x |E |E |E |E |CHECKSUM

3 Comando di arresto

Esecuzione

|02|Nd|o |F |F| | | | |CHECKSUM|

|02|Nd|o ||= |F| | | | |CHECKSUM

02 :inizio trasmissione
Nd : numero dispositivo

errore comunicazione seriale

|02|Nd|E |R |R |c |o |M |u ICHECKSUM

funzione non valida

|02|Nd|E |R |R |F |u |N |c |CHECKSUM

stop per intervento sicurezza

|02|Nd|S |T |Y |x |x |x |x |CHECKSUM

4 Richiesta indicazione stato di moto

Esecuzione (moto orario)

|02|Nd|M |o |v| | | | |CHECKSUM|

|02|Nd|0 |N |1 |x |x |x |x |CHECKSUM

02 :inizio trasmissione

Nd : numero dispositivo

XXXX : valore della velocita di

riferimen-
to in giri/min dell'albero lento
misurata prima dell'arrivo del
comando

Esecuzione (moto antiorario)

|02|Nd|0 |N |2 |x |x |x |x |CHECKSUM

Esecuzione (motore fermo)

|02|Nd|o |F |F |x |x |x |x |CHECKSUM

errore comunicazione seriale

02 (Nd|E |R [R |C [O (M |U [CHECKSUM

funzione non valida

|02|Nd|E |R |R |F |u |N |c ICHECKSUM

stop per intervento sicurezza

|02|Nd|S |T |Y |x |x |x |x |CHECKSUM
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COLLEGAMENTO PC-MININVERT

MESSAGGI TRASMESSI

RISPOSTE POSSIBILI

5 Richiesta del valore di una misura |Esecuzione
|02|Nd|M || |Y | | | | |CHECKSUM | |02|Nd|M || |Y |x |x |x |x |CHECKSUM
02 :inizio trasmissione errore nel numero della funzione
|02|Nd|M || |E |x |x |x |x |CHECKSUM

Nd : numero dispositivo
Y :assume valoriASClldaOa7
0 = g/min. campo rotante
= g/min. campo ridotto
= g/min. motore
g/min. albero lento
corrente in Ampere
= tensione in Volt
= temperatura in °C
= frequenza in Hertz
XXXX : Valore numerico della grandezza
dopo 2 sec. dal comando di lettura

1
2
3
4
5
6
7

errore comunicazione seriale

|02|Nd|E |R |R |c |o |M |U |CHECKSUM

funzione non valida

|02|Nd|E |R |R |F |u |N |c |CHECKSUM

stop per intervento sicurezza

|02|Nd|S |T |Y |x |x |x |x |CHECKSUM

6 Richiesta di modifica del valore di
una funzione

Esecuzione

|02|Nd|w |Y |Y |x |x |x |x |CHECKSUM |

|02|Nd|W |Y |Y |x |x |x |x |CHECKSUM

02 :inizio trasmissione

Nd : numero dispositivo

W : segnale di scrittura

YY :funzione scelta

XXXX : nuovo valore da assegnare

errore nel numero della funzione

|02|Nd|W |E |E |x |x |x |x |CHECKSUM

errore comunicazione seriale

|02|Nd|E |R |R |c |o |M |U |CHECKSUM

funzione non valida

|02|Nd|E |R |R |F |u |N |c |CHECKSUM

stop per intervento sicurezza

|02|Nd|S |T |Y |x |x |x |x |CHECKSUM

errore nei valori

|02|Nd|W |Y |Y |E |E |E |E |CHECKSUM

7 Richiesta di lettura del valore di una
funzione

Esecuzione

|02|Nd|R |Y |Y| | | | |CHECKSUM|

|02|Nd|R |Y |Y |x |x |x |x |CHECKSUM

02 :inizio trasmissione

Nd : numero dispositivo

R :segnale dilettura

YY :funzione scelta

XXXX : valore numerico funzione letta

errore nel numero della funzione

|02|Nd|R |E |E |x |x |x |x |CHECKSUM

errore comunicazione seriale

|02|Nd|E |R |R |c |o ||v| |u |CHECKSUM

funzione non valida

|02|Nd|E |R |R |F |U |N |c |CHECKSUM

stop per intervento sicurezza

|02|Nd|s |T |Y |x |x |x |x |CHECKSUM
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COLLEGAMENTO PC-MININVERT

MESSAGGI TRASMESSI

RISPOSTE POSSIBILI

8 Aggiornamento posizione attuale

Esecuzione

|02 NdlA |x |x |x |x |x |x |CHECKSUM |

|02|Nd|A |x |x |x |x |x |x |CHECKSUM

02 :inizio trasmissione

Nd : numero dispositivo

A :indicazione origine asse

XXXXXX : quota origine asse (con segno
meno (-) per valori negativi)

errore comunicazione seriale

|02|Nd|E |R |R |c |o |M |u |CHECKSUM

funzione non valida

|02|Nd|E |R |R |F |u |N |c |CHECKSUM

stop per intervento sicurezza

|02|Nd|S |T |Y |x |x |x |x |CHECKSUM

errore nei valori

|02|Nd|A |E |E |E |E |E |E ICHECKSUM

9 Traguardo da raggiungere

Esecuzione

|02|Nd|T |x |x |x |>< |x |x |CHECKSUM |

|02|Nd|T |x |x |x |x |x |x |CHECKSUM

02 :inizio trasmissione

Nd : numero dispositivo

T :indicazione traguardo

XXXXXX : misura traguardo nell'unita
desiderata (con segno meno
(-) per valori negativi)

errore comunicazione seriale

|02|Nd|E |R |R |c |o ||v| |u |CHECKSUM

funzione non valida

|02|Nd|E |R |R |F |U |N |c |CHECKSUM

stop per intervento sicurezza

|02|Nd|S |T |Y |x |x |x |x |CHECKSUM

errore nei valori

|02|Nd|T |E |E |E |E |E |E |CHECKSUM

10 Lettura posizione

Esecuzione motore in moto

|02|Nd|P |o |s| | | | |CHECKSUM|

|02|Nd||v| |x |x |x |x |x |x |CHECKSUM

02 . inizio trasmissione

Nd : numero dispositivo

POS :comando lettura posizione
M . albero motore in rotazione
S : albero motore fermo

XXXXXX : valore posizione

Esecuzione motore fermo

|02|Nd|s |x |x |x |x |x |x ICHECKSUM

errore comunicazione seriale

|02|Nd|E |R |R |c |o ||v| |u |CHECKSUM

funzione non valida

|02|Nd|E |R |R |F |U |N |c |CHECKSUM

stop per intervento sicurezza

|02|Nd|S |T |Y |x |x |x |x |CHECKSUM

11 Velocita assoluta posizionamento

Esecuzione

|02|Nd|v |E ||_ |x |x |x |x |CHECKSUM |

|02|Nd|v |E ||_ |x |x |x |x |CHECKSUM

02  :inizio trasmissione
Nd : numero dispositivo
VEL :comando impostazione velocita

XXXX : valore assoluto velocita
giri/min albero lento

errore comunicazione seriale

|02|Nd|E |R |R |C |o |M |U |CHECKSUM

funzione non valida

|02|Nd|E |R |R |F |u |N |c ICHECKSUM

stop per intervento sicurezza

|02|Nd|S |T |Y |x |x |x |x |CHECKSUM

errore nei valori

|02|Nd|v |E ||_ |E |E |E |E |CHECKSUM
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COLLEGAMENTO PC-MININVERT

MESSAGGI TRASMESSI RISPOSTE POSSIBILI
15 Intervento sicurezze con qualsiasi |Esecuzione
comando stop per corto circuito
|02|Nd|Y |Y |Y |x |x |x |x |CHECKSUM | |02|Nd|S |T || |x |x |x |A |CHECKSUM

stop per tensione

|02|Nd|S |T |v |x |x |x |v |CHECKSUM

stop per protezione 12t

|02|Nd|S |T ||v| |x |x |x |C |CHECKSUM

stop per protezioni encoder rotto

|02|Nd|S |T |E | | | | |CHECKSUM
stop per errori comunicazione seriale

|02|Nd|s |T |s| | | | |CHECKSUM

stop per sovratemperatura Inverter

|02|Nd|S |T |T |x |x |x |c |CHECKSUM

stop per funzione F16 errata

|02|Nd|S |T |c | | | | |CHECKSUM
stop per molteplici inconvenienti

|02|Nd|S |T |P| | | | |CHECKSUM
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APPENDICE "A"

Determinazione della parabola e del punto di raccordo.
Circuito equivalente di una fase del motore

—YY YL
¢ X AFE?‘ X2
re
VIV3 Ro
* T STATORE ROTORE

circuito equivalente semplificato per il funzionamento a vuoto

B
Ll

Essendo il flusso magnetico proporzionale alla corrente assorbita a vuoto, imponiamo a questa
di essere costante al variare della frequenza

V /3 V /3

I = =
JRZ+ X2 \JR?+(2nfL)?

Indichiamo con Vo la tensione e con lo la corrente a frequenza =0

 _Vol3

° R
Imponendo inoltre che la corrente si mantenga costante alllaumentare della frequenza dovra
essere:

VI3V, /43

|
° JR+(2rfl)? R

V= \%JRZ +(2nfL)? =V, 1+ (2nfL / R)?

inoltre alla frequenza nominale del motore fn dovra essere:

V, =V,/1+ (2nfL / R)?

dalla quale si puo ricavare il valore di L/R

LiR= |Ma/Vo) ~1
(2nf,)*
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Per ogni valore di frequenza é cosi disponibile la tensione ottimale espressa da
v :Vo\/m
Semplificando la formula per frequenze basse si ottiene la seguente funzione parabolica:
V =V,[1+2(2nfL / R)*| =Vy[1+ (nfL / R)’]

mentre per le frequenze piu alte I'espressione della tensione si semplifica con una funzione
lineare della frequenza
V =V,2nfL /R

Determinazione del punto di raccordo parabola - retta posto

Vo2nfl / R=V,[1+ (nfL / R)’]

(nfL/ R)?-2nrfL/R+1=0

F_TRET R -TE)T 1
' n?(L/R)? nL/R

Es.: impostando Vo =30V in F23
fn =50Hz in F22
Vn = 230V tensione nominale di motore di valore

L _ [(230/30)2-1 _
L= [t =0.024s

F :m:13HZ

I
approssimazione dei risultati a 13Hz (punto con maggiore errore)

V =V, 2xnfL / R=30*2n*14* 0.024 = 58.8V (valore_appross)

V =V,\/1+(2nfL / R)? = 30\/1+ (2n* 13* 0.024)2 = 66.0V (valore_esatto)

calo di flusso % a 13 Hz
ADBY% = 2588700 = 11%

L'errore del 11% in difetto provoca un calo di coppia massima, ma senza altri problemi.
In ogni altro punto della caratteristica I'errore €& inferiore.
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APPENDICE "C"

Controllo di posizione con comandi via seriale.

F16 = (xxx2)

F20 = (0006)

Il controllo di posizione €& possibile solo con retroazione tramite encoder a due canali con
numero di impulsi giro > 100.

Esempio d'impiego:

Si supponga che i dati di spostamento debbano essere espressi in mm e che lo spostamento di
1 mm corrisponda a 100 impulsi encoder.

Il fattore posizione F40+F41vale 100

La funzione F40 verra impostata al valore 100

La funzione F41 verra impostata al valore 1

=1200 200 1200
I | I: 1000 =I
=% = | } 1 i
0 finecorsa traguardo

Supponendo che alla posizione del finecorsa (origine asse X) si voglia dare il valore 200
occorre inviare il seguente messaggio

02 [Nd [A [0 [0 [0 [2 [0 |0 |CHECKSUM |

per la ricerca del finecorsa occorre inviare il messaggio di partenza in senso orario o antiorario:

02 [Nd [O [N |1 o [0 [6 |0 |CHECKSUM |(senso orario)

02 [Nd [O [N [2 [0 [0 [6 |0 [CHECKSUM |(senso antiorario)

guando viene incontrato il finecorsa il valore tensione del pin 14 passa da +5V a 0V (vedi fig.:
10) attivando il controllo di posizione; da questo momento si puo inviare il messaggio di
posizionamento, preceduto dal comando di velocita assoluta di riferimento:

02 [Nd [V |[E |L |2 o [o |0 |CHECKSUM |

02 [Nd [T [0 [o 1 [2 [o |0 |CHECKSUM |

che determinera l'avviamento in rampa facendo raggiungere al motore la velocita massima di
2000 giri/min. | valori di aggiornamento della posizione e di traguardo sono espressi con numeri
relativi compresi tra -99999 e 999999. Prima del raggiungimento del traguardo avremo una
decelerazione in rampa ed il posizionamento finale come nel diagramma che segue:
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velocitsd

spazio di
posizionamento
20001- - - --/ w:(
- |_.’ J . » X
0 200 1200
w,:h:![:itﬁ | spazio di
minima

decelerazione

Lo spazio di decelerazione e calcolato automaticamente in funzione della velocita massima e
delle rampe di decelerazione programmate. Lo spazio finale di posizionamento é
programmabile tramite la funzione F39 (espresso in numero impulsi encoder ) La velocita di
posizionamento e data dalla funzione FO2 (velocita minima).
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APPENDICE "D"
Procedimento di taratura della dinamo tachimetrica

1) la funzione F20 deve essere posta al valore 7
la funzione F16 in 0201
la funzione F19 deve contenere il numero di poli corretto
V

1000. giri / min.

la funzione F35 deve contenere il corretto valore espresso in

2) mettere in moto il motore e leggere:
- il numero dei giri del motore con un contagiri di precisione.
- il numero dei giri indicato sul display posto nella misura Moto

3) tarare il timmer del partitore di tensione della dinamo finché le indicazioni del display
sono uguali alle indicazioni del contagiri.

Problema della non linearita della dinamo.
Occorre controllare la linearita della tensione di uscita della dinamo tracciando il seguente
diagramma:

qiri 1
indicati

I
L

qiri misurati sul motore

Detto diagramma porta in ordinate il numero dei giri indicati sul display ed in ascisse il numero
dei giri misurati sull'albero. Nel caso ideale il diagramma € una linea retta a 45°, mentre nella
realta la linea, nella maggioranza dei casi, € curva. La curvatura della caratteristica comporta
due tipi di problemi:

1) errore nella velocita con controllo ad anello chiuso (non sono previsti metodi di
compensazione della non linearita della dinamo)

2) se l'errore di non linearita € troppo grande (superiore al 10%) puo diventare impossibile
mantenere stabile il controllo in retroazione, specialmente con motore a carico.
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APPENDICE "E"

- Frenatura dinamica

Quando la velocita del motore viene fatta decrescere rallentando la velocita di rotazione del
campo magnetico, il motore restituisce energia sull'alimentazione. Lo si nota con un aumento
elevato della tensione sui condensatori elettrolitici del circuito di potenza. L'energia accumulata
non puo essere restituita alla rete, pertanto la tensione potrebbe salire a valori difficilmente
controllabili. In particolare se il rotore accumula, durante il moto, una elevata energia cinetica
(per I'elevata velocita o per la presenza di un volano) la frenatura puo diventare pericolosa per i
componenti elettronici dell'lnverter. Per evitare danni all'lnverter e consentire una efficace
frenatura si € provveduto con:

1) l'abbattimento della tensione aggiungendo una componente continua di corrente che serve
a dissipare sugli avvolgimenti del motore I'energia in eccesso e contemporaneamente ad
aumentare l'effetto frenante. Questa corrente continua viene aggiunta con valori crescenti a
partire da 380V sui condensatori di alimentazione. L'effetto negativo di questa corrente
continua consiste nell'laumento dell'energia che il motore & costretto a dissipare. Occorre
pertanto fare molta attenzione alle temperature raggiunte dal motore quando questo e
sottoposto a continue accelerazioni e frenature. Quando il motore viene fatto fermare
completamente, o viene invertita la marcia, l'arresto viene completato iniettando negli
avvolgimenti solo corrente continua per un certo lasso di tempo, come risulta dalla funzione
F30. L'arresto pud essere completato con l'uso di un freno di stazionamento alimentato dal
I'Inverter. La corrente continua di frenatura non puo essere tenuta troppo alta nel caso di

avviamenti ed arresti frequenti. Con correnti troppo alte il motore potrebbe surriscaldarsi.

2) l'inserzione di una sicurezza per tensione elevata che arresta l'Inverter nel caso che la
tensione sui condensatori superi i 400V. Subito dopo viene presentata una segnalazione di
intervento sicurezza tensione (ErrU)

- Controllo di posizione di stazionamento

E' possibile fermare il motore e mantenerlo fermo nella posizione raggiunta anche con coppia
applicata variabile, senza l'uso del freno di stazionamento. Per ottenere questo risultato entra in
funzione un controllo di posizione tutte le volte che la velocita di riferimento viene portata a
zero.

Per ottenere questa funzione € necessario che il motore sia munito di encoder a due canali. Si
deve porre la funzione F20 a 5 (che comporta un controllo in condizione di velocita di
riferimento = 0 e un controllo di posizione con velocita di riferimento = 0. Nella condizione
velocita di riferimento = 0 il motore e sottoposto ad un valore di tensione pari al valore di
tensione iniziale (f=0) impostato nella funzione F23. Se lo stato del motore fermo controllato
viene mantenuto per lungo tempo il motore potrebbe surriscaldarsi.

Premendo il pulsante la tensione viene annullata ed il controllo di posizione
abbandonato.
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APPENDICE "F"

- Controllo di posizione per spostamenti uguali consecutivi nello stesso senso 0 in_sensi
Opposti.

Per questa opzione é richiesto I'uso di un encoder a due canali con un numero di impulsi giro >
100. Occorre specificare il valore di spostamento tramite la funzione FO7. Questo tipo di
controllo é attivato impostando nella funzione F16 il valore (xxx3). All'accensione dell'Inverter si
ha la partenza del motore a velocita minima (in senso orario con F16= 0xx3, ed in senso
antiorario con F16= 1xx3), alla ricerca del finecorsa origine assi. Incontrando il finecorsa la
tensione sul pin 14 passa da 5V a 0V provocando l'arresto in rampa del motore. Al termine
delle procedure di azzeramento sopra descritte & possibile comandare

la partenza del motore con i pulsanti della tastiera o da contatti sul connettore
posteriore (vedi Fig.: 4.1). Utilizzando i contatti su pin 13 e 15, ricordiamo che occorre riaprire il
contatto dopo la chiusura. Lo stop si effettua chiudendo entrambi i contatti
contemporaneamente e riaprendoli subito dopo. Allo scopo di evitare errori di posizione con
'uso di riduttori con rapporto periodico utilizziamo due frazioni composte mediante quattro
funzioni per esprimere il apporto

F33,F40 Impulsi.encoder
F34 F41 Giri.albero.lento

I valori massimi raggiungibili con le funzioni indicate sono 9999, pertanto il campo di variazione
del rapporto e
1 1 9999, 9999

*

=
9999 9999 1 1

Per stabilire i valori piu opportuni delle funzioni F33, F34, F40, F41, occorre tenere presente la
seguente regola

F33 _ Giri.albero.motore F40 _ Im pulsi.encoder
F34  Giri.alberalento F41 Giri.albero.motore

F33,F40
F34 F41

E' comunque indispensabile che il prodotto sia uguale a:

Giri.albero.motore, Impulsi.encoder L Im pulsi.encoder
— — e pertanto si ottiene ——
Giri.albero.lento Giri.albero.motore Giri.albero.lento

Dato che la maggior parte dei riduttori ad assi paralleli hanno un rapporto

i Pr odotto.denti .ruote.condotte
~ Prodotto.denti.ruote.conduttrici ’

non esprimibile con una sola frazione con numeratore e

F33 Giri.albero.motore

denominatore a quattro cifre, risultano soltanto vicini i rapporti e—— .
F34 Giri.albero.lento

Esempio di calcolo delle funzioni F33, F34, F40,F41
Motoriduttore tipo Mini Motor PAR con rapporto 6.487 e con encoder a 512 impulsi giro

Denti.ruote.condotte ~ 33*27 F33 999 F40 512
Denti.ruote.conduttrici  14*11 F34 154 F41 1

Per ottenere una precisione elevata nel posizionamento dell'albero lento e consigliabile
utilizzare riduttori a vite senza fine o epicicloidali con rapporti di riduzione finiti.
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APPENDICE "G"
- Controllo di posizione per 7 posizionamenti assoluti programmabili selezionabili da connettore
posteriore.

Per questa opzione é richiesto I'uso di un encoder a due canali con un numero di impulsi giro >

100 vedi Figl3. Questo tipo di controllo & attivato impostando nella funzione F16 il valore

(xxx4). Occorre specificare i valori dei posizionamenti tramite le funzioni F43, F44, F45, F46,

FA47, FA48, F49. Dopo l'accensione dell'lnverter € necessario attuare la procedura di

azzeramento che risulta essere il punto di riferimento (valore 0) per tutti gli spostamenti. Tale

procedura deve essere eseguita nel modo seguente :

1. Apertura dei contatti “1”, “2”, “3” per la selezione dell’azzeramento.

2. Chiusura del contatto “Start” per la partenza del motore con ricerca del finecorsa.

3. Arresto del motore in controllo di posizione alla commutazione del finecorsa origine asse (Pin
14 da +5V a 0V).

4. Riapertura del contatto di “Start” per permettere la successiva selezione delle posizioni
desiderate.

Dopo 'azzeramento € possibile eseguire i posizionamenti nel seguente modo :

1. Selezione della quota voluta attraverso I'opportuna chiusura o apertura dei contatti “1”, “2”,
“3” secondo la seguente tabella.

POSIZIONE N° VALORE CONTATTI CHIUSI
0 AZZERAMENTO
1 F43 1
2 F44 2
3 F45 1 2
4 FA6 3
5 F47 1 3
6 FA8 2 3
7 F49 1 2 3

2. Chiusura del contatto di “Start” per determinare la partenza del motore fino al
raggiungimento della posizione selezionata.
3. Riapertura del contatto di “Start” per consentire una nuova selezione di posizione.

NB: Il contatto di “Start” puo essere tenuto costantemente chiuso durante la selezione delle
posizioni, purché il tempo di commutazione dei contatti “1”, “2”, “3” sia inferiore a 10 ms.

Per controllare 'avvenuto posizionamento € disponibile un’uscita (Pin2 0 +5Vdc 5mA ) che
commuta da OV durante lo spostamento a +5V a posizione raggiunta, impostando F42=0000 .
Le posizioni impostate nelle funzioni F43, F44, FA45, F46, F47, FA8, F49 sono espresse in
impulsi encoder, ma possono essere adattate all’'unita di misura desiderata impostando il
rapporto di riduzione (F33+F34) e il fattore di posizione (F40+F41).

Esempio :
1. Motoriduttore i=7.5, Encoder=512 Imp. giro, avanzamento 5 mm/giro.
Volendo impostare gli spostamenti in mm occorre impostare le funzioni F33+F34,
F40+F41 nel seguente modo :
F33+F34=75+10
F40 + F41 =512 +5
Per ottenere una precisione elevata nel posizionamento dell'albero lento € consigliabile
utilizzare riduttori a vite senza fine o epicicloidali con rapporti di riduzione finiti.
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COSTRUZIONI ELETTROMECCANICHE

VIA ENRICO FERMI, 5
42011 BAGNOLO IN PIANO (REGGIO EMILIA)
ITALIA

TEL. : 0522/951889
FAX : 0522/952610

DATI E DESCRIZIONI NON SONO IMPEGNATIVI

LA DITTA COSTRUTTRICE SI RISERVA DI APPORTARE, SENZA
PREAVVISO, TUTTE LE MODIFICHE RITENUTE NECESSARIE
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