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T VERIFICA ALL'ATTO DEL RICEVIMENTO

All'atto del ricevimento dell'apparecchiatura accertarsi che essa non presenti segni di danneggiamento e
che sia conforme a quanto richiesto, facendo riferimento alla targhetta adesiva posta sulla parte anteriore
del convertitore e di cui nel seguito si fornisce una descrizione. Nel caso di danni rivolgersi alla compagnia
assicurativa interessata o al fornitore.

Se I'apparecchiatura viene immagazzinata prima della messa in servizio, accertarsi che le condizioni
ambientali del locale in cui viene collocata siano accettabili (temperature comprese tra -20°C e +60°C,
umidita relativa inferiore al 95% e totale assenza di condensa).

La garanzia copre i difetti di fabbricazione. I produttore non si assume alcuna responsabilita per danni
verificatisi durante il trasporto o il disimballaggio.

In nessun caso ed in nessuna circostanza il produttore sara responsabile di danni o guasti dovuti ad errato
utilizzo, abuso, errata installazione o condizioni inadeguate di temperatura efo umidita, presenza di
sostanze corrosive, nonché per guasti dovuti a funzionamento al di sopra dei valori nominali. Il produttore
non sara responsabile di danni conseguenti o accidentali.

La garanzia del costruttore, salvo diverse soluzioni accettate, ha durata di mesj 12 a partire dalla data di
consegna,

i T —

~ -Ghisalba S.p.A - - MADE IN ITALY -

. g s 5 1
TveE L e U.350 Digital AC/DC DRIVE | /! 2
e b Circuit (BB)A(BE)C - e e | 3

e _:_22006_103:5.35NUU:_" L G |
INPUT I Control AC2PH 380..500Vac {OFZAVdelinmar © ey 1 4

. | ARMATURE AC3PH 500Vac max 50/60Hz_2! T

o L FIELD AC2PH 380..500Vac 50/60Hz 15A
OUTPUT | ARMATURE 520Vdc max 350A (+150%) ™~ §
e FIBLD 0:496Vde 4547 o v - . T .
8
LEGENDA
1. La denominazione dell'apparecchiatura & CNP U.350, ed & un azionamento digitale CA/CC.

Si tratta della sigla che individua la configurazione a due ponti trifasi totalcontrollati in
antiparallelo costituenti la sezione di potenza presente nel convertitore.

3. Sono riportati, rispettivamente prima e dopo un punto di separazione, il codice principale ed il
codice taglia dell'apparecchiatura (codici Ghisalba).

4, La sezione di controllo pud essere alimentata con una tensione alternata monofase 380 ...
500Vca, oppure (ovviamente ad una diversa coppia di terminali) con una tensione continua di
24Vce.

5. La sezione di armatura pud essere alimentata con una tensione alternata trifase di 500Vca max,
ad una frequenza di 50/60Hz, assorbendo a carico nominale una corrente alternata trifase di
287A.

6. La sezione di eccitazione pud essere alimentata con una tensione alternata monofase 380 ..,
500Vca, ad una frequenza di 50/60Hz, assorbendo a carico nominale una corrente alternata di
15A. :

7. L'apparecchiatura pud fornire in uscita sull'armatura 520Vecc max con 350A continuativi
(ammesso un sovraccarico massimo del 150% della corrente nominale con un determinato duty-
cycle).

8. L'apparecchiatura pud fornire in uscita sull'eccitazione 425Vcc max con 15A continuativi.
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e i
Z PROCEDURA ESSENZIALE DI MESSA [N SERVIZIS

2.1 INTRODUZIONE

Nel seguito della presente sezione sono riportate le principali verifiche ed operazioni da effettuare per una
regolazione ottimale del convertitore tipo CNP.,

Si suppone che I'Utente abbig gia dimestichezza con I'ufilizzo della tastiera: in caso contrario si faccia
riferimento alla sezione TASTIERA E DISPLAY ALFANUMERICO.

Per semplicitd, si fa riferimento al funzionamento del convertitore nella modalita che prevede I'invio agli

Per ogni ulteriore informazione sulla funzione dei vari morsett; hardware o parametri software, e per ogni
altro dettaglio in generale, si vedano le corrispondenti sezioni del presente manuale.

In particolare, fare costante riferimento alla sezione COLLEGAMENTI DI POTENZA insieme alla sezione
COLLEGAMENTI DI SEGNALE per un corretto utilizzo dei terminali hardware, allo SCHEMA FUNZIONALE
A BLOCCHI ed alla sezione ELENCO DEI PARAMETRI per la corretta impostazione dei parametri software,

2.2 VERIFICHE PRELIMINARI

2.2 All'atto dell'installazione, verificare dalla farghetta adesiva riportata sul pannello frontale che il
valore della tensione di rete previsto per |'alimentazione dellg sezione di potenza alle barre [1-2-3 non sic
superiore al massimo prescrifto (standard 440Vcq per CNP U e CNP R), e che la fensione di
alimentazione per il regolatore di campo ai mors. E1-2 e per la sezione di controllo ai mors, 53-54 sia
compresa nel range prescritto (standard 380 ... 500Vca).
Quest'ultima verifica non & ovviamente necessaria se si infende alimentare la sezione dj controllo con una
tensione continua di 24Vee ai mors. 40-42, la qual cosa & sempre possibile senza alcun aggiustamento
hardware.
Di serie, I'apparecchiatura & alimentabile ai mors. 53-54 {sezione di controllo) con
una fensione alternata monofase compresa nel range 380 ... 500Vcq. Su richiesta,
I'apparecchiatura & alimentabile ai mors. 53-54 con una fensione alternata
monofase compresa nel range 200 ... 240Vca,

NOTA Di serie, I'apparecchiatura & alimentabile ai mors. E1-2 (regolatore di campo) con

una tensione alternata monofase compresa nel range 380 ... 500Vca. Per poter
alimentare i mors. E1-2 con una tensione alternata monofase compresa nel range
200 ... 240Vca occorre inserire il jumper J1 sulla scheda deflussatore ES734, nella
posizione “230 ON”.

2.2.2  Verificare inoltre che la taglia del convertitore non sia sovradimensionata rispetto alla corrente
nominale del motore: in prafica & opportuno che quest’ultima non sia inferiore a circa il 75% della
corrente nominale del convertitore,

2.2.3  Effettuare un controllo accurato del cablaggio, facendo riferimento alle sezioni COLLEGAMENT] DI
POTENZA e COLLEGAMENTI DJ SEGNALE, riportate nel presente manuale: verificare in particolare che un
contatto ausiliario NO del teleruttore KM sia stafo posto in serie al contatto di ENABLE syl mors. 24,

2.2.4  Collegare la calza dej cavi schermati relativi ai segnali analogici al potenziale di terra nel modo
pit diretto possibile, utilizzando i tre fermacavi a collare appositamente predisposti sul fondo del carter di
supporto delle scheda comando.
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2.3 CONTROLLIE CONFIGURAZION! PRINCIPALI

he]

3.1 Alimentare la sezione di controllo ed il regolatore di campo dell’apparecchiatura (ad esclusione
della sezione di potenza): i quattro LED visibili dalla piccola asola rettangolare praticata syl
coperchio dovianno essere tuthi spenti.

Se sul display compare la visualizzazione di un allarme, effettuarne il reset: cio pud
essere offenuto premendo contémporaneamente i tasti “PROG” & “SAVE" della
tastiera frontale, oppure per mezzo di uno degli ingressi digitali configurabili MDIx

NOTA  programmando i par. C]30(13])(132)(133){134)(135] al valore O:Reset (tale
configurazione & di default su MDIT al mors. 28). Nel caso in cui la visualizzazione
dell’allarme non scompaia dal display (se quindi la causa dell’allarme persiste)
consultare il manuale alla sezione PARAMETR DI ALLARME,

NOTA L'eventuale modifica di talj parametri, come per qualunque dltro, richiede prima
@ I"aver portato ad 1 il valore del par. POQO.

E opportuno  effettuare il salvataggio su EEPROM anche per tutte le altre
NOTA impostazioni che verranno indicate nel seguito della presente procedura.

In caso contraric i dali  immess; verranno  persi allo  spegnimento

dell’apparecchiatura.

Il livello di programmazione programmato di default sul par. PO03 & quello
denominato 0:Basic, che rende accessibile, e modificabile, solo un risfretio numero
‘@ NOTA di parometri poiché & rivolto ad una messa in servizio rapida e semplificata. Se nel
corso della presente procedura di messa in servizio viene presentata lg possibilita
(o l'opportunits) di variare dei parametri non compresi in tale livello di
programmazione, allora occorre impostare sul par. POO3 il valore 1:Advanced.

2.3.2 In assenza di allarmi memorizzati, il display continuerd generalmente a visualizzare la pagina
Status, @ meno che tramite il par. PO04 (FirstPage) non sia stata programmata lo pagina KeyPad. Nella
pagina Status, in assenza di allarmi memorizzati, compare I'indicazione Drive OK, la versione software
istallata, il tipo di convertitore, la taglia e la tensione massima di alimentazione applicabile alla sezione di
potenza. In caso contrario, & questd la pPagina in cui vengono visualizzati eventuali Allarmi o Warnings.
Qui di seguito viene riportato un esempio di possibile visualizzazione.

Drive OK - D4.01
CNP U.100 P440
Nell’esempio sopra riportato, si deduce che vi & assenza di allarmi, che la versione software istallata & |a

D4.01 e che si tratta di un CNP R con corrente di uscita continuativa di 100A e tensione trifase massima
applicabile alla sezione di potenza di 440V,

Se sul display compare il warning WO03 (Imax[T2] <100%), cio sta a ricordare che
occorre ruotare il trimmer T2 in senso completamente orario, poiché la posizione
di non completemente in orario causerebbe una discordanza tra i vari valor

: impostati del limite di corrente e la massima corrente di armatura ottenibile, nel

NOTA P . ol
/ w \ senso che quest'ultima risulterebbe inferiore al dovuto.

I trimmer in oggetto & sul bordo destro della scheda ES800, in prossimita dei due
display o sette segmenti visibili dalla piccolo apertura sul coperchio del
convertitore.

2.3.3  Verificare che I'eventuale gruppo di ventilazione funzioni con regolarita soffiando aria dal basso verso
I'alto.
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2.3.4  Lapporecchiatura sta gid alimentando I"awvolgimento dj campo del motore, secondo il valore d
risparmio (Field Economy) impostato sul par. CO14, '

Impostare allora sul par. CO10 (valore di default: 10%) lo'percentuale dello correrite nominale di campo del
motore rispetto alla corrente nominale di campo del convertitore. [ valori standard della corrente nominale di
campo del convertitore risultanc essere 5A per il CNP.100max, 154 per il CNP.150min Gr. 1 e 354 per

il CNP Gr. 2(A) e MODULARE S,

Se desiderato, variare anche I'impostazione della corrente di campo a riposo sul par. CO14 (valore di default:
10% di C010), e del ritardo alla riduzione del campo sul par. CO15 (valore di defauli: 240s).

Eventualmente, nel caso si desideri alla partenza un boost sullg corrente di campo, impostare
convenientemente il valore del par. C017 (valore di default: 100%) e del par. CO18 (valore di default: 10s),
inserendo la funzione per mezzo di uno degli ingressi digitali configurabili MDIx programmando | par.
C?BO(TBI)[]32](133)(]34)(135) al valore 11:FldFrcEnabled. Cis perd potrebbe non avere praticamente
effetto se I'aumenio di corrente di campo non produce un aumento apprezzabile del flusso di campo, e cio
limita abbastanza le possibilita di applicazione di tale funzione.

2.3.5 Nei casi in cui occorre una regolazione dinamica della corrente di campo in deflussaggio (con
refroazione di velocitts diversa da quella di armatura), oltre ol par. CO10 ed al par. CO14 gia visti, occorre
programmare la tensione nominale di armatura del motore sul par. CO12 (valore di default: 1000V), la
percentuale della velocitd massima di inizio deflussaggio sul par. CO11 (valore di default: 33%), ed il
limite al valore minimo della corrente di campo sul par. C016 (valore di default: 25% di CO1 0).

Come riportato nel cap. REGOLATORE D CAMPO, si suggerisce di impostare I'ultimo valore al 75% circa
della corrente di campo minima di targa del motore, corrispondente alla velocita massima.

2.3.6  Verificare che il valore nominale della tensione di alimentazione della sezione di potenza coincida
con quanto impostato sul par, CO30 (valore di default: 400V): se necessario, modificarne il valore,

2.3.7  Portarsi sul par. CO00 (valore di default: 100%) ed impostare il valore percentuale della corrente
nominale di armatura del motore rispetto alla corrente nominale di armatura del convertitore,
Eventualmente impostare anche un’appropriata costante termica sul par. CO02 (valore di default: 300 s),
seguendo le indicazioni di massima riportate sul presente manuale nel capitolo dedicato al parametro in
oggetto.

2.3.8  Scegliere il tipo di funzionamento dell'anello di corrente per mezzo del par. CO51 (valore di
default: PI). Si consiglia di lasciare la selezione di default di C051 al valore I:Predictive=>J1 solo quando
si desideri avere una risposta molto rapida nel caso di un CNPR in retroazione da dinamo tachimetrica

o encoder, a meno che perd il carico non sia caratterizzato do una coppia di inerzia molio minore della
coppia resistente.

2.3.9 Se si sceglie la seconda modalite (algoritmo di tipo predittivo), si raccomanda di spostare dalla
pos. 1 alla pos. 0 il jumper J1 della schedina ES729/1 (all’interno dell'apparecchiatura, innestata sulla
scheda pilotaggio ES728/2), e di eseguire a questo punto 'autotaratura di corrente, ponendo il par. PO01
al valore 1:Current, e seguendo le istruzioni che compaiono a display (vedi anche la sezione TARATURA
AUTOMATICA).

Se invece si lascia la prima modalite (regolatore Pl), proseguire con il prossimo punto della presente
Procedura,

2.3.10 Portarsi sul par. CO70 {valore di default: Retroazione di dinamo tachimetrica 80 ... 250V) ed
accertarsi che il tipo di retroazione di velocita impostato sia quello desiderato.

2.3.11 Se la retroazione & da dinamo tachimetrica, verificare la corretiezza del valore impostato su C070
(tra i valori 0-1-2), il quale dev'essere concorde con il morsetto utilizzato per ricevere il segnale dalla
dinamo. Successivamente, se il rapporto di trasduzione della dinamo tachimetrica impostato nel par.
C074 (valore di default: 60V / 1000 RPM) & quello giusto, impostare la velocita corrispondente al
riferimento massimo, in giri al minuto, nel par. PO10 (valore di default: 2500RPM),
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E necessario impostare sul par. C074 e sul par. PO10 dei valori tali per cui il

A NOTA prodotto CO74+P010 ron superi il valore di 25V se CG70 =0, 80V se C070 =

/ @ \ , 1, 250V se CO70 = 2. In caso contrario, cid provocherd malfunzionamenti nel
confrollo di velocity da parte del convertitore.

2.3.12 Se la refroazione & da encoder, verificare che i rapporto di trasduzione del segnale fornito,
impostato sul par. C072 (valore di default: 1024 impulsi/giro), sia quello giusto altrimenti variare
quest’ultimo di conseguenza.
La velocité corrispondente al riferimento massimo, in giri al minuto, va sempre impostata nel par. PO10
(valore di default: 2500RPM).

E necessario impostare sul par. C072 e sul par. PO10 dei valori tali per cui il
prodotto CO72+P010 non superi il valore di 102.400kHz (che & quello che si
oftiene do un encoder che fornisce ad es. 1024 impulsi/giro e che pud ruotare ad
NOTA | 1024 - 6000
una velocitd max. di 6000 RPM: 102400 = —————), altrimenti cid provocherd
60
malfunzionamenti nel controllo di velocita da parte del convertitore,

2.3.13 Se la retroazione & da armatura, impostare nel par. PO11 (valore di default: 400V per CNPR,
460V per CNPU) la tensione di armatura corrispondente al riferimento massimo, in Volt.

2.3.14 A meno che si tratti di un CNPU, di un CNPR in retroazione di armatura o nel caso in cui il
momento di inerzia del carico sia fortemente variabile (ad es. in un bobinatore), si puo a questo punto
eseguire I'autotaratura di velocita, ponendo il par. PO01 al valore 2:Speed e seguendo le istruzioni che
compaiono a display (vedi anche la sezione TARATURA AUTOMATICA).

2.3.15 Occorre infine o questo punto eseguire |'autotaratura della caduta resistiva di armatura Rxl,
ponendo il par. POOT al valore 3:Rxl e seguendo le istruzioni che compaiono a display (vedi anche la
sezione TARATURA AUTOMATICA). Non eseguendo invece fale autotaratura, e losciando il par. PO8S al
valore di default di OV, il converfitore non & in grado di calcolare la forza controelettromotrice e
visualizzarla nel par. MOO7 (BEMF), né & in grado di mantenere costante la forza controelettromotrice
durante la regolazione dinamica della corrente dj campo in deflussaggio o nella refroazione di armatura
(tframite la compensazione effettuabile con il par. P08, il cui valore viene definito come percenivale del
par. PO88).

2.4 FUNZIONAMENTO COME CONTROLLO DI VELOCITA

2.4.1 Relativamente ai tre principali tipi di retroazione di velocita  (dinamo tachimetrica, encoder,
armatura), si & gia defto alla precedente sezione CONTROLL| E CONFIGURAZIONI PRINCIPALI come
programmare la velocita corrispondente al riferimento massimo.

Come ingressi analogici viene generalmente utilizzato I'ingresso principale REF tra i mors. 5 e 7 (in modo
comune, in modo differenziale, o inviando un riferimento 0(4) ... 20mA dopo aver predisposto il jumper
JP7 della scheda ES801 in pos. 2-3). All'ingresso in oggetto & possibile applicare la funzione di rampa.

In alternativa, & possibile utilizzare I'ingresso IN T tra i mors. 11 e 13 (in modo comune, in modo
differenziale, o inviando un riferimento 0(4) ... 20mA dopo aver predisposto il jumper JP8 della scheda
ES801 in pos. 2-3).

Infine pud esser utilizzato I'ingresso IN 2 tra il mors. 17 e lo 0V, oppure I'ingresso IN 3 tra il mors. 19 e lo
av.

programmare sui parametri relotivi agli operatori Gain e Bias & dato nel capitolo

NOTA: qualora si intenda utilizzare un riferimento 0(4) ... 20mA, il valore da
f\l’f NOTA
SEGNALI DI INGRESSO / USCITA IN MILLIAMPERE.
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iii ATTENZIONE Accertarsi che alla massima velocita ed alla massima corrente, la tensione di
L]

armatura in uscita non superi il valore nominale del motore.

La stabilitd di funzionamento diventa generalmente pit critica ol diminuire del
valore massimo programmato per la velocitd, in corrispondenza al riferimento

‘ﬁ NOTA mgssimo. Per programmare velocitd massime particolarmente basse, conviene
quindi non agire sulla regolazione della refroazione, ma deamplificare il
riferimento tramite la funzione Gain relativa all'ingresso analogico scelto (vedi in
proposito il capitolo OPZIONI NEL CONTROLLO DI VELOCITA).

2.4.2 |l valore del riferimento per la marcia ad impulsi (jog) pud essere scelto tra i fre programmati sui
par. P222 ... P224 (valori di default: +5 %,-5 % e 0 % rispettivamente), mentre la selezione del particolare
valore programmato va effettuata con una combinazione di massimo due ingressi digitali configurabili
MDIx programmando i par. C130(131)(132)(133)(134)(135) ai valori 12:JogA e 13:JogB (tali due
configurazioni sono di default rispettivamente su MDI2 al mors. 30 e su MDI3 al mors. 32: per la
corrispondenza vedi la tabella riportata nel capitolo relativo ai par, P222 ... P224),

2,5 GESTEON‘E DELLE RAMPE NEL CONTROLLO DI
VELOCITA

2.5.1 Il riferimento applicato alle rampe verrd indicato nel seguito di questo Manuale (e nello SCHEMA
FUNZIONALE A BLOCCHI) come Ref n. Si possono inserire dei tempi di rampa per tale
riferimento Ref n impostandone il valore sui par. PO30 ... PO35 (valori di default: 0s), o anche
inserire degli arrotondamenti tramite il par. PO38 ed il par. PO39 (valori di default: 0s).

. Tra i tempi di rampa ed i tempi di arrotondamento dev'essere verificata ung
NOTA  deferminata relazione di disuguaglianza, riportata nella nota presente nel capitolo
RAMPE SUL RIFERIMENTO.

2.5.2  Lerampe per la mardia ad impulsi sono invece definite dal par. P221 (per default le stesse applicete al riferimento Ref
n), e conseguentemente, a seconda della scelta fatta su d esso, dai par. PO30 ... PO35 (valori di defauli:
0s), oppure dal par. P036 e dal par. PO37 (valori di default: 0s).

2.5.3 Itempi di rampa e arrotondamento, definiti dai par. PO30 ... PO35, PO38, P39, possono anche
essere variati dall’esterno in modo continuo per mezzo di uno degli ingressi analogici configurabili,
programmando i par. C120(121)(122) ad uno dei valori 3:Ramps reduct. ... 7:tDN-reduction, o possono
essere ridofti a zero per mezzo di uno degli ingressi digitali configurabili MDIx programmando i par.
C130(131)(132)(133)(134)(135) al valore 7:Ramps Disabled.

2.5.4 Con rampe di durata media puo essere conveniente I'inserimento dell’aumento automatico del
tempo integrale durante la rampa tramite il par. PO8S (per default escluso).

2.6 OPZIONI NEL CONTROLLO DI VELOCITA

2.6.1 Al segnale entrante agli ingressi analogici REF, INT, IN2, IN3 possono essere applicati gli operatori
Gain (rispettivamente con il par. P122, par. P128, par. 131 e par. P134, con valore di default: 100%),
Bias (rispettivamente con il par. P121, par. P127, par. P130 e par. P133, con valore di default: 0%) e
Polarita (rispeftivamente con il par. P120, par. P126, par. P129 e par. P132, con valore di default:
Bipolare).

Infine, a tutti i quattro ingressi in oggetto & applicabile I'operatore Reverse (tramite gli ingressi digitali
configurabili MDIx programmando i par. C130(131)(132)(133)(134)(135) al valore 5:Reverse: tale
configurazione ¢ di default su MDI6 al mors. 38).
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Se sulla tastiera & acceso o lampeggiante il LED LOC SEQ, I'inversione di polaritéd puo essere anche
oftenuta premendo il tasfo “REVERSE”. . '

Il riferimenio internamente generato, risultante dall’applicazione dei suddetti operatori, & visualizzato
rispettivamente dai par. MO14, M0O10, MO11 ed M012.

2.6.2  Per oftenere il riferimento Ref n applicato alle rampe pud essere scelto uno fra i riferimenti preimpostati di
marcia programmati (fino ad un numero massimo di sette) sui par. P21 1(212)(213)(214)(215)(216)(217) [valori di
default: +5 %, +20 %, +10 %, 0 %, -5 %, -20 %, -10 %, rispettivamente). Cid pud esser attuoto selezionando il
riferimento di inferesse con la combinazione di un numero massimo di ire ingressi digitali configurabili MDIx
programmando i par. C130(131)(132)(133)(134)(135) ai valori 1:Preset Speed A, 2:Presei Speed B e 3:Preset Speed C
(per la corrispondenzo vedi la tabella riportata nel capitolo relativo ai par. P211 ... P217: la funzione 1:Preset Speed A
¢ di default su MDI4 al mors. 34). Anche a tali riferimenti preimpostati di marcia & applicabile la funzione Reverse
descritta nel precedente punto. L'inserimento di un riferimento preimpostato di marcia richiede ad ogni modo la
chiusura del contatto di START.

2.6.3  Per il riferimento di velocits Ref n applicato alle rampe & possibile selezionare la polaritd ammessa framite il
par. PO12 (valore di default: Bipolare).

Per tale riferimento & anche definibile il valore massimo con il par. PO13 ed il par. PO15 (valori di default: +100% e -
100%, rispeitivamente): tale limite vale anche per il riferimento globale n sefpoint.

Dopo aver programmato una polarita di un solo segno sul par. PO12 si inserisce un valore di velocitd minima sia per il
riferimento Ref n applicato alle rampe che per il riferimento globale di velocita n setpoint tramile il par. P014 ed il par.
P016 (valori di defaul: 0%).

Il disinserimento dello velocitd minima si pud ad ogni modo oftenere chiudendo uno degli ingressi digitcli configurabili

MDilx, una volta programmato i par. C130(131)(132)(134)(135) al valore 9:MinSpdDisabled.

2.6.4  Sesi ¢ in retroazione di dinamo tachimetrica o encoder, allora si pud programmare, in coso di eventuole
guasto sul segnale di refroazione, la commutazione automatica verso la retroazione di armatura tramite il par. C155
(valore di default: Allarme incluso).

Se inoltre & abilitata lo regolazione della corrente di campo in deflussaggio, allora per fare in modo che in caso di
guasto della retroazione la velocitd di rotazione rimanga approssimativamente costante, come spiegato nel cap.
REGOLATORE DI CAMPO, va programmato sul par. PO11 (default 400V) lo stesso valore impostato nel par, CO12.

2.6.5 Sesi & in retroazione di armalurg, si pud inserire la compensazione della caduta Rxl tramite il par. P086
(valore di default: 100%), il cui valore rappresenta una percentuale del par. P88 calcolato con I'autotaratura
eseguibile ponendo il par. PO01 al valore 3:Rxl,

2.6.6  Nel caso in cui con riferimento zero il motore tende lentamente a ruotare, nel caso in cui ciod vi sia un offset
sull’errore di velocitd, & possibile arrestare il motore regolando il par. PO87 (valore di defoult: 0%).

2.6.7  E possibile avere una limitazione del valore dell’angolo di accensione, sia nel trosferimento di energia verso
il carico, sio nella rigenerazione di energia verso la rete, regolando rispettivamente il par. P230 (valore di default: 30°
per CNPR e 25° per CNPU) ed il par. P231 (valore di default: 1509),

2.6.8  Per evitare over-shoot di velocité che pofrebbero manifestarsi con variazioni rapide di riferimento a carico
costante (convertitore in limite di corrente), oppure per evitare perdite momentanee di velocitd nel caso di variazioni
rapide di carico a riferimento costante, pud essere opportuno inserire I'‘adattomento automatico dei parametri (per
default escluso) tramite il par. PO82 e tutti gli altri parametri correlati. La diversité di programmazione che & opportuno
effettuare nei due casi viene evidenziata nel capitolo ADATTAMENTO AUTOMATICO PARAMETRI DI VELOCITA.

2.7 FUNZIONAMENTO COME CONTROLLO DI CORRENTE (COPPIA)

2.7.1 In generale, occorre effettuare un controllo di corrente (coppia) in casi quali ad esempio i controlli
di tiro su un materiale in svolgimento o avvolgimento, oppure quando si controllano macchine
meccanicamente solidali ad altre, tra le quali occorre definire una corretta ripartizione di coppia.
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2.7.2 Nel primo caoso solitamente si attua una semplice regolazione esterna del limite di corrente,
ufilizzando uno degli ingressi anaiogici configurabili, programmando i par. C120(121){122) ad uno dei
valori 8:Ext. currlim. ... 10:BrdgB ext.lim., con polarita del segnale utilizzato selezionabile sui par.
P126(129)(132) (valore di default: Bipolare).

NOTA In questa modalita di funzionamento, il riferimento di velocita dev’essere tale da
mantenere, in ogni istante, il convertitore in limite di corrente.

2.7.3  Nel secondo caso si attua solitamente una diretta impostazione del riferimento di corrente. Per
utilizzare I'ingresso principale REF tra i mors. 5 e 7 si pud allora programmare il par.C050 al valore
3:Iref=Vref (valore di default: Pl operating) se si desidera una configurazione permanente, oppure si pud
chivdere  uno  degli ingressi  digitali  configurabili  MDIx programmando i par.
C130(131)(132)(133)(134)(135) al valore &:Slave Enabled se si desidera che l'impostazione del

riferimento di corrente venga attuata solo dietro comando esterno.

L'impostazione di un riferimento di corrente puo essere fatta indifferentemente agli
ingressi analogici REF, INT, IN2, IN3, dopo averli programmati allo scopo.

In particolare, se si desidera utilizzare I'ingresso principale REF tra i mors. 5 e 7, ci
sono dei parametri separati (diversi cioé da quelli che agiscono quando si tratta di
un riferimento di tensione / velocita) per il Gain, il Bias e la Polarité: in particolare,
la funzione Gain viene programmata sul par. P125 (valore di default: 100%), la
funzione Bias viene programmata sul par. P124 (valore di default: 0%) mentre la

NOTA  funzione Polaritd viene programmata sul par. P123 (valore di default: Bipolare).

Se invece si desidera utilizzare I'ingresso analogico ausiliario IN 1(2)(3) occorre
anzitutto programmare il par. C120(121)(122) al valore 2:/ loop add.ref. e far
contemporaneamente diventare [l'ingresso principale REF un riferimento  di
corrente, o permanentemente programmando il par.C050 al valore 3:lref=Vref
oppure temporaneamente chiudendo un ingresso digitale programmato al valore
6:Slave Enabled. Per ognuna di queste due ultime ipotesi, I'ingresso principale REF
va comunque tenuto collegato allo zerovolt.

Per una coppia di azionamenti che devono operare in configurazione MASTER /
SLAVE, il riferimento di corrente che dev'essere fornito dal convertitore master pud
essere ottenuto al mors. 8(10) programmando P150(153) = 4:Current ref. Poiché il
‘ NOTA livello standard del riferimento fornito dal convertitore MASTER & 5V alla corrente
@ nominale (MO0O3 = 100%), se occorre che anche il convertitore SLAVE, con fale
riferimento in arrivo all'ingresso analogico principale REF tra i mors. 5 e 7, eroghi

la propria corrente nominale, allora occorre impostare il guadagno P125
(IrefGain) al valore 200%.

2.8 OPZIONI NEL CONTROLLO DEL LIMITE DI CORRENTE

2.8.1 Sia nel controllo di velocita che in quello di corrente, rimane comunque attiva la limitazione
inferna di corrente, configurata generalmente come regolazione ad un unico valore tramite il par. PO50
ed il par. PO51 (valori di default: 100%), sempre come percentuale del valore nominale della corrente di
armatura fissata sul par. CO00 (valore di default: 100%).

Pit in particolare, se si desidera una regolazione a due valori, occorre anche programmare il par. P052
ed il par. PO53 (valori di default: 100%) fissando la soglia di velocita per la commutazione con il par.
PO54 (valore di default: 100%).

Se infine si desidera una regolazione iperbolica, va programmato il par. PO55, il par. P056 ed il par.
PO57 (valori di default: 100%).
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2.8.2 E possibile avere una sovralimitazione di corrente {ciog un innalzamento permanente del limite di
corrente], per richieste gravose di coppia, programmandone i‘entits con il par. P060 ed il par. P061
(valori di default: 100%). Se ‘la corrente effettivamente richiesta non rispetta il duty-cycle ‘massimo
ammissibile (il 150% della corrente nominale per 1m ogni 10m), si ha l'intervento dell’allarme AQ22
(Drive It Trip). -

2.8.3 Per oftenere invece un abbassamento del limite di corrente con comando esterno, occorre
chiuvdere  uno  degli ingressi  digitali  configurabili  MDIx  programmando i par.
C130(131)(132)(133)(134)(135) al valore 4:Clim (tale configurazione & di default su MDI5 al mors. 36),
dopo aver impostato I'entités dell’abbassamento del limite sul par. PO58 (valore di default: 50%).

2.8.4 Se si desidera abilitare o disabilitare uno o pit tra tutti i quadranti operativi del piano

coppia/velocité occorre programmare il par. C160 ... C163 (valori di default: 1° e 2° quadrante abilitato
per CNPU (da Vers. SW D4.01), e 1° ... 4° quadrante abilitato per CNPR).

2.9 USCITE ANALOGICHE E DIGITALLI

2.9.1 Le uscite analogiche configurabili OUT1 ed OUT2 sono disponibili ai mors. 8 e 10, con il
significato rispettivamente definito dal par. P150 e par. P153 (valore di default: OV). Alle uscite analogiche
OUTI1, OUT2 possono essere applicati gli operatori Gain (rispettivamente con il par. P152 e par. P155,
con valori di default: 100%), Bias (rispeftivamente con il par. P151 e par. P154, con valori di default: 0%)
e Polaritd (rispettivamente con il par. P157 e par. P158, con valori di default: Bipolare).

Spostando i jumper JP? e/o JP10 dalla pos. 1-2 (standard) alla pos. 2-3, le uscite analogiche in oggetto
diventano rispeftivamente uscite in corrente 0 ... 20mA (corrente solo uscente: per il valore da
pregrammare sui parametri relativi agli operateri Gain e Bias vedi il capitolo SEGNALI DI INGRESSO /
USCITA IN MILLIAMPERE).

2.9.2  Le uscite analogiche non configurabili sono due: n OUT al mors. 4 ed | QUT al mors. 6. Per
quest'ultima pud essere definita la polarité del segnale in uscita per mezzo del par. P156 (valore di
default: Bipolare per CNPR, e Solo Positivo per CNPU).

2.9.3 Le uscite digitali configurabili MDOx sono cinque, disponibili alle coppie di mors, 25-27, 29-31,
33-35, 37-39 e 41-43, con il significato definito dai par. P170(176)(182)(188)(194). Alle uscite digitali

configurabili  MDOx  sono  applicabili le funzioni On Delay (rispeftivamente con i par.
P171(177)(183)(189)(195) e valori di default: 0s), Off Delay (rispettivamente con i par.
P172(178)(184)(190)(196) e valori di default: 0s), Level (rispettivamente con i par.
P173(179)(185)(191)(197) e valori di default: 50%, 3%, 50%, 5%, 50%), Hysteresis (rispettivamente con i

par. P174(180)(186)(192)(198) e valori di default: 2%) e Logic (rispeftivamente con i par.
P175(181)(187)(193)(199) e valori di default: Normally Open).

2.10BACKUP E RESTORE DEI PARAMETRI SALVATI

2.10.1 Al termine della messa in servizio della macchina, quando si & certi della bonta delle varie
impostazioni fatte, si reccomanda di prendere nota di tutti quei parametri i cui valori sono stati variati (e
salvati) rispetto a quello di default, utilizzando I'apposita scheda riportata in chivsura del MANUALE
D’USO al capitolo PARAMETRI UTENTE MODIFICATI RISPETTO AL VALORE DI DEFAULT. In proposito, si
noti che ponendo il par. POOO al valore 2:Modified Parms, e poi scorrendo con i tasti freccia tutti gli altri
parametri, verranno visualizzati solo i parametri il cui valore corrente & diverso dal valore di default,

2.10.2 Infine, si raccomanda di effettuare un backup dei parametri salvati ponendo il par. PO02 al valore
2:WorkAreaBackup, in modo da poter, all’occorrenza, rendere disponibile il comando di restore dei
parametri di backup, effettuabile ponendo il par. PO02 al valore 3:Backup Restore.
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3 CARATTERISTICHE GERNERALE

3.1 DESCRIZIONE GENERALE

APPLICAZIONE

ALIMENTAZIONE

VENTILAZIONE

SOVRACCARICABILITA

REGOLAZIONE

REAZIONE DI VELOCITA

Le apparecchiature della serie CNP sono convertitori CA/CC a controllo
completamente digitale, adatti all’alimentazione del circuito di armatura e di
campo di motori in corrente continua, allo scopo di aftuare un controllo di
velocitd o di coppio, con funzionamento nei quottro guadranti per il CNPR,
oppure in due quadranti per il CNPU.

Per la sezione di controllo, da tensione alternata monofase 380...500Vca (oppure
200...240Vca a richiesta), tolleranza +10/-20%, prelevata direttamente dalla
tensione trifase di alimentazione della potenza, o diversa da essa, e comunque
non necessariamente in fase con essa. Oppure, a scelta, con tensione continua
+24Vec, tolleranza +15/-10%, senza alcun aggiustamento hardware.

Per la sezione di armatura, da rete alternata trifase o da gruppo elettrogeno
10...440Vca (a richiesta 10...500Vca, 10...600Vca  oppure 10...690Vca).
Tolleranza +10% sulla tensione massima applicabile, oppure +20% sulla tensione
nominale (C030) qualora la precedente tolleranza risuliosse  maggiore  di quest’ultima.
Tolleranza -15% sulla tensione nominale con CNPR, e -20% sulla tensione
nominale con CNPU. Frequenza di alimentazione 50/60Hz. Insensibilita al
senso ciclico delle fasi di potenza. Per il regolatore di campo, da tensione
alternata monofase 380...500Vca +10/-20% (per alimentare nel range 200 ...
240Vca occorre inserire il jumper J1 sulla scheda deflussatore ES734, nella
posizione “230 ON"). Frequenza di alimentazione 50/60Hz.

Naturale con flusso d'aria verticale fino al CNP.70, forzata dal CNP.100 in
poi. Possibilitd di montaggio THROUGH PANEL per tutte le taglie.

Innalzabilita del limite di corrente al 150% del valore nominale. Il ciclo di
sovraccarico massimo olfre il quale si ha l'intervento dell’allarme di protezione
consiste in una sovralimitazione di corrente al 150% per la durata di 1m, ripetibile
nel tempo con un duty-cycle di 1:10.

Completamente digitale o doppio anello di retroazione, interno per il controllo di
corrente, esterno per il controllo di velocitd / tensione. Presenza di due
microcontrollori di cui uno esclusivamente dedicato all’esecuzione del loop di
corrente, per il quale vi & la possibilitd di scelta tra un regolatore di tipo Pl oppure
- solo con il convertitore tipo CNPR - un algoritmo di tipo predittivo, per una
migliore dinamica della risposta. Regolatore di velocita di tipo adattative, con
parametri cutomaticamente variabili in funzione dell’errore di velocita. Possibilite
di scegliere tra due set di parametri di regolazione per I'anello di velocita, in
corrispondenza a due possibili situazioni diverse per il motore, quali la costante di
tempo meccanica, il rapporio di riduzione, il momento di inerzia ecc..

Da dinamo tachimetrica, da encoder oppure da retroazione di armatura, con
possibilitd di commutazione in medo automatico su quest’ultima in caso di guasto,
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CARATTERISTICHE
OPERATIVE.

TARATURA
AUTOMATICA

INTERFACCIA SERIALE

BUS DI CAMPO

PRECISIONE

INGRESSI ANALOGICI

RIFERIMENTI INTERNI

FUNZIONE RAMPE

Per il CNPR, funzionamento e reversibilitd completa nei quattro quadranti:
funzionamenio come moiore o freno nei due sensi di.rotazione, con il controllo di
velocitd o di coppia.

Per il CNPU, funzionamento come motore nel 1° quadrante, con controllo di
velocité o di coppia. Possibilita di funzionamento come freno nel 2° quadrante,
con controllo di velocita o di coppia. Per entrambi i tipi di convertitore, possibilite
di abilitazione o esclusione indipendente di ognuno dei singoli quadranti.
Possibilita di funzionamento a coppia / potenza massime disponibili costanti
tramite deflussatore di campo interno.

Il convertitore riconosce le caratteristiche fondamentali del motore e del carico, in
modo da calcolare automaticamente i parametri ottimali da inserire negli anelli di
corrente e di velocita.

Disponibile con protocolleo MODBUS sia secondo lo standard RS232-C che
secondo lo standard RS485. Per maggiori dettagli richiedere il manuale
INTERFACCIAMENTO CNP VIA MODBUS (cod. 16B0301A3).

Disponibile ProfiBus-DP. A richiesta InterBus, DeviceNet, ControlNet, CANopen.

Le grandezze che possono essere impostate in ingresso al CNP sono:

a) Gli ingressi digitali di START ed ENABLE, ed i sei ingressi digitali configurabili.

b) Il riferimento di velocitd / tensione, o di corrente.

Infine, il CNP puo replicare attraverso le proprie uscite analogiche o digitali
configurabili i segnali trasmessi in ingresso dal bus di campo, e analogamente
ritrasmettere verso il bus di campo degli ingressi analogici o digitali in ingresso.
Per maggiori dettagli richiedere il manuale INTERFACCIAMENTO CNP VIA
PROFIBUS-DP (cod. 16B0221A3).

+0.1% della velocité nominale in seguito a:

1) Variazioni di carico fino al 100% della coppia nominale.

2) Variazioni del valere efficace della tensione di rete di +10/-15% (o maggieri, a
seconda dei casi) rispetto al valore nominale.

3) Variazioni di temperatura di +10°C.

N. 3 input analogici configurabili e n. 1 fisso, con risoluzione a 12 bit + segno.
Possibilita di avere n. 2 input analogici in tensione #+10Vcc (resistenza di ingresso
20kQY) oppure in corrente 4+20mA (resistenza di carico 2000)), e per entrambi |
casi con ingresso differenziale oppure common-mode. Possibilita di applicazione
degli operatori Bias, Gain, Polarity, Reverse. Possibilitd di inserzione velocitd
minima.

Previsti n. 7 riferimenti preimpostati di marcia e n. 2 riferimenti jog. A disposizione
anche n. 1 riferimento di marcia utilizzabile per la funzione di Potenziometro
Motorizzato.

Interamente digitale con impostazione indipendente, eventualmente esterna, per
entrambe le direzioni di marcia, dello durata del tempo di accelerazione o
decelerazione. Comando esterno di azzeramento dei tempi di rampa. Possibilita
di arrotondamento iniziale o finale delle rampe con funzione del 2° ordine.
Allungamento automatico delle rampe di accelerazione o decelerazione, nel
, nel caso in cui il carico sia tale da richiedere una coppia
(rispettivamente motrice o frenante nei due casi) prossima a quella massima.
Allungamento automatico della rampa di decelerazione, nel CNPU, nel caso in
cui questa & minore del tempo di arresto libero in folle. In tal modo, la rampa
generata internamente al convertitore risulta in ogni caso sempre raccordata alla
velocitd reale del motore.

CNP
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USCITE ANALOGICHE

INGRESSI DIGITALI

USCITE DIGITALI

FUNZIONAMENTO IN
MODALITA LOCALE

REGOLAZIONI
DI MACCHINA

PROTEZIONI

N. 2 output analogici configurabili, con risoluzicne a 12 bit. Possibilita di
applicazione degli operatori Bias, Gain, Polarity. Segnale di tensione V Out
proporzionale alla velocitd di rotazione del motore. Segnale di corrente | Out
proporzionale alla corrente di armatura erogata (polaritd doppia o sole singola
positiva).

N. 6 input digitali configurabili per varie funzioni e n. 2 fissi per i comandi di
START ed ENABLE, tutti optoisolati. Comandabili anche da PLC con uscite statiche
tipo PNP.

N. 5 output digitali a relé configurabili. Sugli output digitali sono programmabili il
ritardo all'eccitazione, il ritardo alla diseccitazione, la logica positiva o negativa,
I'isteresi.

Per il funzionamenio in modalitd LOCALE il convertitore pud essere dotato di una
tastiera (non di serie) con display alfanumerico retroilluminato, n. 8 tasti e n. 8
LED. E possibile immettere i comandi di jog, marcia / arresto ed inversione del
riferimento da tastiera, oltre alla commutazione tra la modalitd LOCALE e la
modalitd usuale di lavoro memorizzata su EEPROM.

Detta tastiera pud anche essere asportata e/o remotata. Una volta configurato, il
convertifore pud funzionare anche senza il collegamento con la tastiera, e
rimangono comungque visibili aftraverso un’apertura praticota sul coperchio due
display a 7 segmenti della softostante scheda comando ES800 (assieme a quattro
LED) per le pit importanti indicazioni.

Nella scheda comando ES800 & presente una EEPROM (memoria non volatile) in
cui vengono memorizzati, al termine della tarature autematiche o su richiesta
dell’utilizzatore, | parametri caratteristici del convertitore e le varie regolazioni di
macchina. La EEPROM & un componente ad 8 pin montato su zoccolo, e quindi
facilmente asportabile ed inseribile su di un eventuale scheda di ricambio,
assicurando cosi la completa intercambiabilitd in caso di guasto, senza la
necessitd di dover ripetere la messa in servizio. Possibilitd di ripristino dei
parametri  di  defoult, oppure dei parametri relativi ad una particolare
configurazione di cui sia stato in precedenza effettuate il backup. Possibilita di
visualizzazione dei soli parametri con valore corrente da quello di default.
Possibilita di aggiornamento del firmware tramite down-load via seriale (uso di
memoria FLASH). Per maggiori dettagli richiedere il manuale AGGIORNAMENTO
FIRMWARE CNP VIA SERIALE (cod. 16B0211A1).

Da cortocircuito in uscita: fusibili extrarapidi, da montare esternamente a cura del

Cliente per il CNP Gr.1 ... 2A, e gia all'interno per il CNP MODULARE.S.

Da eccessivo ﬂ sui firistori: filtri R-C individuali, con varistori sulla rete trifase.
dt
Da mancata ventilazione convertitore: cllarme A002 da pastigla termica sul
dissipatore.
Da sovraccarico convertitore: allarme A022 da immagine termica Ixt dello stesso.
Da sovraccarico motore: allarme A021 da immagine termica 17 + dello stesso.
Da sovracorrente di armatura: allarme AQ03.
Da sovracorrente di campo: allarme AQQ09.
Da anomalia regolatore di campo: allarme A0O1, AD23.
Da sovratensione di armatura: allarme A010.
Da interruzione carico: allarme AQO4,
Da frequenza di rete instabile o fueri tolleranza: allarmi A006 ed AO12.
Da anomalia tensione trifuse di alimentazione: allarmi AQ07, A013, AD16 ed
AQ17, con possibilita di esclusione degli allarmi relativi a microinterruzioni di rete.
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NORMATIVA

Da anomalia retroazione di velocitd: allarme ADOS.

Da anomaiia autotaratura: allarmi AQTT, AQT14, ADT5, ADT8 ed AD19.
Da anomalia esterna generica: allarmi A020, AD29 ed A030.

Da anomalia EEPROM: allarmi A024, A025, A026 ed A031.

Da anomalia comunicazione seriale: allarme A027.

Da anomalia collegamento con il bus di campo: allarme A028.

| convertitori della serie CNP sono stati sviluppati, progettati e costruiti
conformemente ai requisiti della “Direftiva Bassa Tensione” e della “Direttiva
Compatibilits  Elettromagnetica”. Per cid che invece riguarda la “Direftiva
Macchine”, i convertitori sono considerati come un componente e non una
macchina completa. Per il soddisfacimento di questa direttiva Ghisalba

rilascia la Dichiarazione del Fabbricante relativa ai convertitori delle serie
CNPR E CNPU.

| convertitori in oggetio soddisfano in particolare le normative di seguito elencate.

DIRETTIVA BASSA TENSIONE (73/23/CEE e successiva modifica 93/68/CEE):

EN60146-1-1/IEC146-1-1: Convertitori a semiconduttori. Prescrizioni generali e
convertitori commutati dalla linea. Parte 1-1: Specifiche per le prescrizioni
fondamentali.

EN61800/1EC1800-2: Adjustable speed electrical power drive systems. Part 1:
Rating specifications for low voltage d.c. power drive systems.

EN50178: Electronic equipment for use in power installations. — grado di
inquinamento 2

EN60529/IEC529: Gradi di protezione degli involucri (Codice IP). — grado di
protezione |IPOO

EN60204-1/IEC204-1: Sicurezza del macchinario. Equipaggiamento elettrico
delle macchine. Parte 1: Regole generali.

DIRETTNVA COMPATIBILITA ELETTROMAGNETICA  (89/336/CEE e successive modifiche
92/31/CEE, 93/68/CEE e 93/97/CEE):

- IMMUNITA:

EN61000-4-2/IEC1000-4-2: Compatibilita elettromagnetica (EMC). Parte 4:
Tecniche di prova e di misura. Sezione 2: Prove di immunitd o scarica
eleftrostatica. Pubblicazione Base EMC, — livello 3: é6kV per scarica o contatto,
8kV per scarica in aria,

ENG61000-4-3/IEC1000-4-3: Compatibilitss eletiromagnetica (EMC). Parte 4:
Tecniche di prova e di misura. Sezione 3: Prova di immunita sui campi irradiati a

radiofrequenza. — livello 3: intensita di campo 10V/m

EN61000-4-4/IEC1000-4-4: Compatibilita elettromagnetica (EMC). Parte 4:
Tecniche di prova e di misura. Sezione 4: Prova di immunita a transitori/treni
eletirici veloci. Pubblicazione Base EMC. — livello 3: 2kV/5kHz per porte
alimentazione, 1kV/5kHz per interfacce di segnale, 2kV/5kHz per porte misura e
comando.
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TEMPERATURA
DI FUNZIONAMENTO

ALTITUDINE MASSIMA
DI FUNZIONAMENTO

UMIDITA RELATIVA

PESO

EN61000-4-5/1EC1000-4-5: Compatibilité eletromagnetica (EMC). Parte 4:
Tecniche di prova e di misura. Sezione 5: Prova di immunitd ad impulso. — livello
3: 1kV per accoppiamento linea/linea e 2kV per accoppiamento linea/terra

- EMISSIONI CONDOTTE E IRRADIATE A RADIOFREQUENZA:

EN61800-3/IEC1800-3, secondo ambiente (rete industriale) —» senza I'utilizzo di
filtri RFI

EN61800-3, primo ambiente (rete pubblica), EN55011 gruppo 1 classi A e B,
EN55022 classi A e B @ mediante I'utilizzo di filiri RFl opzionali

Per la definizione di “primo ambiente” e “secondo ambiente”, e per la scelta dei
filti da impiegare, consultare il capitolo CARATTERISTICHE EMC E FILTRO IN
INGRESSO.

Da 0 a 40°C ambiente. Declassare del 2% circa per ogni grado di aumento della
temperatura.

1000m (s.l.m.). Declassare dell'1% circa per ogni 100m di aumento dell’altitudine
dell'installazione.

20 ... 90% (senza condensa).

Gr. 1:

13 kg per CNP.10 ... 40

14 kg per CNP.70

15 kg per CNP.100 ... 180
18 kg per CNPU.250 ... 350
19 kg per CNPR. 250 ... 350

Gr. 2:
45 kg per CNPU eccetto:
38 kg per CNPU.410 ... 600 @ 600Vmax

48 kg per CNPR eccetto:
40 kg per CNPR.410 ... 600 @ 600Vmax

GR. 2A:
51 kg per CNPU. Gr. 2A
54 kg per CNPR. Gr. 2A

MODULARE.S {peso totale Unita di Controlio + Unita di Potenza)
79 kg per CNPU.1600-1800-2000S (Gr. A)

124 kg per CNPU.2300-2500S (Gr. B)

164 kg per CNPU.2700-3000S (Gr. C)

206 kg per CNPU.3500S (Gr. D)

319 kg per CNPU.45008S (Gr. E)

84 kg per CNPR.1050-1250-1400S (Gr. F)

159 kg per CNPR.1600-1800-2000S (Gr. G)

229 kg per CNPR.2300-2500(@500V, 600V)S (Gr. H)
289 kg per CNPR.2500(@690V)-2700-3000S (Gr. I)
331 kg per CNPR.3500S (Gr. J)

624 kg per CNPR.45008S (Gr. K)

57 kg per CNPU.1050S (Gr. L)
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3.2 CARATTERISTICHE TECNICHE

CNP .
(4) Gr.1 ... 2A
Alim. 440Vac max per circuito di ARMATURA. Alim. 380 ... 500Vac per circuito di CAMPO. (1)
E g-é- 9 q%é EL_‘UJ&: q% E% :'Jg "‘EEU ﬁﬁ:
h g < z £8P g3 |5625|622_ |22°4|2ECs|28 <
=) z < L 0m<1:'~’££-<<0m§°05-§'¢m§0; méO:’ Mo S
Z o g 8 BEEC|E2=T|87 8838 T|cEkR|RER |oa”
% = 8 = F< |0z« = Oz & Sk e
DCNPU.10 0 35+40A | 35740A | 40
CNPR.10 00T/80 | 00T/80
CNPU.20 5 36+40A | 35+40A | o
DCNPR.20 00T/80 | 00T/80
DCNPU.40 35:40A |  50A
DCNPR.40 4 B oot/80 | ooteo | 120
DCNPU.70 i 100A 00A | 10
DCNPR.70 00T/80 | 00T/80
DCNPU.100 o 100A 1258 | oo
1 214x264x440 DCNPR.100 00T/80 | 00T/80
DCNPU.150 | DCNPU: | oo 160A 200A | oo
DCNPRA50 | 530 max 00T/80 | 00T/80
DCNPU.180 | (440 Vin) | 160A 200A | o
DCNPR.180 man 00T/80 | 00T/8O
DCNPU.250 250 (500 Vin) 15 250A 315A 750
DCNPR.250 00T/80 | 0O0T/BO
DCNPR: =
DCNPU350 | 460max | 350 aisa | 3700400\
DCNPR.350 | (440 Vin) 00TI80 | (on
DCNPU.410 450A 5500
DCNPR.410 410 otio | 2meo | 120
DCNPU.500 550A 700A
2 5333604506 DCNPR.500 AA0 otg0 | 3meo | 0%
DCNPU.600 500 2 550A 700A | oo
DCNPR.600 2T/80 | 3T/80
DCNPU.900 B0OA | 1000A
DCNPR.900 200 atso | atso | 2790
DCNPU. 1200 1000A | 1250A
2A 333x453x685 e el 1200 S i | g | a0

Su richiesta, & possibile fornire convertitori di qualunque taglia con corrente

i\i NOTA nominale di campo diversa dal valore standard, che risulta essere 5A per il CNP
.100max, 15A per il CNP.150min Gr. 1 e 35A per il CNP Gr. 2, 2A e
MODULARE.S.

g Tensione alternata monofase applicabile di serie ai mors. E1-2 (regolatore di campo): 380 ...
500Vca. Inserire il jumper J1 sulla scheda deflussatore ES734 in posizione “230 ON”, per il range:
200 ... 240Vca. In tal caso, la massima tensione di uscita per il campo & 205Vec (Vin = 240Vca).
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DCNP(4) Gr.1 ... 2A / DCNP(4) MODULARE.S

Alim. 380 ... 500Vac per circuito di CAMPO. (1)

Alim. 500Vac max per circuito di ARMATURA.

4200

N ZE T |ey w oy Byl B
o O § = <28 |EZ8 |<%20 |Edo |o2567|a28_|88
) 0= o EQOrRT|laZE o|EQs TlwZE B g 9 Bg  JZEL
Z o Unh<S S <X|UG L’m—gsa Olls 2ol Es=x
2 &S B2 S=IE335(323=1833 3225|353 2¢8|53°7
) =% Q 2@ 00 = = ] [ONONY LLhﬁEu_p—S'Oi’
& 2 X = F< (0Z< = 0z i o W #a B
DCNPU.10 s 36+40A | 35+40A | oo
DCNPR.10 00T/80 | 00T/80
DCNPU.20 ” 35:40A | 35+40A | o
DCNPR.20 00T/80 | 00T/80
DCNPU.40 35:40A | 50A
DCNPR.40 40 2 oot/80 | oot/go | 120
DCNPU.70 = T00A T00A | 1o
DCNPR 70 00T/80 | 00T/80
DCNPU.100 100A 1250
1 214x264x440 DCNPR.100 100 oot/80 | ootso | 300
DCNPU150 | DONPU: [ .o 160A | 200A | oo
DCNPR.150 | 600 max 00T/80 | 00T/80
DCNPU.180 | (500 Vin) 160A | 200A
DCNPR.180 180 ooT/80 | ooTo | 240
DCNPU.250 26 i) 15 250A 315A
: 500 Vi
DCNPR.250 250 | (500 Vin) oot/80 | ootiso | (%0
DCNPR: =
DCNPU350 | 520max | 350 gigh | TR
DCNPR.350 (500 Vin) 00T/80 00T/80
DCNPU.410 450A | 550A
DCNPR.410 1l otig0 | 2meo | 1230
DCNPU.500 550A | 700A
2 33360x596 DCNPR.500 500 oti0 | ameo | 1990
gggig.eoo = 25 550A | 700A | oo
600 oTi80 | 3Ti80
DCNPU.900 800A | 1000A
DCNPR.900 750 ar/g0 | ameo | 270
DCNPU. 1200 1000A | 1250A
2A 333x453x685 bl o 1200 e |20 3600
500x275x860 (Size F) | DCNPR.14008 oo
500x275x860 (Size A) | DCNPU.1600S
500x375%1410 (Size G) | DCNPR.1600S 1600 ARE
500x275%860 (Size A) | DCNPU.18008
500x375x1410 (Size G) | DCNPR.1800S 1800 Ha00
500x275x860 (Size A) | DCNPU.2000S | DENPU: | 5000 -
o | 500x375x1410 (Size G) | DCNPR.2000S | 600 max
W | 620x360x884 (Size B) | DCNPU.23005 | (500 Vin)
© | 620x495x1434 (Size H) | DCNPR.2300S sl p—— S
= | 620x360x884 (Size B) | DCNPU.25008 2500 | (500 Vin) 35 - 7500
B | 620x495x1434 (Size H) | DCNPR.2500S
S | 712x395x945 (Size C) | DCNPU.27008 | DCNPR: 2700 8100
712x495x1505 (Size ) | DCNPR.27008 | 520 max
712x395x945 (Size C) | DCNPU,3000§ | (500Vin) | —
712x495x1505 (Size |) | DCNPR.3000S
784x415x1110 (Size D) | DCNPU.3500S
784x460x1790 (Size J) | DCNPR.35008 S 10500
968x462x1250 (Size E) | DCNPU.45005
988x543x2070 (Size K) | DCNPR.45008 300 19500

NOTA

()

Su richiesta, & possibile fornire convertitori di qualunque taglia con corrente

MODULARE.S.

Tensione alternata monofase applicabile di serie ai mors. E1-2 (regolatore di campo): 380 ...
500Vca. Inserire il jumper J1 sulla scheda deflussatore ES734 in posizione "230 ON”, per il range:
200 ... 240Vca. In tal caso, la massima tensione di uscita per il campo & 205Vec (Vin = 240Vca).

nominale di campo diversa dal valore standard, che risulta essere 5A per il CNP
.100max, 15A per il CNP.150min Gr. 1 e 35A per il CNP Gr. 2, 2A e
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CNPUGr1..2A / CNPR MODULARE.S

Alim. 600Vac max per cirevito di ARMATURA. Alim. 380 ... 500Vac per circuito di CAMPO. ()
2 1 = ' = =
~ Z = L w w W o] g a]
N O & g <228 |E38 |<%o |E20 |5207|220 |85
a G E o EORpl&ze |0 plEZzE sl w22 2
z &% a 0p<f €558 32|853%|g505|83502|E52
= < —= o
2 25 = “£% 1898 |PEC° 1B8Y \=gSETESIRE
DCNPU.10 - 35+40A | 35¢40A | o0
DCNPR.10 00T/80 | 00T/80
DCNPU.20 20 35+40A | 35+40A | oo
DCNPR.20 00T/80 | 0OT/80 -
DCNPU.40 35+40A | 50A
DCNPR.40 40 ? oot/s0 | ootgo | 140
DCNPU.70 . 100A 100A | 510
DCNPR.70 00T/80 | 00T/8O
DCNPU.100 100 100A 125A 300
1 214x264x440 DCNPR.100 007/80 00T/80
DCNPU.150 | DCNPU: oo 160A 200A | o0
DCNPR.150 | 720 max 00T/80 | 00T/80
DCNPU.180 | (600 Vin) | oo 160A 200A | a0
DCNPR.180 T 00T/80 | 00T/80
DCNPU.250 o | Gooviny | 15 250A 3158 | oo
DCNPR.250 - 00T/80 | 00T/80
D R: -
DONPU350 | s30max | 350 a1sn | 370 A“OO >
DCNPR.350 (600 Vin) 00T/80 00T/80
DCNPU.410 450A 550A
DCNPR.410 410 otie0 | ommo | 1230
DCNPU.500 550 700A
2 DCNPR 500 i atis0 | ameo | 1990
333x360x596
DCNPU.600 - 35 550A T00A | 1a00
DCNPR.600 2T/80 37/80
DCNPU.900 BOOA | 1000A
DCNPR.900 900 atso | ameo | 2%
DCNPU. 1200 1000A | 1250A
2A 333x453%685 Bl iy 1200 Sihn | sep | 8600
500x275%665 (Size L) | DCNPU.1050S 1050 150
500x275x860 (Size F) | DCNPR,1250S 1250 750
500x275%860 (Size A) | DCNPU.16005
500x375x1410 (Size G) | DCNPR.1600S i 4a0n
500x275x860 (Size A) | DCNPU.1800S - =
500x375x1410 (Size G) | DCNPR.1800S_| /0
500x275x860 (Size A) | DCNPU.2000S | Joii = [ 5000 e
@ | 500x375x1410 (Size C) DCNPR.2000S (SOOT/?:)
W 7 620x360x884 (Size B) | DCNPU.2300S — _—
< | B20x495%1434 (Size H) | DCNPR.2300S 425 max - i i
2 | 620x360x884 (Size B) | DCNPU.25008 2500 (500 Vin) 7500
Q | 620x495¢1434 (Size H) | DONPR2500S | peppr:
712x395x945 (Size C) | DCNPU.2700S | 520 max | 2700 o—
712x495x1505 (Size l) DCNPR.27008 (500 Vin)
712x395x945 (Size C) | DGNPU.30008 o B0
712x495x1505 (Sizel) | DCNPR.3000S
784x415x1110 (Size D) | DCNPU.3500S
784x460x1790 (Size J) | DCNPR.3500S =all es0d
968x482x1250 (Size E) | DCNPU.4500S
988x543x2070 (Size K) | DCNPR.45008 10 12300

Su richiesta, & possibile fornire convertitori di qualunque taglia con corrente
i\j NOTA nominale di campo diversa dal valore standard, che risulta essere SA per il CNP
.100max, 15A per il CNP.150min Gr. 1 e 35A per il CNP Gr. 2, 2A e
MODULARE.S.
(" Tensione alternata monofase applicabile di serie ai mors. E1-2 (regolatore di campo): 380 ...
500Vca. Inserire il jumper J1 sulla scheda deflussatore ES734 in posizione “230 ON, per il range:
200 ... 240Vca. In tal caso, la massima tensione di uscita per il campo & 205Vcc (Vin = 240Vca).
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CNPU
Gr.1...2A / CNPR MODULARE.S

Alim. 690Vac max per circuito di ARMATURA. Alim. 380 ... 500Vac per circuito di CAMPO. (1)
< Z = w W W wow 5.1 B
N o) 2 <28 1898 <%0 |EZ0 |5837]|388_ |58
o Z= i DREBlEZE 5O T|UZs (B 2,088 S|z
z &% 9 5222223322283 318505183302 /802
3 z5 z Bg |82% |TEY |82V |TR3ETgS |85
w w
DCNPU.10 " 35+40A | 35t40A | .o
DCNPR.10 00T/80 | 00T/80
DCNPU.20 o 35+40A | 35+40A |
DCNPR.20 00T/80 | 00T/80
DCNPU.40 35+40A | 50A
DCNPR.40 40 > ooT/80 | ooro | 120
DCNPU.70 i 100A 100A | L0
DCNPR.70 00T/80 | 00T/80
DCNPU.100 0 100A 125A | Lo
i 214x264x440 DCNPR.100 00T/80 | 00T/80
DCNPU150 | DONPU: [ 160A | 200A | L
DCNPR.150 | 720 max 00T/80 | 00T/80
DCNPU.180 | (600 Vin) [ 160A | 2008 | ..o
DCNPR. 180 425 max 00T/80 | 00T/80
DCNPU.250 2% |-ts00vie). | 18 250A | 31A |
DCNPR.250 00T/80 | 00T/80
DCNPR: =
DCNPU350 | 630max | 350 B Rl
DCNPR.350 | (500 vin) 00TB0 | ohiao
DCNPU.410 450A | 550A
DCNPR.410 410 o1/0 | 210 | 1230
DCNPU.500 550A | 700A
2 —— DCNPR.500 2 T80 | 3mm0 | 1500
DCNPU.600 oy - 550A | 700A | oo
DCNPR.600 21/80 | 3780
DCNPU.900 800A | 1000A
DCNPR.900 40 380 | amso | 270
DCNPU.1200 1000A | 1250A
2A 333x453x685 e 1200 o | | e
500x275x665 (Size L) | DCNPU.10508 o S
500x275x860 (Size F) | DCNPR.1050S
500x275x860 (Size A) | DCNPU.1600S
500x375x1410 (Size G) | DCNPR.1600S 1600 4800
500x275x860 (Size A) | DCNPU.2000S _
500x375%1410 (Size G) | DCNPR.2000S 'gg[;\‘rz:( 2009 G0
0 | 620x360x884 (Size B) | DCNPU.2300S :
W | 620x495x1434 (Size H) | DONPR.23g0s | (900 Vim) | 2300 et
< | 620x360x884 (Size B) | DCNPU.2500S 425 max
2 | 712x495x1505 (Sizel) | DCNPR.25008 804 (500 Vin) B iR
O | 712x395x945 (Size C) | DCNPU.2700S | pCNPR:
= | 712x495x1505 (Size|) | DCNPR2700S | gopmax L 4100
712x395x945 (Size C) | DCNPU.30005 | (500 Vin
712%495x1505 (Size l) | DONPR3000S | )| 3000 Boub
784x415x1110 (Size D) | DCNPU.3500S
784x460x1790 (Size J) | DCNPR.35008 #say 105
968x482x1250 (Size E) | DCNPU.45008
988x543x2070 (Size K) | DCNPR.4500S A0 s

A

(')

Su richiesta, & possibile fornire convertitori di qualunque taglia con corrente

MODULARE.S.

nominale di campo diversa dal valore standard, che risulta essere 5A per |l
DCNP.100max, 15A per il CNP.150min Gr. 1 e 35A per il CNP Gr. 2, 2A e

Tensione alternata monofase applicabile di serie ai mors. E1-2 (regolatore di campo): 380 ...
500Vca. Inserire il jumper J1 sulla scheda deflussatore ES734 in posizione "230 ON”, per il range:
200 ... 240Vca. In tal caso, la massima tensione di uscita per il campo & 205Vec (Vin = 240Vca).
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SOVRACCARICABILITA

Ciclo di sovraccarico ripefitivo, i. = k © i{base) per im ed | = i{base) per Im @ T = 40°C (femperaiura ambiente)
aess (A)
A
Ko lgel——F————————- e & e .
e S | S
!bose ] '
T
Imin  9min
L
I(base)
k CORRENTE DI BASE
GRANDEZZA MODELLO PERCENTUALE PER IL SOVRACCARICO
DI SOVRACCARICO SPECIFICATO
(A)
DCNP.10 10
DCNP.20 20
DCNP.40 40
DCNP.70 70
Gr.1 DCNP.100 100
DCNP.150 150
DCNP.180 180
DCNP.250 6 250
DCNP.350 0% 350
DCNP.410 410
DCNP.500 500
Gr.2 DCNP.600 600
DCNP.750 750
DCNP.900 900
DCNP.900 900
A DCNP. 1200 1200
DCNP.1050 1000
DCNP.1250 1100
DCNP.1400 1200
DCNP.1600 1400
DCNP.1800 1640
DCNP.2000 o 1750
MODULARE.S DCNP 2300 125% 2000
DCNP.2500 2200
DCNP.2700 2480
DCNP.3000 2500
DCNP.3500 3000
DCNP.4500 3700

27/192



3.3 DIMENSIONI DI INGOMBRO CNP GR.1
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3.4 MONTAGGIO PASSANTE CNP GR.1
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\_4 FORI PER VITI M5

- Direzione del flusso d'aria di raffreddamento
- Pannello di fissaggio

- Asola da praticare nel pannello di fissaggio

- Componenti kit per montaggio passante
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3.5 DIMENSIONI D'INGOMBRO CNP GR.2Z
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3.6 DIMENSIONI D'INGOMBRO CNP GR.2A
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3.7 MONTAGGIO PASSANTE CNP GR.2 - 2A
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- Direzione del flusso d'aria secondario di raffreddamento
- Direzione del flusso d’aria principale di raffreddamento
- Pannello di fissaggio
- Asola da praticare nel pannello di fissaggio
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A

3.8 DIMENSIONI DI INGOMBRO UNITA DI POTENZA CNP

MODULARE.S GR.A

| & =T B
- |
| 4
| R
By
——— ..i.|_.\
; “
|
. |
|
A |
~ |
{

|
4
| SN S S
i 1 i (|

+,

. ] bl
BRUREsS
i i et |

HL o

2 [

D! |
] ‘\\mﬁ.'|
| 82 call

| I

2k
A
:f—[—)—

33/192



\

3.9 DIMENSIONI DI INGOMBRO UNITA DI POTENZA CNP

MODULARE.S GR.B
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3.10 DIMENSIONI Di iINGOMBRO UNITA DI POTENZA CNP

MODULARE.S GR.C
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MODULARE.S GR.D

3.11 DIMENSIONI DI INGOMBRO UNITA Di POTENZA CNP
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3.12DIMENSIONI DI INGOMBRO UNITA DI POTENZA CNP

MODULARE.S GR.E.
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3. 13 DIMENSIONI DI INGOMBRO UNITA DI POTENZA CNP

MODULARE.S GR.F
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3.14 DIMENSIONI DI INGOMBRO UNITA DI PO

MODULARE.S GR.G

TENZA CNP
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MODBULARE.S GR.H

3. 15 DIMENSIONI Di INGOMBRO UNITA DI POTENZA CNP
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3.16BDIMENSIONI DI INGOMBRO UNITA DI POTENZA CNP

MODULARE.S GR.I
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3.17DIMENSIONI DI INGOMBRO UNITA DI POTENZA CNP
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3.18 DIMENSIONI DI INGOMBRO UNITA DI
MODULARE.S GR.K '

POTENZA CNP
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3. 19 DIMENSIONI DI INGOMBRO UNITA DI POTENZA CNP
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3.20 DIMENSIONI DI INGOMBRO UNITA DI CONTROLLO CNP

MODULARE.S
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3.21 COLLEGAMENTI DI POTENZA CNP GR.1...2A

VALIDO PER CNP GR.1...2A PER RETE FINO A 500 Vac

| 500Vac mia

46/192



- 1 c =
T . T ReST =
1 = =
= &
o T 1 e K L L
= B o pasa S -
= T

atlermagia

O
<
1Y NOTA Al

AW

.2A PER RETE OLTRE 500 VAC

VALIDO PER CNP GR.1..

47/192




3.22 COLLEGAMENTI Bi POTENZA CNP MOBDULARE.S

VALIDO PER CNP MODULARE.S PER RETE FINO A 500 VAC

L1 _-T
LE i f 500 Vac max
[ ] ] (*) VEDI NOTA
FU2 FU3 (SEE NOTE)
KM 230Vac
STANDARD / STANDARD
380...500 Vac  380...500 Vac 24\Vdc
T ] f 1 I |
TERRA ' Futo | FUH | | 5
(GROUND) j U e i i | : i
il ] FUS@} FUG[‘;FUSL‘ Fugm U
AV IY; EFU12 §
oo n'ls oo C 3 SO SR S 3 2
L1 L2 L3 ! £1 E2 53 54 44 42
Coripe Vo
(M |
\"u /
—0 @/ L PV >
) E,W PV2 B
| N |
wE (B J
| L]
Fio|o %
s rF f
{ i
. FB i ]
: 2F i
Al A2 T % F2
<7 " Pu | Loy cu
t - + =
) {+}
m ;
P05
T

{*) : Alimentare in tensione alternata ai mors. 53-54 OPPURE in tensione continua
NOTA : PFURE
ai mors. 44-42.
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VALIDO PER CNP MODULARE.S PER RETE OLTRE 500 VAC

L1 ' ‘ : 7
L2 _T ‘ |

L3

!
N

L il

501 Vac min

FU [FU FU
13 |14 15
/’_,,_._,.w,_J
T8 E’LMW\B (*) VEDI NOTA
S (SEE NOTE)
230Vace
STANDARD / STANDARD
380...500 Vac 380...500 Vac 24Vde
Gl e s
TERRA 3 y 3 FU10 | FUN ‘
(GROUND) < < mr= l
J _ 1
— 5 I Fus[]] Fus]]] Fus[]] Fugf]] |
| FUt2
L OO0 —O-01 05
1 E1 E2L1L12 L3 53 54 44 42
|7
R -Q»-%’-—
|
|
A1 F1 F2
! t—r; 'S L
+ - + "
(-) (+)
OB
]J PEOI153.0

NOTA

(*) : Alimentare in tensione alternata ai mors. 53-54 OPPURE in tensione contfinua
ai mors. 44-42.
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MODULARE.S

3.23 SCHEMA ELETTRICO UNITA DI POTENZA CNP

27000 fon | (4] L7

W43l

T o S—

=)+ L
LY —

6B (funzionamento in 4 quadranti) presenti solo in CNPR.

NOTE  Tiristori TH1B ...

A\
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3.24 TERMINALI UNITA DI CONTROLLO CNP
MODULARE.S

G1A
K1A
G2A
K2A
G3A
K3A
G4A
K4A
G5A
K5A
G6A
K6A

G1B
K1B
G28
K28
G3B
K3B
G4B
K4B
G5B
K5B
G68
KéB

PO
PT

L1
L2
L3

Al
A2

COM
TAR
TAT

Gate tiristore TH1 ponte A
Catodo tiristore TH1 ponte A
Gate tiristore TH2 ponte A
Catodo firistore TH2 ponte A
Gate tiristore TH3 ponte A
Catodo tiristore TH3 ponte A
Gate tiristore TH4 ponte A
Catodo firistore TH4 ponte A
Gate tiristore TH5 ponte A
Catodo firistore TH5 ponte A
Gate tiristore THé ponte A
Catodo tiristore TH6 ponte A

Gate tiristore TH1 ponte B
Catodo tiristore TH1 ponte B
Gate tiristore TH2 ponte B
Catodo tiristore TH2 ponte B
Gate tiristore TH3 ponte B
Catodo tiristore TH3 ponte B
Gate tiristore TH4 ponte B
Catodo tiristore TH4 ponte B
Gaite firistore TH5 ponte B
Catodo tiristore TH5 ponte B
Gate tiristore TH6 ponte B
Catodo firistore TH6 ponte B

Comune serie termostati
NC serie termostati

Potenziale barra L1
Potenziale barra L2
Potenziale barra L3

Potenziale barra A1l
Potenziale barra A2

(al terminale G1A dell’Unita di Controllo)
(al terminale K1A dell’Unita di Controllo)
(al terminale G2A dell’Unita di Controllo)
(al terminale K2A dell’Unita di Controllo)
(al terminale G3A dell’Unita di Controllo)
{al terminale K3A dell’Unita di Controllo)
(al terminale G4A dell’Unita di Controllo)
(al terminale K4A dell’Unita di Controllo)
(al terminale G5A dell’ Unita di Controllo)
(al terminale K5A dell’Unita di Controllo)
(al terminale G6A dell’Unita di Controllo)
(al terminale K6A dell’Unita di Controllo)

(al terminale G18B dell’Unita di Controllo)
{al terminale K1B dell’Unita di Controllo)
(al terminale G2B dell’Unita di Controllo)
(al terminale K2B dell’Unité: di Controllo)
(al terminale G3B dell’Unita di Controllo)
(al terminale K3B dell’Unite: di Controllo)
(al terminale G4B dell’Unita di Controllo)
(al terminale K4B dell'Unites di Controllo)
(al terminale G5B dell’Unita di Controllo)
{al terminale K5B dell’Units di Controllo)
(al terminale G6B dell’Unites di Controllo)
(al terminale K6B dell’Unita di Controllo)

(al terminale PO dell’Unita di Controllo)
(al terminale PT dell’Unita di Controllo)

(Nota 1)
(Nota 1)
(Nota 1)

(al terminale A1 dell’Unita di Controllo)
(al terminale A2 dell’Unita di Controllo)

(al terminale COM dell’Unita di Controllo)
(al terminale TAR dell’Unita di Controllo)
(al terminale TAT dell’Unita di Controllo)

Comune trasformatori di corrente
Uscita TAR trasformatori di corrente
Uscita TAT trasformatori di corrente

N.B.:  Tiristori TH1B ... 6B (funzionamento in 4 quadranti) presenti solo in CNPR,

(1) NOTA:

I morsetti L1 - L2 - L3 dell’'Unita di Controllo vanno collegati rispetiivamente ai terminali X7.6
- X7.8 - X7.10 dell'Unitad di Potenza per rete fino a 500Vca, mentre vanno collegati
direttamente al secondario del trasformatore trifase TS per rete oltre 500Vca: in questo
secondo caso quindi i terminali X7.6 - X7.8 - X7.10 dell’Unita di Potenza vanno lasciati
scollegati.
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3.25TERMINALI DI POTENZA E DI ALIMENTAZIONE

Terminale " Descrizione Note
Standard 440Vca max
L1 Barre di ingresso per alimentazione Allacclamento elettrico:' . .
L2 ponte frifase faddiiszatore.d; CNP Gr.1: 3xM8 (coppia di serraggio: 12Nm)
L3 armatura, CNP Gr.2 GOOAmgx: 3xM10
CNP Gr.2 750Amin e Gr.2A: 3xM12
CNP MODULARE.S:
vedi Dimensioni di ingombro Sezione di Potenza
Standard 600Vcc per CNPU
Barre di uscita tensione continua 520Vce per CNPR
per alimentazione armatura
Al motore c.c.. Allacciamento elettrico;
A2 Potenziale positivo sulla barra A1 | CNP Gr.1: 2xM8 (coppia di serraggio: 12Nm)
rispetto alla barra A2 con CNP Gr.2 600Amax; 2xM10
riferimento di velocita positivo e CNP Gr.2 750Amin e Gr.2A: 2xM12
convertitore non in rigenerazione. | CNP MODULARE.S:
vedi Dimensioni di ingombro Sezione di Potenza
Ingresso per alimentazione ponte Standard 380 ... 500Vca ;
El : ) CNP.100max: 5A max, CNP.150min Gr. 1:15A max
ED rud'drlz‘zctore monofase di - i0: 2.523N
eccitazione. PRI € SoRggIo; <, L
CNP Gr.2(A) e MODULARE.S: 35A max
Uscita tensione continua per Standard 425Vce max per CNP
F1 alimentazione campo motore c.c.. | CNP.100max: 5A max, CNP.150min Gr. 1:15A max
F2 Potenziale positivo sul terminale F1 (coppia di serraggio: 2.5+3Nm)
rispetto al morsetto F2. CNP Gr.2(A) e MODULARE.S: 35A max
PV1 Contatto relé di allarme ventilatori | A disposizione solo in CNP MODULARE.S.
PV2 di raffreddamento. Inserire nella sequenza esterna per eventuale segnalazione
1F Serie segnalatori interruzione A disposizione solo in CNP MODULARE.S.
2F fusibili extrarapidi interni. Inserire nella sequenza esterna per eventuale segnalazione
Ingresso alimentazione in continua
42 24Vcc per sezione di controllo. I .
44 Potenztijnle positivo sul morsetto 44 24Vee, 1.8A mox (coppia di serraggio: 0-5Nm)
rispetto al morsetto 42.
Ingresso tensione alternata per
51-52 | ventilatori di raffreddamento. CNP Gr.2A: 230Vca, 1.5A
(AV1-AV2) | N.b.: non presente in CNP Gr.1 CNP MODULARE.S: 230Vca, 1.3A max
e Gr.2
53 | MOYEsEs Bk dlimienlesioneiserione | o o rman et Vsdteers )
di controllo da tensione alternata o ; _
54 (coppia di serraggio: 0.4+0.6Nm)
monofase.
Ingresso per tensioni di
55 sincronismo dal secondario del
54 trasformatore trifase TS. 500Vea max
57 N.b.: morsetti presenti solo in
CNP Gr.1 ... 2A, per retid
L alimentazione superiori a 500Vca.

(1) Nota:

Se si intende alimentare la sezione di controllo con una tensione alternata monofase, il

volore massimo della tensione che pud essere cpplicata ai mors, 53-54 & 500Vca. Per reti
di alimentazione di valore superiore (fino @ 690Vca), Ghisalba & in
grado di fornire un trasformatore monofase 700/500V, 150VA, con il cod. TRO112260.
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3.26 LEGENDA PER COLLEGAMENTI DI POTENZA

A(B) Ponte di conversioné CA/CC. *
N.b.: nel caso del CNPU, le polarita: indicate fra parentesi per le barre Al e A2 si
riferiscono al funzionamento rigenerativo. ‘

Cu Unita di controllo CNP MODULARE.S.
FU1-2-3 Fusibili extrarapidi per CNP Gr. 1 ... 2A.

Fusibili rapidi per CNP MODULARE.S: in questo caso, i fusibili possono essere sostituiti
da un interruttore automatico.

FU4 Fusibile extrarapido lato continua per protezione ponte CA/CC.
N.b.: necessario solo per CNPU Gr. 1 ... 2A per funzionamento rigenerativo, e per CNPR
Gr.1... 2A.

FU5-6 Fusibili extrarapidi per protezione ponte raddrizzatore semicontrollato di campo.

FU8-.9 Fusibili rapidi 1A per protezione connessione morsetti 53/54 alla rete di alimentazione.

FU10-11 Fusibili 2.5A solo per CNP Gr. 2A e per CNP MODULARE.S, per gruppo di
ventilazione,

FU12 Fusibile rapido 2.5A per alimentatore switching interno.

FU13-14-15  Fusibili ritardati 1A sul primario del trasformatore TS,

FU16-17-18  Fusibili ritardati 1A sul secondario del trasformatore TS,

N.b.: necessari solo per CNP Gr. 1 ... 2A ed alimentazione potenza superiore a
500Vea.

KM Teleruttore di alimentazione ponte CA/CC.
Nel caso del CNP MODULARE.S, il feleruttore pud essere sostituito da un interruttore
automatico.

L Impedenza trifase di commutazione.

L1-2-3 Rete trifase di alimentazione 50/60Hz.

M Motore in corrente continua (circuito di armatura + circuito di campo).

PU Unitd di potenza CNP MODULARE.S,

TS Trasformatore trifase 50VA 700/500V a sfasamento 0°.

Codice Ghisalba: TRO108007.
N.b.: necessario solo per alimentazione potenza superiore @ 500Vca.

Si raccomanda, ove previsto, I'impiego di FUSIBILI EXTRARAPIDI, del tipo e valore
NOTA  indicato nelle tabelle delle CARATTERISTICHE TECNICHE, al fine di evitare

possibili guasti al convertitore.

53/192



Installare sempre un teleruttore trifase sul lato alternata, con un suo contatto
ausiliario NO direttamente nella serie del mors. 24 (ENABLE) come riportato nello

NOTA  schema dei COLLEGAMENT] DI SEGNALE. Non collegare altri carichi monofasi o
trifasi in parallelo alle barre L1, L2, L3: ossia il teleruttore, aftraverso I'impedenza
trifase, deve alimentare solo le suddefte tre barre.

NOTA NON APRIRE il telerutiore durante la fase di frenatura con rigenerazione verso o

rete.

Con un convertitore tipo CNPR, per offimizzare la stabilita di rotazione, si
NOTA  raccomanda di escludere la SERIE STABILIZZATRICE eventualmente presente negli
avvolgimenti del motore.

> B B
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3.27INDUTTANZA TRIFASE DI COMMUTAZIONE

Risulta necessario inserire sulla linea di alimentazi

vantaggi:

- Riduce le distorsioni della tensione di r

allacciato.,

- Riduce i gradienti di corrente dj

Sono disponibili due serie di induttanze trifasi, di tipi denominati L2 ed L4.
Esse si distinguono, a parita del valore nominale di corrente

diversa caduta di fase (circa 6V per il tipo L2

del tipo L4,

Di seguito vengono riportate le caratteristiche
tacendo riferimento alla rete di alimentazione d

one un'induftanza trifase. Questa consente notevoli

ete dalla forma sinusoidale, nel punto in cui il convertitore risulta
linea che possono provocare disturbi radio ed altri indotti su linee vicine.

» per il valore di induttanza, e quindi per la
ed 1V per il tipo L4): il fipo L2 raggiunge prestazioni migliori

delle induttanze in funzione della taglia del convertitore,
a applicare sulla sezione di potenza.

[ Taglia INDUTTANZA INDUTTANZA INDUTTANZA
convertitore TIPO L2 @ 500V TIPO L2 @ 600-690V TIPO L4
Codice Codice Codice
DCNP.10 IM0126004 - 2000uH IM0127004 - 3451uH | 3 x IM0100354 - 150uH
DCNP.20 IM0126044 - 1273H IM0127044 - 2196uH 3 x IM0100354 - 150ui
DCNP.40 IM0126084 - 700uH IM0127084 - 1208yl 3 x IM0100354 - 150
DCNP.70 IM0126164 - 239uH IM0127164 - 412uH IM0122104 - 45uH
DCNP.100 IM0126164 - 239uH IM0127164 - 412uH IM0122154 - 30uH
DCNP.150 IM0126204 - 156uH IM0127204 - 268uH IM0122154 - 30uH
DCNP.180 IM0126244 - 88uH IM0127244 - 151pH IM0122204 - 20uH
DCNP.250 IM0126244 - 88uH IM0127244 - 15‘1pH IM0122254 - 15uH
DCNP.350 IM0126284 - 61uH IM0127284 - 105uH IM0122304 - 10uH
DCNP.410 IM0126284 - 61uH IM0127284 - 105uH IM0122304 - 10uH
DCNP.500 IMO126324 - 54uH IM0127324 - 93uH IM0122404 - 6.2uH
DCNP.600 IM0126364 - 33uH IM0127364 - 58uH IM0122404 - 6.2uH
DCNP.750 - IM0127364 - 58uH IM0122504 - 4.5uH
DCNP.900 IMD126404 - 23uH IM0127404 - 40uH IM0122504 - 4.5uH
DCNP.1050 - IM0127404 - 40pH IM0122604 - 3uH
DCNP.1200 IM0126404 - 23u - IM0122604 - 3uH
DCNP.1250 - IM0127444 - 30uH IM0122604 - 3uH
DCNP.1400 IM0126444 - 18uH - IM0122704 - 2.5uH
DCNP.1600 IM0126444 - 18uH IM0127444 - 30uH IM0122704 - 2.5uH
DCNP.1800 IM0126484 - 11pH IM0127484 - 18uH IM0122804 - 1.6uH
DCNP.2000 IM0126484 - 11uH IM0127484 - 18uH IM0122804 - 1.6uH
DCNP.2300 IM0126484 - 11uH IM0127484 - 18uH IM0122804 - 1.6uH
DCNP.2500 IM0126484 - 11uH IM0127484 - 18uH IM0122804 - 1.6uH
DCNP.2700 IM0126524 - 8uH IM0127524 - 13uH IM0122904 - 1.1uH
DCNP.3000 IM0126524 - 8uH IM0127524 - 13uH IM0122904 - 1.1uH
DCNP.3500 IM0126524 - 8uH IM0127524 - 13uH IM0122904 - 1.1uH
DCNP.4500 - -

3 |
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3.28 COLLEGAMENTI DI SEGNALE CNP
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3. 29 TERMINALI DI SEGNALE

Caratteristiche /O 7

EERM. Descrizione
1

+10V: Uscita tensione di riferimento +10V per ingressi analogici.

+10Vpe / 10mA max

2 | 0V: Zerovolt. - -

3 __[-10V: Uscita tensione di riferimento - 10V per ingressi analogici, -10Vpe / 10mA max
4 | n OUT: Uscita segnale di velocita per tachimetro, o per altro utilizzo. Polarita |-10 ... +10Vy,
positiva con ponte A in funzione e non in rigenerazione. Il valore & 10V in S5mA max

corrispondenza del massimo segnale di retroazione di velocita (tensione), cioé
con il par. MOO1 (nFdbk) pari al 100%. Con convertitore in refroazione di
armatura, l'vscita in oggetto non & in funzione

5-7 |REF: Ingresso analogico principale (5: REF+ / 7: REF-). La coppia di morsetti| JP7 in pos. 1-2:
costituisce un ingresso differenziale, con un‘elevata rejezione ai disturbi, se -10 ... +10Vy,
vengono connessi entrambi i fili del segnale. In alternativa, con un segnale R, = 20k
che dev'essere riferito allo OV del convertitore, la coppia di morsetti diventa un
ingresso di modo comune, non invertente se il filo “caldo” del segnale viene | JP7 in pos. 2-3:
connesso al mors. 5 lasciando scollegato il mors. 7, oppure invertente se esso | 20mA max
viene connesso al mors. 7 losciando scollegato il mors. 5. Predisponendo il |R. = 2000
jumper JP7 della scheda morsettiera ES801 in pos. 2-3, la coppia di morsetti
costituisce un ingresso per un segnale in milliAmpere: viene generato un
riferimento positivo se la corrente entra nel mors. 5 ed esce dal mors. 7. Vedi
anche il capitolo SEGNALI DI INGRESSO / USCITA IN MILLIAMPERE.

6 |1 OUT: Uscita segnale di corrente (filtrato) per eventuale amperometro, o per [-10 ... +10V,e
altro utilizzo. Polariter positiva con ponte A in funzione. Il valore & 6.67V in
corrispondenza della corrente nominale del convertitore {ad es. 1YO0A per un
DCNP.100). Nel caso di un CNPR, tramite il par. P156 (IOutPol) il
segnale in oggetto & configurabile come bipolare oppure unipolare.

8 | OUT 1: Uscita analogica 1, configurabile con il par. P150 (AnOut1Cfg) JP9 in pos. 1-2:
Predisponendo il jumper JP9 della scheda morsettiera ES801 in pos. 1-2, il 10 .. +10Vp
morsetto costituisce un’uscita per un segnale in tensione, mentre con il jumper | 5mA max
in pos. 2-3, il morsetto diviene un’uscita per un segnale in milliAmpere. Puo
venire generata una corrente solo uscente, verso il potenziale di OV, Vedi JP% in pos. 2-3:
anche il capitolo SEGNALI DI INGRESSO / USCITA IN MILLIAMPERE. 0 .. 20mA

10V max

9 OV: Zerovolt.

10 | OUT 2: Uscita analogica 2, configurabile con il par. P153 (AnOut2Cfg).
Predisponendo il jumper JP10 della scheda morsettiera ES801 in pos. 1-2, il
morsetto costifuisce un’uscita per un segnale in tensione, mentre con il jumper
in pos. 2-3, il morsetto diviene un’uscita per un segnale in milliAmpere. Pud
venire generata una corrente solo uscente, verso il potenziale di OV. Vedi

JP10in pos. 1-2: |
-10 ... + 10V,
S5mA max

JP10 in pos. 2-3:

anche il capitolo SEGNALI DI INGRESSO / USCITA IN MILLIAMPERE. 0... 20mA
10V max
11-13 | IN 1: Ingresso analogico 1 (11: IN 1+ / 13: IN 1-), configurabile con il par. | JP8 in pos. 1-2:
C120 (Anin1Cfg). La coppia di morsetti costituisce un ingresso differenziale, |-10... +10Vy
con un'elevata reiezione ai disturbi, se vengono connessi entrambi | fili del R, = 20kQ
segnale. In alternativa, con un segnale che dev’essere riferito allo OV del
convertitore, la coppia di morsetti diventa un ingresso di modo comune, non | JP8 in pos. 2-3;
invertente se il filo “caldo” del segnale viene connesso al mors. 11 lasciando 20mA max
scollegato il mors. 13, oppure invertente se esso viene connesso al mors. 13 R, = 2000

lusciando scollegato il mors. 11. Predisponendo il jumper JP8 della scheda
morseftiera ES801 in pos. 2-3, la coppia di morsetti costituisce un ingresso per
un segnale in milliAmpere: viene generato un riferimento positivo se la
corrente entra nel mors. 11 ed esce dal mors. 13. Vedi anche il capifolo
SEGNALI DI INGRESSO / USCITA IN MILLIAMPERE.
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Significato di defoult: 1:Preset Speed A.

TERM. | Descrizione Caratteristiche 1/0
12 | CH N: Impulso di posizione zero dell’encoder. - -
14 | CH A: Canale A dell’encoder. 102.400kHz max
15 | +5V: Tensione di alimentazione +5V per I'encoder. Essa & optoisolata dallo +5Vpe

OV degli ingressi analogici. 160mA max
16 | CH B: Canale B dell' encoder, 102.400kHz max
17 |IN 2: Ingresso analogico 2, configurabile con il par. C121 (Anin2Cfg). -10 ... +10V,,
Ri, = 20kQ
18 | OV: Zerovolt, .
19 |IN 3: Ingresso analogico 3, configurabile con il par. C122 (Anln3Cfg). -10 ... +10Vpe
R, = 20kw
20 DT 25Vmax: Ingresso per dinamo tachimetrica, quando essa non superain  |-25 ... 425V,
valore assoluto 25V. La polaritd dev'essere positiva con ponte A in funzione e | R, ~ 5k
non in rigenerazione.
21 | 0V: Zerovolt. -
22 | DT 80Vmax : Ingresso per dinamo tachimetrica, quando essa non supera in | -80 ... +80Vpe
valore assoluto 80V. La polarita dev'essere positiva con ponte A in funzione e | R, ~ 80kQ
non in rigenerazione.
23 | DT 250Vmax: Ingresso per dinamo tachimetrica, quando essa non supera in [-250 ... +250V,.
valore assoluto 250V. La polarita dev'essere positiva con ponte A in funzione |R, =~ 300kQ
e non in rigenerazione.
24 |ENABLE: Comando di abilitazione al funzionamento del converfitore. Il la = 9mA
segnale & attivo quando il morsetto & cortocircuitato con la +24V (mors. 40).
Il contatto relativo al morsetto in oggetto, e riportato nello schema dei
COLLEGAMENTI DI SEGNALE, & costituito da un contatto ausiliarioc NO del
teleruttore KM che alimenta la sezione dj potenza del convertitore. Vedi nota
(1).
25-27 |MDO 1: Uscita digitale 1, configurabile con il par. P170 (MDO1Cfg). 5A / 250V,
Significato di default: 0:Drive OK. 5A / 30V,¢
26 | START: Abilitazione dei riferimenti di velocita / tensione o dj corrente presenti |l ~9mA
sugli ingressi analogici REF, IN 1, IN 2, IN 3 (sommati al riferimento da
connessione seriale, da bus di campo e da variabile inferna UpDownRef) o in
alternativa di uno dei riferimenti preimpostati di marcia. Il segnale & attivo
quando il morsetto & cortocircuitato con la +24V (mors. 40). L'apertura del
contatto al mors. 26 imposta, a partire dal riferimento di velocita / tensione
presente in quel momento, una rampa di discesa della durata programmata
sul par. P034 o P035. Affinché i fempi programmati per le rampe di stop sui
par. P034 e PO35 siano esattamente rispettati, devono valere determinate
relazioni di disuguaglianza, riportate nel capitolo RAMPE SUL RIFERIMENTO.
28 | MDI 1: Ingresso digitale 1, configurabile con il par. C130 (MDI1Cfg). l, = 9mA
Significato di default: 0:Reset.
29-31 | MDO 2: Uscita digitale 2, configurabile con il par. P176 (MDO2Cfg). 5A / 250V,
Significato di default: 1:SpeedThreshold. 5A / 30Vp
30 |MDI 2: Ingresso digitale 2, configurabile con il par. C131 (MDI2Cfg). . = 9mA
Significato di default: 12:JogA.
32 | MDI 3: Ingresso digitale 3, configurabile con il par, C132 (MDI3Ctg). I, =~ 9mA
Significato di default: 13:JogB.
33-35 |MDO 3: Uscita digitale 3, configurabile con il par. P182 (MDO3CHg). 5A / 250V,
Significato di default: 2:larm Threshold. 5A / 30V
34 | MDI 4: Ingresso digitale 4, configurabile con il par. C133 (MDI4Cfg). ., = 9mA
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TERM. | Descrizione Caratteristiche 1/O

36 |MDI 5: Ingresso digitale 5, configurabile con il par. C134 (MDI5Cfg). lin = 9mA
Significato di default: 4: Cflm '
37-39 | MDO 4: Uscita digitale 4, configurabile con || par. P188 (MDO4Cfg). 5A / 250V,
Significato di default: 5:Drive Running. 5A / 30V
38 | MDI é: Ingresso digitale 6, configurabile con il par. C]SS (MDI6Cfg). lin = 9mA

Significato di default: 5:Reverse.

40 | +24V(OPTO): Uscita tensione di alimentazione +24V per attivazione ingressi +24Vpe

digitali, e/o per alimentazione encoder. Essa & optoisolata dallo 0V degli 200mA max
ingressi analogici.

41-43 | MDO 5: Uscita digitale 5, configurabile con il par. P194 (MDO5Cfg). 5A [ 250V,
Significato di default: 4:CurrLimitation, 5A / 30V,

42 | OV(OPTO): Terminale negativo dell’eventuale tensione esterna a +24V per -
alimentazione della sezione di controllo, efo per alimentazione encoder. Esso
& optoisolato dallo 0V degli ingressi analogici. Nel caso in cui gli ingressi
digitali provengano dalle uscite statiche di un PLC, necessariamente di tipo
PNP, lo OV di quest’ultimo va connesso al morsetto in oggetto.

44 | +24V(EXT): Ingresso per terminale positivo dell’eventuale tensione esterna a | +24Vye / 2A max
+24V per alimentazione della sezione di controllo.

(1) Nota.

la BLOCCO CONVERTITORE ALL’ARRESTO

St supponga che il par. CO51 risulti programmato al valore 1:Predictive=>J1. In questa ipotesi, e solo in
essa, anche nel caso in cui dopo I'apertura del contatto di START al mors. 26 il motore abbia gia ultimato
la rampa di discesa, se il contatto di ENABLE al mors. 24 rimane chiuso il convertitore, pur non fornendo
coppia, comunque “regola corrente zero”, cioé & a tutti gli effetti ancora in funzione, anche se il motore si
trova virtualmente in folle.

Se per particolari ragioni mentre il motore non & in servizio (in folle) il teleruttore KM deve rimanere chiuso
per lungo tempo, allora per ragioni di sicurezza nei riguardi dell’operatore & possibile cablare sul mors.
24, in serie al contatto ausiliario NO del teleruttore KM, un contatto ulteriore: I'apertura di quest’ultimo
porrd a zero il riferimento di corrente, e successivamente provocherd lo sgancio del convertitore (motore in
folle, convertitore in stand-by).

Al contrario, nel caso in cui il par. CO51 risulti programmato al valore 0:Pl operating, dopo I'apertura del
contatto di START al mors. 26 e non appena il motore abbia ultimato la rampa di discesa, il convertitore
blocca automaticamente gli impulsi di accensione, ed il motore rimane a tutti gli effetti in folle.

1b MESSA IN FOLLE DEL MOTORE

Se un motore in rotazione che sta venendo alimentato dal convertitore dev'essere ad un certo punto
lasciato in folle, si raccomanda di evitare di aprire il teleruttore, ma invece di aprire inizialmente il suddetto
ulteriore contatto previamente cablato sul mors. 24, in serie al contatto ausiliario NO del teleruttore KM, e
solo successivamente di aprire il teleruttore.

Tc CHIUSURA DEL CONTATTO DI ENABLE CON MOTORE IN ROTAZIONE IN FOLLE.

Se con un motore che sta ruotando in folle (per inerzia) viene chiuso il contatto di ENABLE con il contatto di
START aperto, allora viene impostata la rampa fissata sul par. P034 (RampStopPos) oppure sul par. PO35
(RampStopNeg) fino alla velocite zero, raggiunta la quale il motore viene lasciato in folle.
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3.30LED E PUNTI DI TEST SULLA SCHEDA COMANDO

Nel seguito viene riportato il significato delle indicazioni visive fornite dai LED presenti sulla scheda
comando ES800, ed i valori di tensione relativi ai vari punti di test presenti nella stessa scheda.

LED:

OP1  (verde) S8 fermica dissipatore chiusa

OP5  (verde) SA ponte A attivo

OP6  (giallo) SB ponte B attivo

OP7  (verde) RUN convertitore in marcia

OP8  (giallo) LIM convertitore in limite di corrente

OP27 (verde) S0 Mors. 24 collegato dlla +24V OPTO (ENABLE)
OP28 (verde) S1 Mors. 26 collegato alla +24V OPTO (START)
OP29 (verde) 52 Mors. 28 collegato alla +24V OPTO (MDI1)
OP30  (verde) S3 Mors. 30 collegato alla +24V OPTO (MD12)
OP31  (verde) S4 Mors. 32 collegato alla +24V OPTO (MDI3)
OP32  (verde) S5 Mors. 34 collegato alla +24V OPTO (MD14)
OP33  (verde) S6 Mors. 36 collegato alla +24V OPTO (MDI5)
OP34  (verde) S7 Mors. 38 collegato alla +24V OPTO (MDI6)
OP35  (verde) SC Contatto ai mors. 25-27 chiuso (MDO1)
OP36  (verde) SD Contatto ai mors. 29-31 chiuso (MDO?2)
OP37 (verde) SE Contatto ai mors. 33-35 chiuso (MDO3)
OP38 (verde) SF Contatto ai mors. 37-39 chiuso (MDO4)
OP39  (verde) SG Contatto @i mors. 41-43 chiuso (MDO5)
OP40  (verde) STX trasmissione seriale attiva verso la tastiera
PUNTI DI TEST:

183 (die 2.1) GND ov

TS6 (dia 1.2) HOOUT corrente d'armatura (+2.5V al 100%)

TS8  (dia 1.2) VAR tensione d'armatura (OV ... +5.0V con 665V ... +665V)
TS9  (die 1.2) VAC tensione di rete (+3.0V circa con 380VAQ)
1836  (dia 2.7) GND v

TS38  (dia 1.2) ANO dinamo tachimetrica (+4.5V al 100%)

1546  (dia 1.2) CHB canale B encoder (segnale digitale 0-5V)
T547  (dia 1.2) CHA canale A encoder (segnale digitale 0-5V)
1856  (dia 2.1) GND ov

1559 (dia 1.2) +5V +5V digitale (riferita a GND)

TS60 (dia 1.2) +5VOP +5V optoisolata per encoder (riferita a OP)
TS61  (dia 1.2) oP QV di riferimento per +5VOP e +A

1562  (dic 1.2) +A +24V optoisolata (riferita a OP)
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3.31RETROAZIONE DA ENCODER

Per I'allacciamento di un encoder pud essere utilizzato:

1. La morsettiera doppia o vite M1 a 44 morsetti.
2. Il connettore a vaschetta CN?2 g 9 poli.

In entrambi i casi, i canali dj ingresso e le alimentazione o disposizione risultano tuti optoisolati rispetto
agli ingressi analogici, Nella scelta del tipo di encoder, va verificata la frequenza alla velocita massima,

. ; imp/giro-n ; . ; . . i
cha. risulta calcolabile dalla formula - :_MJ dove imp/giro & il numero di impulsi forniti

60
dall’encoder ad ogni rotazione completa, ed np gy & la velocita massima di rotazione in giri/min.

Utilizzo morsettiera a vite.

Nel caso 1. le caratteristiche dell’encoder collegabile sono le seguenti:

la. Encoder di tipo push-pull complementare, oppure di tipo NPN oppure Open Collector

2a. Livello alto della forma d’onda di uscita sui tre canal; pari a 24Vee max

3a. Frequenza massima in ingresso pari a 102.400kHz (ad es. 1024 impulsi/giro per 6000 RPM max)
4a. Tensioni di 5Vec 6 24Vee o disposizione per I'alimentazione dell’encoder da parte del convertitore

| morsetti da utilizzare sono | seguenti:

14 - Ingresso per canale A 15 - Uscita climentazione a 5Vce
16 - Ingresso per canale B 42 - OV
12 - Ingresso per canale N " 40 - Uscita alimentazione a 24Vee

Collegare la calza del cavo schermato dell’encoder al potenziale di terra nel modo piU diretto possibile,
utilizzando uno dei tre fermacavi a collare appositi sul fondo del carter di supporto della scheda comando,

Utilizzo connettore a vaschetta.

Nel caso 2. le caratteristiche dell’encoder collegabile sono le seguenti:

la. Encoder di tipo line-driver (standard di uscita RS422)

2a. Livello alto della forma d’onda d uscita sui sei canali nel range 5...15Vec

3a. Frequenza massima in ingresso pari a 102.400kHz (ad es. 1024 impulsi/giro per 6000 RPM max)
4a. Tensioni di 5Vec o 24Vec o disposizione per I"alimentazione dell’encoder da parte del convertitore

I'pin del connettore a vaschetta da utilizzare sono i seguenti:

pin 1 - Ingresso per canale A pin 6 - Ingresso per canale N (M
pin 2 - Ingresso per canale A pin 7 - Uscita alimentazione a 5Vcc
pin 3 - Ingresso per canale B pin 8 - OV

pin 4 - Ingresso per canale B pin 9 - Uscita alimentazione a 24Vee

pin 5 - Ingresso per canale N (1)

In questo caso non & necessario utilizzare uno dei tre fermacavi a collare sul fondo del carter dj supporto
della scheda comando per collegare la calza del cavo schermato dell'encoder ol potenziale dij terra, @

ITT-CANNON mod. DE121073-154 (corpo calotta) + n.2 250-8501-013 (coppia viti lunghe di
fissaggio).

FRAMATONE mod. 8655 MH 09 01.

In tal modo, il potenziale di terra presente sul connettore femmina a 90° della scheda ES801 verrs
frasmesso a tale calotta e quindi alla calza del cavo schermato che coiega I'encoder. -

La suddetta calotta & fornibile da Ghisalba con il cod, CN0420000, mentre il connettore

maschio volante a 9 poli & fornibile con il cod. CN0400018.

(1) Non necessario per refroazione di velocité, ma solo per contrello di posizione.
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3.32SEGNALI BI INGRESSO / USCITA IN MILLIAMPERE

E possibile fornire alla coppia di mors. 5/ 7 {REF}, oppure alla coppia di mors. 11 /13
analogico softo forma di segnale in mA: se la corr
11 ed esce dal mors. 13, rispeftivamente nei due casi

corrente entra nel mors.
infernamente & di default po

sitivo.

Analogamente, & possibile ottenere dal mors. 8 (OUT 1), oppure dal mors. 10 (OUT 2),

analogica softo forma di segnale in mA: detio segnale, che
verso lo OV, & oftenuto da un segnale generato internamente di

1. SEGNALI DI INGRESSO

Tra il segnale I, in mA applicato esternamente ed

resistenza di carico, vale la seguente relazione:

la=20mA = V, =4V

defaul

A quest'ultimo segnale Vi sono applicabili le funzioni Gain e Bias (

Polarita e Reverse) prima di generare il riferimento TermRef visualizz

Aninl visualizzate dal par. M010), secondo la seguente formula:

TermRef(Anin1) = Vg, -

Gain

1

00

+1O_Bias
100

Con i valori di default dei relativi parametri, la corrispondenza finale fra |, e TermRef(A

t positivo.

{IN'1), un ingresso
ente entra nel mors. 5 ed esce dal mors. 7, oppure se la
. il segnale generato

un’uscita

pud essere solo uscente dai due morsetti,

il segnale Vi in Volt generato internamente ai capi della

e successivamente anche le funzioni
ato dal par. MO14 (oppure il segnale

nin1) risulta essere:

[, =0mA = TermRef(Anin1)=0V

l,=4mA =5 TermRef(AnIn1)=0.8Y

l,,=20mA = TermRef(AnIn1)=4V
Nella tabella che segue sono riportati i valori da assegnare ai vari parametri relativi alle funzioni Gain e
Bias per oftenere una determinata percentuale di riferimento interno TermRef(Anin1), con il 100% che

corrisponde a 10V, a partire dal segnale esterno o in mA. Nella tabella si fa I'ipotesi che il parametro

relativo alla funzione Polarite (

applicata.

par. P120 e P126) sia al valore di default e che la funzione Reverse non sia

jumper JP7 di ES801 jumper JP8 di ES801
in pos. 2-3 in pos. 2-3
I = MO14 (MOT0) REF [mors. 5/ 7] REF [mors. 5/ 7]
riferimento di velocitar / riferimento di corrente di IN'T [mors. 11 /13]
tensione armatura
Gain Bias Gain Bias Gain Bias
0..20mA = 0...+100% P122=250% | P121=0% | P125=250% | P124=0% | P128=250% | P127=0%

0...20mA = -100%...+100%| P122=500% |P121=-100%| P125=500% |P124=-100% P128=500% |P127=-100%
4..20mA = 0...+100% [P122=312.5%| P121=-25% |P125=312.5% | P124=-25%, P128=312.5%| P127=-25%
4..20mA = -100%...+100%| P122=625% [P121=-150%| P125=625% |P124=-150% P128=625% |P127=-150%
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2. SEGNALI IN USCITA
Tra il segnale AnOut1(2) in Volt generato internamente dopo aver configurato nel modo desiderato Iuscita

analogica OUT T oppure OUT 2, e visualizzato dai par. MO19 ed M020 rispettivamente, ed il segnale I,
in mA erogabile in uscite, vale la seguente relazione:

AnOut1(2)=10V = I,,,=20mA

Prima della generazione del segnale AnOut1(2) possono venire ufilizzate le funzioni Gain e Bias (e
successivamente anche la funzione Polaritd) a partire dai segnali V... originariamente configurati,

secondo la seguente formula:

Gain +10. Bias

100 100
Con i valori di default dei relativi parametri, la corrispondenza finale tra V,,, ed 1., risulta essere:

AnOut =V,

Vou =0V = low =0mA
Vo =2V = Lot =4mA
Vo =10V =5 o =20mA

Nella tabella che segue sono riportati i valori da assegnare ai vari parametri relativi alle funzioni Gain e
Bias per oftenere un determinato segnale I, in mA, a partire dal segnale interno V., in Volt. Nella tabella
si fa l'ipotesi che il parametro relativo alla funzione Polarite (par. P157 e P158) sia al valore di default,

jumper JP9 di ES801 jumper JP10 di ES801
in pos. 2-3 in pos. 2-3
Vo = o OUT 1 [mors. 8] OUT 2 [mors. 10}
Gain Bias Gain Bias
0..10V=0..20mA P152 = 100% P151 = 0% P155 = 100% P154 = 0%
0..10V=4..20mA P152 = 80% P151 = 20% P155 = 80% P154 = 20%
-10 ... +10V =0 ... 20mA P152 = 50% P151 = 50% P155 = 50% P154 = 50%
-10 ... 410V =4 ... 20mA P152 = 40% P151 = 60% P155 = 40% P154 = 60%
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4 TASTIERA E DISPLAY ALFANUMERICO

4.1 MODALETA OPERATIVE DEI TASTI

I convertitori della serie CNPU e CNPR possono essere equipaggiati con una fastiera asportabile
costituita da un display alfanumerico, da otto tasti e da otto LED di segnalazione.

Il convertitore di serie non prevede il montaggio a bordo della tastiera, che quindi va

eventualmente richiesta a parte. In alternativa pud essere richiesto il Kit di
NOTA L 3 : . .

remotizzazione della tastiera, per il montaggio o distanza della stessa su un

pannello: vedi il capitolo relativo REMOTIZZAZIONE TASTIERA, presente nel seguito,

Il display alloggiato nella tastiera & a cristalli liquidi a due righe di sedici caratteri ognuna, retroilluminato,
e su di esso vengono visualizzati il valore dei parametri, eventuali messoggi diagnostici, il valore delle
grandezze elaborate dal convertitore. Nel seguito, si intenderd per “pagina” l'insieme dei trentadue
caratteri che compaiono simulianeamente sul display.

La funzione degli ofto tasti & illustrata nelle note che seguono.

- "PROG": commuta dalla modalita di visualizzazione (cursore spento) alla modalita di programmazione
(cursore lampeggiante), e viceversa. Quindi con il cursore spento, tramite i tasti di scorrimento, vengono
visualizzati in successione i vari parametri, mentre con il cursore lampeggiante pud essere variato il valore
di quel particolare parametro.

- “v" (“DEC"): decrementa il numero della pagina oppure il valore all’interno della pagina, a seconda
della modalitar in quel momento selezionata con il tasto “PROG”, cioé a seconda dello stato del cursore.

- "A" ("INC"): incrementa il numero della pagina oppure il valore allinterno della pagina, a seconda
della modalita in quel momento selezionata con il tasto “PROG*, cioé a seconda dello stato del cursore.

- "SAVE": nella modalita di programmazione, e solo in essa, salva sull’area di lavoro della memoria non
volatile (EEPROM) il valore attuale nella pagina corrente, in modo che il valore rimanga memorizzato
anche dopo lo spegnimento del convertitore e sia di nuovo disponibile alla successiva riaccensione.
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- "JOG": & attivo solo quando almeno una delle sorgenti selezionate per I'immissione dei comandi
coincide con KeyPad (ossia la tastiera), e quando mantenuto premuto inserisce il jog, con il riterimento pari
a quello che si otterrebbe equivalentemente attivando l'ingresso digitale JogA.

. FORWARD |

REVERSE
coincide con KeyPad, e quando premuto attua l'inversione di polarita del riferimento Ref n applicato alle
rampe.

: & oftive solo quando almeno una delle sorgenti selezionate per I'immissione dei comandi

- "START": & aftivo solo quando almeno unc delle sorgenti selezionate per I'immissione dei comandi
coincide con KeyPad, e quando premuto attua un comando di marcia autemantenuto, con il riferimento
pari a quello che si otterrebbe equivalentemente attivando I'ingresso digitale START. Per I'interazione del
tasto in oggetto con gli ingressi digitali di START provenienti da altre sorgenti, si veda la sezione Ref n del
capitolo SCHEMA FUNZIONALE A BLOCCHI.

- “STOP": in generale, & attivo solo quando almeno una delle sorgenti selezionate per I'immissione dei
comandi coincide con KeyPad, e quando premuto attua un comando di arresto, in modo equivalente alla
disattivazione dell'ingresso digitale START. Per I'interazione del tasto in oggetto con gli ingressi digitali di
START provenienti do alire sorgenti, si veda la sezione Ref n del capitelo SCHEMA FUNZIONALE A
BLOCCHI. Inoltre, gualungue siano le sorgenti selezionate per I'immissione dei comandi, il tasto in
oggetto pud comungue sempre svolgere la funzione di STOP programmando il par. C103 (EmergStop) al
valore 0:Included.

Il convertitore utilizza per il suo funzionamento il set di parametri correnti, presenti

/ cioé in quell'istante. Il parametro aggiornato con i tasti “A"” e “v" viene
NOTA  immediatamente utilizzato al posto del precedente anche se non viene salvate con
il tasto “SAVE”. Ovviamente il nuovo valore di tale parametro verra perduto allo

spegnimento.

Per un pib agevole utilizzo del convertitore sono disponibili alcuni comandi combinazione, riportati nel
seguito.

- CANCELLAZIONE ALLARME (funzione ALARM RESET): La pressione contemporanea dei tasti “PROG” e
"SAVE" equivale alla chiusura di un ingresso digitale configurato come O:Reset, per la cancellazione di un
eventuale dllarme. Owviamente, ne risultera un’effetfiva cancellazione solo nel caso sia scomparsa la
causa che lo aveva provocato.

- CAMBIO RAPIDO PAGINA (funzione MONITOR): La pressione contemporanea dei fasti “A" e “v”
permette di accedere alla pagina relativa al par. PO00 (Key). Una successiva pressione dei due tasti
permette di accedere alla pagina KeyPad, relativa al par. MOOO (Vref) e ad altri parametri di misura
eventualmente selezionati con i par. POO5 (FirstParm) e PO04 (MeasureSel). Un‘ulteriore pressione dei due
tasti visualizza la pagina Status, ed infine un’ulteriore pressione dei due tasti permette di tornare alla
pagina nella quale si era effettuata la primitiva pressione dei due suddetti tasti.

- Commutazione MODALITA LOCALE per comandi e riferimenti: La pressione contemporanea dei tasti
“A" e "SAVE" effettua la commutazione del funzionamento del convertitore alla modalita esclusivamente
LOCALE per cio che riguarda i comandi (ciog gli ingressi digitali) ed i riferimenti. La commutazione viene
perd effettuata solo se il par. C100 (LocRemSel) & al valore 0:Enabled, e comunque con convertitore
disabilitato, cioé non in marcia. Dopo lo spegnimento del convertitore, ad ogni successiva riaccensione
esso si predispone inizialmente sempre nella modalitd di funzionamento precedentemente salvata su
EEPROM, e quindi lo “stato” della modalitd esclusivamente LOCALE attuata dalla  pressione
contemporanea dei tasti “ A ” e “"SAVE” non & tra le variabili che possono essere salvate su EEPROM,
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Nel disegno riportato nel seguito viene mostrata la successione delle pagine di volta in volta visualizzate
sul display tramite la funzione MONITOR (pressione contemporanea dei tasti “v ” & “ A "). Per semplicitas si
supponga di partire inizialmente dalla pagina relativa al parametro PO10 (nFdkMax), indicata nel disegno
in oggetto come “pagina corrente”. Nel disegno viene anche mostrato che la pagina Keypad viene anche
visualizzate dalla pressione confemporanea dei tasti “ A" e “SAVE” (modalita esclusivamente LOCALE,
come spiegato nel capitolo MODALITA DI FUNZIONAMENTO LOCALE).

P010 nFdbkMax +

3000 RPM s

PO00 Key
1:Program Enable

pagina corrente pagina Key

Vref 14.5 %

* kKK

Drive OK - D4.01
CNPR.100 P440

pagina Status pagina Keypad

4.2 FUNZIONI VISUALIZZATE DAI LED

Il significato degli ofto LED, posizionati sopra il display alfanumerico, & illustrato nelle note che seguono,

- I LED RUN & acceso quando il convertitore & a tutti gli effetti in marcia (ossia quando il pilotaggio
rilascia impulsi di accensione). Inoltre detto LED lampeggia mentre & in corso la rampa di discesa
programmata sui par. PO34 (RampStopPos) oppure PO35 (RampStopNeg) in seguito alla disattivazione
dell'ingresso digitale di START. Quando & acceso il LED in oggetto, lo & anche il LED RUN della scheda
comando ES800.

- Il LED REF pud avere - nei due casi di seguito illustrati - i due seguenti significati:

a) se almeno uno tra il riferimento ref n applicato alle rampe ed uno dei tre riferimenti ausiliari IN 7, IN 2,
IN 3 & configurato come riferimento di velocita, allora I'accensione del LED indica la presenza di un
riferimento di velocitd diverso da zero, anche con motore non ancora in marcia,

b) se nessuno tra il riferimento ref n applicato alle rampe ed i fre riferimenti ausiliari IN 1,IN2, IN3e&
configurato come riferimento di velocitd ma almeno uno di essi & configurato come riferimento di corrente,
allora 'accensione del LED indica la presenza di un riferimento di corrente diverso da zero, anche con
motore non ancora in marcia.

- | LED FORWARD e REVERSE indicano, con motore in marcia, il senso di rotazione del motore: il primo &
quello che si oftiene sviluppando una coppia motrice con un riferimento positivo. Con motore non ancora
in marcia, allora il LED FORWARD lampeggia se il riferimento che in quel momento & preparato per la
marcia ha polarita positiva, mentre il LED REVERSE lampeggia se il riferimento che in quel momento &
preparato per la marcia ha polarita negativa.

le indicazioni di presenza e polaritty del riferimento fornite dai LED REF,
A ATTENZIONE ~ FORWARD e REVERSE con convertitore non ancora in marcia, non tengono conto
della presenza di eventuali riferimenti aggiuntivi di velocité o di corrente.
- Il LED LOC SEQ & acceso se le sorgenti selezionate per |'immissione dei comandi sono esclusivamente
del tipo KeyPad, & lampeggicnte se olfre a KeyPad c’é almeno un‘alira sorgente selezionata di tipo
diverso, mentre & spento se nessuna delle sorgenti selezionate per I'immissione dei comandi & di tipo
KeyPad.
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- Il LED LOC REF & acceso se le sorgenti selezionate per i riferimenti sono esclusivamente del tipo
UpDownRef, & lampeggiante se oltre ad UpDownRef c’é almeno un‘altra sorgente selezionata di tipo
diverso, mentre & spento se nessuna delle sorgenti selezionate per i riferimenti & di tipo UpDownRef.

- Il LED BRAKE indica che & in corso la frenatura eleftrica o in generale la rigenerazione di energia dal
carico verso la rete di alimentazione.

- Il LED I LIMIT indica che il convertitore & in limite di corrente. Quando & acceso il LED in oggetto, lo &
anche il LED ILIM della schedo comando ES800.

4.3 MODALITA DI FUNZIONAMENTO LOCALE

Si & gia accennato al fatto che in generale il riferimento principale Main Ref pud esser dato dalla somma
di un numero massimo di quattro diverse sorgenti:

1. Morsettiera (Terminal Ref)

2. Riferimento interno Up / Down (UpDown Ref)
3. Connessione seriale (Serial Link Ref)

4, Bus di campo (Field Bus Ref)

Analogamente, in generale anche le sequenze di comando (ingressi digitali) possono essere immesse
contemporaneamente da un numero massimo di tre diverse sorgenti selezionate tra le quattro possibili:

1. Morsettiera (Terminal Digital Inpuf)

2. Tastiera {KeyPad)

3. Connessione seriale (Serial Link Digital Input)

4, Bus di campo (Field Bus Digital Input)

Modalits MISTA: la modalitd che inizialmente si presenta ad ogni accensione & quella che dipende dai
valori salvati su EEPROM per'i parametri C105 ... C108 (RefSelx) ed i parametri C110 ... C112 (SeqSelx).
Questa modalita si pud dedurre, come gia detto nel precedente capitolo, dallo stato dei LED LOC REF e
LOC SEQ. Quindi il riferimento principale Main Ref pud anche essere dato dalla somma dei riferimenti
provenienti da tutte e quattro le diverse sorgenti disponibili, mentre le sequenze di comando (ingressi
digitali) possono provenire contemporaneamente da un numero massimo di tre di tali quatro sorgenti.

Modalité esclusivamente LOCALE: come gia detto, la pressione contemporanea dei tasti “ A" e “SAVE”
effettua, se il par. C100 (LocRemSel) & al valore O:Enabled, la commutazione del funzionamento del
convertitore alla modalité esclusivamente LOCALE per cid che riguarde i riferimenti ed i comandi (ciog gli
ingressi digitali). Quindi viene automaticamente selezionata un’unica sorgente disponibile per il
riferimento, pari ad UpDownRef, e contemporaneamente viene automaticamente selezionata un’unica
sorgente disponibile per I'immissione dei comandi, pari a KeyPad. In tal modo i comandi di marcia /
arresto possono venire immessi esclusivamente da tastiera tramite i pulsanti “START” e “STOP”. Inoltre la
marcia ad impulsi pud essere immessa esclusivamente tramite il tasto “JOG”, secondo il riferimento pari a
quello che si ofterrebbe equivalentemente attivando I'ingresso digitale  JogA, ed infine I'inversione di
polarita del riferimento Ref n applicato alle rampe pud essere oftenuta esclusivamente con il fasto
, FORWARD ,

REVERSE

Nell'istante in cui viene programmata la modalitd in oggetto, il display si porta istantaneamente sulla
pagina KeyPad, relativa al par. MOOO (Vref) e ad altri parametri di misura eventualmente selezionati con i
par. PO05 (FirstParm) e PO06 (MeasureSel). Inolire risulta gia attiva la modalita di programmazione, cid
che equivale ad aver posto il par. POOO ai valori 1:Program Enable, cioé pud essere subito variato il valore
del riferimento UpDownRef tramite i tasti di incremento e decremento. Ogni volta che il display si trova
nella pagina KeyPad la modalita di programmazione & sempre attiva, anche in modalitd non
esclusivamente LOCALE. Ovviamente, se non vi & alcuna sorgente selezionata per il riferimento di tipo
UpDownRef, allora la pagina KeyPad offre solo una lettura del riferimento preparato. Alla successiva
pressione contemporanea dei tasti “A” e "SAVE” fornano nuovamente i valori correnti per i parametri
C105 ... C108 (RefSelx) ed i parametri C110 ... C112 (SeqSelx).
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4.4 REMOTIZZAZIONE TASTIERA

Il kit di remotizzazione tastiera si compone delle seguenti parti:
! N.1 cornice fronte quadro.

N.1 guarnizione in gomma adesiva,

N.1 cavo di prolunga RJ45 (L =5m).

N.4 dadi M3 autobloccanti,

N.4 rosetfte piane M3.

il o

Nel seguito vengono riportate le varie fasi operative necessarie per rimuovere la tastiera dal CNP ed
inserirla su un pannello o fronte quadro. Nel caso in cui la tastiera non fosse gia istallata a bordo
dell'apparecchiatura (come previsto dalla fornitura standard) si tralascino le fas; c, d, e

ATTENZIONE Effeh‘ucrle tutte le operazioni elencate nel seguito ad apparecchiatura spenta,
onde evitare danneggiamenti alla stessa.

a. Allentare completamente la vite (festa a taglio) che fisso la cornice di protezione della tastiera.
b. Rimuovere il pannello a cui rimane agganciata la suddetta vite.

/i

B

c. Inserire (vedi anche istruzioni riportate nell’adesivo visibile sulla tastiera stessa) un cacciavite o
taglio nel foro per lo sgancio del conneftore RJ45 a cui & connessa la tastiera,

d. Tenendo premuto il cacciavite (in modo da mantenere sganciata la linguetta di ritenzione del

connettore RJ45), estrarre con |'altra mano la tastiera sfilandola dall'apposito vano.
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e. La tastiera viene estratta.
t Estrarre il cavetto premendo sull’apposita linguetta del connettore.

g. Reinserire la cornice di protezione tastiera, fissandola con I'apposita vite,
h. Collegare un capo del cavo di prolunga tastiera al connetiore presente sul CNP.

L'altro capo del cavo & da inserire nel connettore presente sul retro della tastiera.
Rimuovere dalla guarnizione lo pellicola di protezione del lato adesivo, ed applicarla sul lato
anteriore della tastiera.
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ki Eseguire la foratura del pannello per il montaggio della cornice fronte quadro.
L Eseguire il fissaggio della tastiera, utilizzando i dadi e le rosette piane in dotazione al kit.
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5 STRUTTURA DEL FIRMWARE

5.1 GENERALITA

Il firmware di controllo del convertitore risiede nella FLASH U20 della scheda di comando ES800, e la
relativa versione software (Dx.xx) & visualizzata dal display nella pagina Status, mentre i vari parametri
ulente possono essere salvati nella EEFROM U11 della medesima scheda,

Entrambi i componenti sono situati sotto la vasca metallica di supporto della tastiera, e la EEPROM UT1 &
montata su uno zoccolo 4+4 pin per essere facilmente asportabile all’occorrenza.

La versione software installata pud anche essere letta sui due display a sette segmenti montati sulla scheda
comando ES800, premendo il taste PRO montato sulla scheda stessa sotto i due suddetti display: ad es. la
cifra 36 sta ad indicare la versione sofiware D3.06.

Il salvataggio dei parametri nella EEPROM U11 pud essere verificato, owiamente a macchina ferma,
premendo per un istante il tasto CPU RESET montato sempre sulla scheda comando ES800 accanto al tasto
PRO, in quanto la pressione del tasto in oggetio equivale a disalimentare momentaneamente la scheda
comando.

ATTENZIONE Non premere mai il tasto CPU RESET con la macchina in funzione.

| parametri con i quali I'utente pud interagire sono raggruppati nei cinque mend “M”, “P”, “C", “"A" e "W".
| parametri Mxxx sono di sola visualizzazione e |'utente non pud interagire con essi.

Il par. POOO & il parametro chiave contenente i codici di accesso mediante i quali & possibile modificare
tutti gli altri parametri Pxxx e Cxxx. Quesh ullimi, a differenza dei parametri Pxxx, possono essere
modificati solo quando I'ingresso digitale di ENABLE non & attivo. Tutti i suddetti parametri permettono di
configurare completamente il sistema, ed alcuni di essi vengono modificati durante le tarature
automatiche.

| parametri Axxx sono anch’essi di sola visualizzazione, e compaiono quando viene registrata Ieventuale
comparsa di un allerme. Le ultime due cifre relative all’allarme scaturito vengono visualizzate, in modo
lampeggiante, anche sui due display o sette segmenti montati sulla scheda comando ES800.

| parametri Wxxx sono anch’essi di sola visualizzazione, e contengono dei messaggi di avvertenza, che non
implicano, a differenza dei messaggi di allarme appena visti, la messa in blocco del convertitore. Le ultime
due cifre relative al messaggio scaturito vengono visualizzate, in modo fisso, anche sui due display a sefte
segmenti montati sulla scheda comando ES800.
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5.2 SCHEMA FUNZIONALE A BLOCCHI
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7 - Analog In/Out
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8 - Digital In/Out
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5.3 COPIATURA PARAMETRI

| parametri définiti dal firmware possono essere interessati da operazioni di lettura / scrittura che si
svolgono tra le seguenti quatiro aree di memoria della scheda di comandeo ES800:

Flash U20, dove risiedono i valori di fabbrica (di default) di tutti i parametri.

RAM U21, dove risiedono i parametri correntemente utilizzati durante il funzionamento.

L'area di lavoro della EEPROM U171, dove i vari parametri utente possono essere salvati.

L'area di backup della EEPROM U11, dove i vari parametri utente possono essere duplicati per motivi di
sicurezza.

oo op

E stata adoftata ogni precauzione (principalmente |'adozione del tipo della comunicazione seriale nei
riguardi della EEPROM U11) affinché i valori originariamente salvati per i vari parametri non possano
alterarsi in seguito a disturbi o transitori che causino false operazioni di lettura o scrittura. Nello stesso
tempo, qualora cid dovesse comunque avvenire, 'utente viene informato tramite la generazione di una
serie di allarmi e warnings differenziati, che suggeriscono le operazione da compiere per recuperare i dati
corretti.

Nel seguito viene riportata la sequenza dei controlli effettuati in automatico dal programma al momento in
cvi l'apparecchiatura viene alimentata,

Accensione

EEPROM
presente e
programmata?

Dati interni area
Work EEPROM
integri ?

Si

[TErea Work
FLASH continua @

EEPROM

Parametri area
Work EEPROM
integnri ?

No

E Area Work !
i ¥| EEPROM ; |
i | A0zs /wioos | gy

AreaBaclup f

Parametri area
Backup EEPROM
integni 7

1
EEPROM i
e i S S o
E Area Work |
' EEPROM '
;i. 4_1 5| A026 /\N007 o
1| Area Backup [ s
' EEFPROM !
[ 1

La situazione 3 & quella che normalmente si verifica ad ogni accensione. Nelle situazioni 4 e 5 i valori
originari dei parametri possono generalmente essere recuperati seguendo le istruzioni del caso, mentre
nelle situazioni 1 e 2 occorre contattare Ghisalba.

Si rimanda alla sezione PARAMETRI DI ALLARME e PARAMETRI DI AVVERTENZA per la comprensione in
dettaglio del significato dei vari allarmi o warnings e per la conoscenza delle relative azioni da
intraprendere.
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Le operazioni di copiatura che sono invece eseguibili su comando dell’utente sono descritte nel seguito.

1 Ripristino dei parametri di default. Questa operazione viene eseguita ponendo il par.PO02 (ParmsCopy)
al valore T:DefaultRestore e premendo due volte il tasto “SAVE”. Vengono cancellate tutte le
personalizzazioni everitualmente salvate dall’utente e ripristinati nella RAM e successivamente nell’area di
lavoro della EEPROM i valori di fabbrica per i parametri Pxxx e Cxxx, ad eccezione dei dati interni non
accessibili all’utente.

Area Work
EEPROM \

Area Backup
EEPROM

1
1
H
RAM] <= [FLASA] |
1
1
1
1
1

2. Backup dei parametri salvati. Questa operazione viene eseguita ponendo il par. PO02 (ParmsCopy) al
valore 2:WorkAreaBackup e premendo due volte il tasto “SAVE”, Questa operazione trasferisce nella RAM i
valori salvati nell'area di lavoro della EEPROM e successivamente duplica, per motivi di sicurezza, tali
valeri anche nell’area di backup della EEPROM. Prima di effettuare cio, viene fatto un controllo
dell'integritd dei dati contenuti nell’area di lavoro della EEPROM. Si raccomanda vivamente di effettuare
tale operazione al termine della messa in servizio dell’apparecchiatura, dopo che tutte le variazioni
effettuate sui parametri siano state salvate nell‘area di lavoro della EEPROM e trascritte nell’apposita
scheda riportata in chiusura del presente Manuale.

[}

[Area Work L

No Parameti area EEPROM | N !
Work EEPROM :

integri 2 Area Backup ] p” :

i EEPROM i

1

A025 /W008 @

Nella situazione 6 i valori originari dei parametri possono generalmente essere recuperati seguendo le
istruzioni del caso.

3. Ripristino dei parametri di backup. Questa operazione viene eseguita ponendo il par. POO2
(ParmsCopy) al valore 3:Backup Restore e premendo due volte il tasto “SAVE”. Questa operazione riscrive
nella RAM e successivamente nell’area di lavoro della EEPROM i parametri di cui era stato effettuato il
backup della EEPROM, anche se in seguito erano stati variati ulteriori parametri, persino salvando i nuovi
valori. Prima di effeftuare cid, viene fatto un controllo dell’integrita dei dati contenuti nell‘area di backup
della EEPROM.

| PO00 =3 I

Parametri area
Backup EEPROM
integri ?

3 [}

Area Work i

EEPROM | i
: [FLASH] i—>| continua

No Si

A026 1 W009 e

Nella situazione 7 i valori originari dei parametri possono generalmente essere recuperati seguendo le
istruzioni del caso.
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6 FUNZIONI CARATTERISTICHE

6.1 TARATURA AUTOMATICA

| convertitori della serie CNPU e CNPR sono dotati di una particolare modalita di funzionamento,
grazie alla quale sono in grado di riconoscere le caratteristiche fondamentali del motore e del carico, in
modo da calcolare automaticamente i parametri oftimali da inserire negli anelli di corrente e di velocita.

| vari parametri nei quali si identificano le suddette caratteristiche possiedono giar dei valori di default scritti
nell’EEPROM, i quali normalmente assicurano un funzionamento mediamente soddisfacente per le piu
comuni applicazioni del convertitore. Per un’oftimizzazione migliore delle prestazioni, pud essere eseguita
la procedura di TARATURA AUTOMATICA. Tale procedura, assistita dal display, viene effettuata fuori linea
alla prima messa in servizio della macchina ed ogni volta in cui lo si ritenga necessario (ad esempio se
sono cambiate le caratteristiche elettromeccaniche della macchina stessal).

Per semplicita, nel seguito si fa riferimento al caso in cui comandi digitali vengeno immessi attraverso la
morsettiera.

Esistono in particolare tre tarature automatiche, elencate nel seguito.
Prima di far eseguire ognuna delle tre, occorre che il contatto di ENABLE al mors. 24 ed il contatto di
START al mors. 26 siano entrambi aperti.

1. Autotaratura di corrente. Essa pud essere eseguita solo scegliendo per I‘anello di corrente un controllo
di tipo predittivo framite il par. CO51 (CurrloopSel) programmato al valore 1:Predictive=>J1, avendo
prima provveduto a spostare dalla pos. 1 alla pos. 0 il jumper J1 della schedina ES729/1 (all'interno
dell'apparecchiaturo, innestata sulla scheda pilotaggio ES728/2).

Non & invece consentito eseguire fale autotaratura se si & scelto per Ianello di corrente un controlle di tipo
proporzionale-integrale tramite il par. CO51 (CurrLoopSel) programmato al valore 0:Pl operating, che & al
contrario la selezione consigliata nel caso di un CNPR in refroczione di amatura, oppure nel caso di un CNPU,

ed in generale in futfi quei casi in cui la coppia resistente & motio maggiore della coppia di inerzia, oppure nei casi in cui le bare
di uscita del CNP alimentano non un motore ma un carico resistivo.

Il comando viene immesso portando, tramite i tasti “DEC” o “INC”, il par. POOI al valore 1:Current, e
successivamente premendo il tasto “SAVE". Alla visualizzazione del messaggio successivo Close ENABLE to
continue chiudere il contatto di ENABLE al mors. 24 chiudendo (qualora cid non sia gia stato fatto) il
teleruttore KM di alimentazione della sezione di potenza. Alla visualizzazione del messaggio successivo
Press SAVE to continue, premere nuovamente il tasto “SAVE". L'autotaratura ha termine quando scompare
il messaggio AutoTune in progress... e viene di nuovo visualizzato POOT = 0.

Vengono calcolati, salvandoli su EEPROM, i valori dei par. P103, P104. Viene inoltre oftimizzato il valore
del parametro relativo alla leftura della retroazione di armatura, in modo che con convertitore non in
funzione il par. M006 (Varm) visualizzi OV.

N.b.: durante I'‘autotaratura in oggetto, I‘allarme AO14 (R out of range) pud intervenire se la corrente
nominale del motore, impostata sul par. CO00, & troppo bassa rispetto alla corrente nominale del
convertitore. Si raccomanda quindi di sovradimensionare il meno possibile il convertitore rispetto al
motore, ciog di scegliere quella taglia di convertitore che risulti comparabile o immediatamente superiore
alla corrente nomincle del motore.
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2. Autotaratura di velocita. Al contrario della precedente, quest'autotaratura & eseguibile per qualunque
scelta di funzionamento dell’anello di corrente, ed & in generale consigliata. Puo essere evitata nel caso di
un CNPU, nel caso di un CNPR in retroazione di armatura o nel caso in cui il momento di inerzia del
carico sia variabile (ad es. in un bobinatore).

Il comando viene immesso portando, tramite i tasti “DEC” o “INC”, il par. POO1 al valore 2:Speed, e
successivamente premendo il tasto “SAVE”. Alle visualizzazione del messaggio successivo Close ENABLE fo
continve chiudere il contatio di ENABLE ol mors. 24 chiudendo (qualora cid non sia gid stato fatto) il
teleruttore KM di alimentazione della sezione di potenza. Alla visualizzazione del messaggio successivo
Press SAVE to continue, premere nuovamente il fasto “SAVE”. L'autotaratura ha termine quando scompare
il messaggio AutoTune in progress... e viene di nuovo visualizzato POOT = 0.

Vengono calcolati, salvandoli su EEPROM, i valori dei par. PO70, PO71, oppure in alternativa P076, PO77
se & chiuso I'eventuale ingresso digitale configurato ponendo uno dei par. C130 ... C135 al valore
8:Second ParmSet.

N.b.: la procedura di taratura automatica di velocitd, durante la quale il motore deve fisicamente ruotare,
fornisce una polarita positiva alla barra A1 rispetto alla barra A2.

Se si sono previsti, tramite uno degli ingressi digitali configurabili MDIx
programmato al valore 8:Second ParmSet, due set diversi di parametri di

NOTA  regolazione per l'anello di velocitd, allora lo taratura automatica di velocite
calcolerd i parametri di un set o dell'altro o seconda dello stato del suddetto
ingresso digitale.

3. Autotaratura della caduta resistiva Rxl. Come lo precedente, quest'autotaratura & eseguibile per
qualunque scelta di funzionamento dell’anello di corrente, ed & inoltre valida anche per qualunque scelta
del tipo di retroazione di velocita.

E sempre preferibile eseguire tale autotaratura poiché essa calcola, salvandolo su EEPROM, il valore del
par. PO88, utilizzato per calcolare la forza controelettromotrice e visualizzarla nel par. MOO7 (BEMF). Viene
inoltre utilizzato per la compensazione della caduta resistiva di armatura sia nella regolazione dinamica
della corrente di campo in deflussaggio, sia nella retroazione di armatura (in quest’ultimo caso aftraverso
il par. PO86, in cui viene programmata una sua percentuale).

Il comando viene immesso portando, framite i tasti “DEC” o “INC”, il par. POO1 al valore 3:Rxl, e
successivamente premendo il tasto “SAVE". Alla visualizzazione del messaggio successivo Close ENABLE to
continue chiudere il contatto di ENABLE al mors. 24 chiudendo (qualora cid non sia gia stato fatto) il
teleruttore KM di alimentazione della sezione di potenza. Alla visualizzazione del messaggio successivo
Press SAVE to continue, premere nuovamente il tasto “SAVE”. L'autotaratura ha termine quando scompare
il messaggio AufoTune in progress. .. e viene di nuovo visualizzato POOT = 0.

Nel corso dell'autotaratura viene inoltre oftimizzato il vaolore del parametro relativo alla lettura della
retroazione di armatura, in modo che con convertitore non in funzione il par. M006 (Varm) visualizzi OV.
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6.2 RAMPE SUL RIFERIMENTO

| parametri compresi nell’intervallo dal par. PO30 al par. P039, programmano 'applicazione delle rampe al
riferimento impostato, normalmente al fine di generare dei riferimento privi di variazioni istantanee di valore
(discontinuita).

Relativamente ai riferimenti applicati quando I'ingresso di START risulta affivato, le rampe programmabili di
salita e/o di discesa sono separate per la polaritd positiva e per quella negativa del riferimento impostato (PO30
... P033), e possono anche essere programmati degli arrotondamenti all‘inizio del fransitorio (P038) ed dlla fine
del transitorio (P039). Inoltre al momento della disattivazione dell'ingresso  digitale di START, sono
progrommabili delle rampe di discesa alternative (rampe di stop: P034 e P035), anche qui separate per la
polarita positiva e per quella negativa del riferimento: alle rampe di stop non vengono applicati gli
arrotondamenti eventualmente programmati.

Nella figura riportata nel seguito & indicato un possibile esempio del riferimento generabile dal circuito di
rompa.

Tra i tempi di rampa programmati sui per. PO30 ... PO33 ed i tempi di

arrofondamento  programmati sui par. P038, P039 dev'essere verificata la
# HOTA . _P038 _P039

seguente relazione di disuguaglianza + < P030(031)(032)(033)

2 2

Per ogni transitorio in rampa (di salita o di discesa), la durata dello rampa
effettivamente impostata risulta essere pari alla somma {vedi la figura suddetta)
del tempo programmato sul parametro relativo, della meta del tempo di
arrofondamento iniziale e della meta del tempo di arrotondamento finale.

NOTA

=

Affinché i tempi programmati per le rompe di stop sui par. PO34 e PO35 siano

esattamente rispeftati, devono valere rispeftivamente le seguenti relazioni di
@ NOTA P034 P035
disuguaglianza: P0312 ; P033 2

10 10

i P031
= % i g
PUP+) i (DOWN+) |

: ' T 100% ¢

MEO568-0
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6.3 POTENZIOMETRO MOTORIZZATO

La presente funzione permette di utilizzare come riferimento una variabile interna che risulta possibile
incrementare o decrementare tramite rispeftivamente un ingresso digitale di Up ed un ingresso digitale di
- Down, oppure tramite i tasti freccia della tastiera. '

1. Riferimento. Occorre che almeno una delle sorgenti selezionate per il riferimento tramite | parametri
C105 ... C108 (RefSelx) coincida con UpDownRef, quindi il LED LOC REF dev'essere acceso o
lampeggiante.

Nell'utilizzo normale della funzione Potenziometro Motorizzato la suddetta sorgente & solitamente ["'unica
selezionata per formare il riferimento principale Main Ref, ed il riferimento ottenuto sard generalmente
configurato come riferimento di velocita, anche se nulla vieta di configurarlo come riferimento di corrente.

2. Comandi di incrementa / decrementa. Il riferimento inferno UpDownRef pud essere incrementato o
decrementato tramite comandi provenienti indifferentemente da un numero massimo di tre diverse
sorgenti, selezionate con i parametri C110 ... C112 (SeqSelx), tra le quattro disponibili. Quindi possono
essere utilizzati i comandi da morsettiera, connessione seriale o bus di campo dopo aver configurato uno
dei parametri C130 ... C135 (MDIx) ai valori 14:Up e 15:Dn, oppure i fasti “A” e v della tastiera. Se un
comando di incrementa viene dato contemporaneamente ad un comando dj decrementa, I'effetto
risultante & nullo. Due comandi di incrementa contemporanei (oppure di decrementa contemporanei)
hanno lo stesso effetto di un comando singolo,

3. Rampe sui comandi di incrementa / decrementa. Ogni volta che un ingresso di incrementa /
decrementa viene attivato, il riferimento interno viene incrementato o decrementato secondo la rampa
impostata con il par. PO40 {UpDnRefRamp). Con motore in marcia, la suddetta rampa viene a trovarsi in
serie con la successiva rampa in cui entra il riferimento Ref n, individuata dai parametri PQ30 .. P033, e
quindi la rampa effettivamente risultante & la pit lunga delle due.

4. Polarita. Tramite il par. P250 (UpDnRefPol) si programma se il riferimento interno possa variare entro il
range -100 ... +100%, oppure possa variare tra valori di un solo segno.

5. Memorizzazione dell’ultimo riferimento impostato. Per fare in modo che, una volia regolato il valore
del riferimento interno, esso rimanga memorizzato all’vlfimo valore utilizzato per essere disponibile ad
ogni successiva riaccensione, o in seguito ad una caduta delle rete dj alimentazione, occorre
programmare il par. P251 (UpDnRefMem) al valore 1:Yes. Nel caso opposto (programmazione al valore
0:No) il riferimento interno in oggetfo ripartira inizialmente dal valore zero,

6. Azzeramento del riferimento. Il valore del riferimento interno pud essere portato o zero in qualsiasi
momento attivendo I'ingresso digitale configurato tramite uno dei par. C130 ... C135 (MDIx) al valore
14:UpDnRefResef. In tal caso il riferimento interno si porta al valore zero senza rampe. Se
contemporaneamente al comando di azzeramento viene dato un comando di incrementa oppure di
decrementa, quello di azzeramento prevale sull’altro.
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6.4 LIMITAZIONE DI CORRENTE

| parametri compresi nell’intervallo dal par. PO50 al par. P62 regolano secondo varie modalita la
massima corrente erogabile al carico. Nella figura di seguito riporiata & rappresentato in funzione della
velocité n una possibile programmazione per il limite di corrente | lim A(B), risuliante dalla composizione
delle varie modalita secondo cui tale limite pud essere configurato. Si fa riferimento per generalita al caso
del convertitore CNPR, ed i parametri indicati fra parentesi sono quelli relativi al ponte B.

ke PO50(51) -

R

= (k*_:GBDBa-’lmaxETEi)%éz

.............................................................

ke P052(53)

A S N e

O S

T

'
i

i

' .

] ~a.
i

i

i

1

I

1

I

— ] ‘ \ i = ey
o = "\\| PO10«POS4 | | PO104POST | S powo |
- [ Po10+POS6 |

Come si vede dalla figura suddetta, nel calcolo del limite di corrente il valore principale cui tutti gli altri
paramelri sono correlati & quello denominato k, pari al prodotio C000¢Imax[T2] che rappresenta la percentuale
della corrente nominale del motore C000, ridotta dell’eventuale limitozione hardware (IMAX[T2]) da trimmer. Si
& comunque gid detto che nell’utilizzo normale del convertitore il valore di IMAX[T2] dev'essere al 100%, ciog
nella pogina Status non dev'essere presente il warning A002 (Imax [T2] < 100%), per cui i parametri indicati
nello figura in oggetto rappresentano in pratica semplicemente delle percentuali della corrente nominale del
motore C00Q.

1= Modalita: limite indipendente dalla velocita.
Il limite di corrente pud solo essere fissato alla percentuale PO50(51) della corrente nominale del motore.

2= Modalitdr: limite a due valori dipendenti dalla velocitd.

Il limite di corrente pud essere definito come semplice funzione o due valori, ossia due diverse percentuali
PO50(51) e P052(53) dello corrente nominale del motore, selezionate a seconda che lo velocitd sia
rispettivamente inferiore o superiore alla percentuale PO54 della velocitd massima PO10.

3¢ Modalita: limite ad andamento iperbolico dipendente dalla velocité.
Il limite di corrente pud essere definito secondo una dipendenza di fipo iperbolico dalla velocita:
c

1imA(B) =
n—~ng

Nella formula precedente n, & la percentuale della velocits massima in cui si frova I'asintoto verticale
dell'iperbole, e ¢ & la costante di proporzionalitd inversa.
Cid che in quest’ultima modalité occorre programmare & la percentuale P056 della velocitd massima a cui deve
iniziare il tratto iperbolico, la percentuale PO57 della velocita massima a cui deve terminare il tratto iperbolico e
la percentuale P55 della corrente nomincle del motore che si deve avere alla fine del tratto iperbolico, con la
condizione che la percentuale della corrente nominale del motore all‘inizio del tratio iperbolico coincida con il
valore PO50(51).
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Per completezza, vengono di seguito riportati i valori di ¢ ed n, che si oftengono in tali condizioni:
. P050 - POS5 - (PO57 — P056) , P050 - PO56 — P055 - PO5T
= 0=

P0O50 - PO55 £050 - PO55
Si pud anche porre PO57 = 100%, in modo che il tratto iperbolico termini alla velocita massima PO10.
Quando I'andamento del limite di corrente viene definito sovrapponendo due o tutte le tre modalité sopra
elencate, allora il limite di corrente che viene reso valido, istante per istante, & il minore tra quelli che gli
competerebbero relativamente ad ognuna delle modalita applicate.
La dipendenza di tipo iperbolico del limite di corrente dalla velocits viene tipicamente adottata quando il
costruttore del motore impone che all’aumentare della velocite di rotazione la corrente massima erogabile
al motore debba scendere con una legge simile, per evitare problemi di commutazione sul collettore.

Un altro tipico esempio di applicazione del limite iperbolico 1,
si_ha nella regolazione mista del limite di corrente di &
armatura, illustrata nelle tre figure riportate a fianco, in cui ; ;
sono riportati, in funzione delle velocitd n, gli andamenti :
della corrente massima di armatura 4, della corrente di

eccitazione I, della coppia massima T ed infine della

potenza massima P.
Nel primo intervallo 0 < n < n7q il motore & a campo pieno,

lo corrente massima di armatura & costante e quindi si ha n i .
una zona di funzionamento @ coppia massima disponibile
costante. La potenza massima disponibile (prodotto della
tensione per la corrente di armatura) & invece linearmente
crescente, e raggiunge il massimo alla velocita ny.

Nel secondo intervallo n < n < ng il motore & ancora a i

campo pieno ma la corrente massima di armatura decresce
in maniera iperbolica, per cui la coppia massima inizia a
decrescere con la velocitd. La potenza massima disponibile
(prodotto della coppia per la velocitdl) rimane costante, per
cui il funzionamento & a potenza massima_disponibile : 1 L e
costante. n, n, o

Nel terzo ed ultimo intervallo ng < n < npx la corrente di

armatura & di nuovo costante ma il motore & in deflussaggio
di compo, e quindi la coppia massima continua a
decrescere in maniera inversamente proporzionale con la
velocitd, La potenza massima disponibile (prodotto della
coppia per la velocita, oppure della tensione per la corrente)
confinua ad essere costante, per cui il funzionamento &
ancora a potenza massima disponibile costante.

In aggiunta a tutto quanto gid detto, il valore del limite di fi
corrente, fissato ad ogni valore di velocita nel modo finora

visto, pud essere innalzato (sovralimitazione) della Hopsz1-0
percentuale programmata sui par. PO60 e PO&1, per il ponte A e per il ponte B rispettivamente. Tale
innalzamento del limite di corrente & permanente, ma se non viene rispettato un determinato duty-cycle
massimo ammissibile per la corrente effettivamente richiesta (il 150% della corrente nominale per Tm ogni
10m), allora interviene I'Allarme A022 (Drive It Trip).

Infine, il valore del limite di corrente, fissato ad ogni valore di velocité nel modo finora visto, pud essere
ridofto con un comando esterno attivando un ingresso digitale che sia stato eventualmente programmato
per la funzione 4:Clim. Il valore del limite di corrente che in quel momento era valido viene ridotto della
percentuale programmata sul par. P0O58. |l valore del limite di corrente, oltre che ridotto di una
percentuale prefissata come appena visto, pud essere anche ridotto con continuitd per mezzo di uno degli
ingressi analogici configurabili programmando i par. C120(121)(122) ad uno dei valori 8:Ext. curr. lim. ...
10:BrdgB ext.lim,

n, N
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6.5 QUADRANTI OPERATIVI

| possibili quadranti in cui si pud trovare ad operare un’apparecchiatura del fipo CNP sono définiti nel
piano cartesiano velocita (n) / coppia (T). Per fissare le idee, si & convenuto di associare la direzione
"avanti” alle velocita positive (polarity della retroazione), ed il ponte “A” a quello che provocherebbe una
rotazione oraria del motore (visto dal lato rappresentato nel disegno) in assenza di coppie esterne.

| quattro quadranti in oggetto sono quindi identificabili nel seguente modo:

1° Quadrante: Direzione avanti con coppia motrice (velocita positiva e ponte A in funzione).

2° Quadrante: Direzione indietro con coppia frenante (velocitt negativa e ponte A in funzione).
3° Quadrante: Direzione indietro con coppia motrice (velocitd negativa e ponte B in funzione).
4° Quadrante: Direzione avanti con coppia frenante (velocita positiva e ponte B in funzione).

L'abilitazione / disabilitazione di tali quadranti viene programmata sui parametri CO60 ... C063.

Il convertitore GNPU & abilitato ad operare di default nel 1° e nel 2° quadrante (da Vers. SW D4.01), e
non pud venir abilitato nel terzo o nel quarto quadrante (presente il solo ponte "A”).

Il convertitore tipo CNPR & invece di default abilitato in tutti i quatiro quadranti (presenti entrambi i ponti
HA” e IJB).

Ogni qualvolta viene sviluppata una coppia frenante si ha contemporaneamente una rigenerazione di
energia dal carico verso la refe.

Quanto sopra esposto & illustrato nella figura di seguito riportata, nella quale si ipotizza che il motore sia
calettato sull’asse di un aspo che a seconda dei casi avvolge o svolge del materiale in tiro.

y
/" 20 Quad.: INDIETRO FRENO " 1° Quad.: AVANTI MOTORE
2" Quad.: REVERSE BRAKE 1¥ Quad.: FORWARD MOTOR

7" 3 Quad.:INDIETROMOTORE|  4° Quad.: AVANTI FRENO
/ 3°Quad.: REVERSE MOTOR | 4" Quad.: FORWARD BRAKE

MO0572-A
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La figura che segue illustra tutte le possibilits operative di funzionamento del convertitore CNP.

Una premessa essenziale " prima dell’esame in deﬁagho dei quoﬂro possibili casi & che ogni
apparecchiatura per il centrollo di un motore pud, in qualsiasi situazione, realizzare un controllo o di
velocitd o di coppia, ma non entrambi contemporaneamente.

Nelle quattro situazioni che verranno esaminate, il CNPU & utilizzato per motorizzare un avvolgitore,
uno svolgitore oppure un montacarichi, mentre si suppone che I'eventuale motore traino sia controllato da
un‘apparecchiatura esterna. in figura, la leftera T indica il verso della coppia, mentre la lettera s indica
quello della velocité.

Si ricorda infine che il convertitore CNPU & abilitoto ad operare di default, da Vers. SW D4.01, sia nel
1° che nel 2° quadrante.

Caso A, 1° quadrante: la situazione realizza un controllo di tiro in avvolgimento. |l motore traino
regola la velocitd di avanzamento del materiale (non deve quindi mai arrivare al limite di corrente), mentre
il motore dell’avvolgitore regola la coppia applicata. Il CNPU opera in limitazione di corrente con un
riferimento positivo di velocité impostato sempre superiore alla velocita di avanzamento del materiale. In
alternativa, il CNPU pud direttamente operare con un riferimento di corrente impostato. Il motore traino
applicherd generalmente una coppia indietro, in verso opposto a quello di avanzamento del materiale, ad
eccezione di quei casi in cui il tiro regolato dall’avvolgitore sia particolarmente basso e gli affriti di
rotolamento risultino non trascurabili: in questi casi anche il motore traino dovra quindi sviluppare una
coppia avanti.

Caso B. 1° quadrante: la sifuazione realizza un controllo di velocitd in sollevamento. II| CNPU ha
un riferimento di velocita impostato positivo, ed il peso del materiale da sollevare dev’essere maggiore del
contrappeso, ma non cosi tanto da mandare il convertitore in limitazione di corrente, nel qual caso |l
controllo della velocité avanti non sarebbe pit assicurato. Nel caso in cui il peso del materiale da sollevare
diventasse minore del contrappeso, il motore verrebbe trascinato dal contrappeso ed accelerato in avanti,
con il CNPU che rimarrebbe in folle {(a corrente zero).

Caso C. 2° quadrante: la situazione realizza un controllo di tiro in svolgimenio. Il motore traino
regola la velocitd di avanzamento del materiale (non deve quindi mai arrivare al limite di corrente), mentre
il motore dello svolgitore regola la coppia applicata. I| CNPU opera in limitazione di corrente con un
riferimento negative di velocitd impostato sempre inferiore in valore assoluto alla velocitd di avanzamento
del materiale: se perd occorre il tiro anche a macchina ferma, si dovra utilizzare un riferimento
leggermente positivo in avanti, e tale riferimento pud poi risultare corretto in ogni altra situazione. In
alternativa, il CNPU pud direttamente operare con un riferimento di corrente impostato. Il motore fraino
applica necessariomente una coppia indietro, in verso concorde a quello di avanzamento del materiale.
Nel motore dello svolgitore il verso della coppia applicata non & concorde con il verso della velocitey, per
cui il CNPU rigenera energia dal motore verso la rete di alimentazione.

Caso D. 2° quadrante: la situazione realizza un controllo di velocitd in abbassamento. 1| CNPU
ha un riferimento di velocitd impostate negativo, ed il peso del materiale da far discendere dev'essere
maggiore del contrappeso, ma non cosi tanto da mandare il convertitore in limitazione di corrente, nel
qual caso il controllo della velocita indietro non sarebbe pit assicurato. Nel caso in cui il peso del
materiale da far discendere diventasse minore del contrappeso, il motore verrebbe trascinato dal
contrappeso ed accelerato in avanti, con il CNPU che rimarrebbe in folle (a corrente zero). Nel motore
del montacarichi il verso della coppia applicata non & concorde con il verso della velocita, per cui il
CNPU

rigenera energia dal motore verso la rete di alimentazione.
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1% Quag.: AVANTI MOTORE
1¢ Quad.: FORWARD MOTOR

T +
TRAINO
CAPSTAN
AVVOLGITORE
WINDER

1° Quad.; AVANTI MOTORE
1 Quad.: FORWARD MOTOR

MONTACARICHI
ELEVATOR

il

A", Controllo {limile)di coirente non rigeneralivo
A. Non regenerative current conlrol (iimitation)

2¢ Quad.: INDIETRO FRENO
2 Quad.; REVERSE BRAKE

T
s
TRAINO
CAPSTAN
SVOLGITORE
UNWINDER

B . Controllo ¢t velocita avanii non rigenerativo
B. Non regeneralive forward speed contro!

27 Quad.: INDIETRO FRENO
27 Quad.: REVERSE BRAKE

ELEVATOR

ol

C . Controllo (imite)di corrente rigeneralivo
C . Regenerative current controf (imitation)

MONTACARICHI

D . Controllo di velocita indietro rigeneralivo
D . Regenerative reverse speed control

Moo721-0
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6.6 IMMAGINE TERMICA DEL RISCALDAMENTO DEL
MOTORE . =

I convertitore CNP & in grado di valutare via software I'aumenio di temperatura del mofore.
Il riscaldamento, ciog I'aumento di temperatura rispetto all’ambiente AT(t) = T(t) - T,,, di un motore a cui
viene fornita una corrente I, costante, segue una curva del tipo

t

AT(t)=k-Ig? | 1-e T

in cui 7 & la costante di tempo termica del motore stesso, e k una costante di proporzionalité avente come
unita di misura le dimensioni di [°C / A%

Da cid si deduce che, una volta raggiunto il regime termico, I'aumento di temperatura suddetto &
proporzionale al quadrato della corrente, in quanto & pari a k * I,

Nella figura di seguito riportata viene mostrato il riscaldamento in funzione del tempo di un motore
supposto aftraversato da due diversi valori di corrente Iy, ed Iy, quantificati rispetto alla corrente di
riferimento rappresentata dal par. CO01.

AT(H)
A
N
loz > COO1
R 01 s
,/:
k'l'mz ‘u ..................
I
I
: e, lpy < COO]T
I
|
i
1
1 p n
t*
Il valore della corrente di riferimento programmato nel par. C001 & di default il 110% della corrente

nominale del motore.

Occorre quindi che I'aumento di temperatura in ogni istante non superi mai 'aumento massimo di
temperatura ammesso, che & quello che si avrebbe a regime con una corrente uguale a CO01, pari quindi
ak e C001%

Si vede allora che con una corrente pari ad I, si avra l'intervento dell’allarme A021 nell'istante #*.

Per un'efficace protezione del motore da sovratemperatura & quindi indispensabile una corretta
impostazione del valore della costante di tempo termica programmata sul par. C002 (valore di default
300 s).
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6.7 REGOLATORE bl CAMPO

| convertitori del tipo CNPU e CNPR dispongono di un regolatore interno di campo, utilizzabile sia

per impostare un valore fisso di corrente di campo, sia per attuare una vera e propria regolazione
dinamica in deflussaggio. In entrambi i casi, il riferimento di corrente di campo visualizzato sul par. MO17
(RefFid), e quindi la corrispondente corrente, pud assumere i valori evidenziati nella figura sotto riportata.

RefFld
(M017)

=7
®
‘ 3
A
o
o
(%]
C.D

Varm>C030-

S P

T |

T R
i
H

C010-Co16

. RS}

Co10-Co14

Ijtand-hy +Economy ]

Esaminando dapprima il caso in cui non occorre la regolazione dinamica in deflussaggio, si vede che la
corrente di campo nominale viene impostata sul par. C010 (HldNom).

A partire dall'istante in cui viene dato il comando di marcia, e per il tempo impostato sul par.C018
(FIdFrcTime), pud essere inserita la funzione del forzamento di campo secondo la quale la corrente di
campo viene aumentata della percentuale impostata sul par. C017 (FldFrcLevel) per avere ad esempio un
temporaneo boost di coppia: cid avra owiamente effetto solo se il flusso di campo non & gid saturo. ||
forzamento del campo viene comunque escluso, anche quando il tempo impostato sul par. CO18 non &
ancora frascorso, se la tensione di armatura raggiunge il 66% circa del valore programmato sul par.
C030 (VmainsNom).

Successivamente, quando il convertitore non & pib in marcia, si pud inserire la funzione di risparmio
secondo la quale la corrente di campo, a partire dall‘istante in cui il convertitore non & pib in marcia e
dopo il ritardo impostato sul par. CO15 (FldEcoDelay), viene ridotta alla percentuale impostata sul par.
C014 (FldEcolevel): cid pud essere attuato ad esempio per avere un risparmio energetico oppure per
mantenere la temperatura del motore al di sopra di un valore minimo (funzione anticondensa).

Se mentre il convertitore non & in marcia, viene rilevata una minima velocitd di rotazione (motore
frascinato), allora la corrente di campo viene di nuovo riportata al valore nominale fissato dal par. CO10.

Come gia detto, un aliro utilizzo tipico del regolatore di campo & quello della regolazione dinamica in
deflussaggio della corrente di campo al variare della velocita, per alimentare cioé dei motori in corrente
continua progettati per funzionare nelle due aree coppia / pofenza massima disponibile costante. E
ovviamente possibile combinare tale funzione con tutte le altre sopra viste.

Tale modalita di funzionemento frova utilizzo tipico in quelle applicazioni in cui & richiesta sia una coppia
relativamente alta ma solo o basse velocitd, sia una velocitd massima relativamente alta (ma con coppia
richiesta minore). Questo & ad es. il caso degli svolgitori o avvolgitori che operano in controllo di tiro.
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Per affuare una tale moddlita di funzionamento, all'aumentare della richiesta di velocitdr il convertitore
inizia a diminuire la corrente di campo in modo che la forza controelettromotrice non superi il valore
nominale. Si supponga che i dati di targa del motore da alimentare, per cid che riguarda la regolazione in
deflussaggio, siano i seguenti:

Tensione di armatura nominale 400V

Tensione di campo nominale 220V

Corrente di campo nominale  9A (con motore fermo, o comunque non ancora deflussato)

Velocitd di inizio deflussaggio 1000 RPM

Corrente di campo minima 1.8A (con motore alla massima velocite)

Velocitad massima 4000 RPM

La prima valutazione da fare & che la tensione richiesta di 220V . per il campo & superiore ai 205V
massimi ottenibili alimentando il deflussatore (mors. E1-2) con il range di alimentazione 200 ... 240V,
per cui per tali morsetti va previsto il range standard di alimentazione 380 ... 500V_,, che pud fornire una
tensione di uscita fino « 425V_, superiore a quanto richiesto. Come spiegato nel capitolo PROCEDURA
ESSENZIALE DI MESSA IN SERVIZIO, & anzitutto indispensabile effettuare "autotaratura della caduta
resistiva Rxl ponendo il par. POO1 al valore 3:Rxl , poiché da questo valore e da quello della tensione di
armatura nominale viene valutata la forza controelettromotrice nominale (massima) da regolare.
Successivamente, supponendo di utilizzare un CNP.350 (con una corrente di campo nominale di 154),

andranno impostati i parametri indicati nel sequito:
PO10 (nFdbkMax) = 4000 RPM

CO10 (IfidNom) = . 100 = 60% (9A rispetto ai 15A nominali del convertitore)
10

CO11 (BaseSpeed) = 1000 100 = 25% (1000 RPM di inizio deflussaggio rispetto ai 4000 RPM max)

4000
C012 (VarmNom) = 400V

1.8 , : T ; e
CO16 (IfldNom) = —-0.75.100 = 15% (il 75% degli 1.8A minimi rispetto ai 9A nominali)

9
| parametri sopra elencati sono gid tutti quelli essenziali al corretto funzionamento del deflussatore, e
I'andamento in funzione della velocite del riferimento di corrente di campo visualizzato sul par. M017
(Reffld), e quindi della corrispondente corrente, & illustrato nella figura sotto riportata.

RefFid | ;
(M017) | Moo7=f.cem.max |
A

1
i

(2C010-COT1) frrmrmsemsmscamemscaenas

AR |

(=C011.P010) PO10
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Il valore programmato nel par. CO16 (IfldMinLim) rappresenta il limite minimo sotto al quale la corrente di
campo non pud mai scendere finché il convertitore & in marcia. Come sopra evidenziato, si consiglia di
fissare tale limite minimo-sotto alla corrente minima che il regolatore richiamerd realmente, lasciando un
margine di sicurezza del 25%.

Si richiama Vattenzione sul fatto che gli 1.8A di campo alla velocitd massima non vanno programmati su
alcun parametro, in quanto verranno automaticamente richiomati dall’anello di controlle della forza
controelettromotrice.

£ comunque sempre consigliabile fissare il limite minimo nel par. C014, in funzione della correnie di
campo alla velocits massima, poiché esistono casi in cui la velocitd di rotazione pud salire fino a valori
molto alti e pericolosi per I'integrita della meccanica. Ad esempio puo accadere che per errore la velocita
massima sia stata tarata molto alta (& stato collegato il morsetto sbagliato nel caso della retroazione di
tachimetrica, oppure & errata 'impostazione della costante di trasduzione C072 o C074), oppure il motore
ad un certo punio potrebbe iniziare ad essere accelerato da una coppia esterna.

In entrambi i casi il deflussatore continuerebbe normalmente a diminuire la corrente di campo per
mantenere costante la forza controelefiromotrice, senza neanche che riesca ad intervenire |'Allarme A010
(Armature Overvoltage): questo & il mofivo che giustifica la necessita di dover impostare il valore minimo
CO16, e nell'istante in cui un’ulteriore diminuzione della corrente di campo viene impedita, viene generato
I'Allarme A023 (Ifld Underlimited) ed il convertitore viene messo in blocco.

Infine, si ricorda che la regolazione dinamica della corrente di campo in deflussaggio si pud avere solo in
retroazione da dinamo tachimetrica o da encoder, e non in refroazione di armatura. Se perd si verifica
un‘anomalia sulla retroazione di velocitd ¢'é comungue lo possibilitd di programmare lo switch automatico
verso la retroazione di armatura ponendo il par. C155 al valore 2:Switch fo Varm.

Per fare allora in modo che a parita di riferimento la velocitd di rotazione rimanga all’incirca costante
occorre programmare sul par. PO11 il valore della fensione di armatura massima. Facendo sempre
riferimanto al motore scelto nell’esempio prima riportato:

PO11 (VarmMax) = C012 (VarmNom) = 40
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6.8 USCITE DIGITALI CONFIGURABILI

I convertitore del tipo CNP dispone di n. 5 uscite digitali (contatto normalmente aperto di relé) ad
ognuna delle quali pud essere attribuito un certo numero di significati: per I‘esposizione dettagliata di
questi si rimanda al capitolo relativo ai par. P170(176)(182)(188)(194), ed ai successivi riferiti anch’essi
alle uscite digitali configurabili.

A seconda del significato attribuito, ogni uscita si attiva o quando si verifica una certa condizione logica
(ad esempio 3:Motor at Speed) oppure quando una grandezza analogica supera un certo livello (ad
esempio 8:/fld Threshold).

In entrambi i casi, si pud programmare il convertitore in modo che vi sia un certo ritardo prima che ['uscita
digitale si aftivi oppure che si disattivi.

Parallelamente, si pud definire la logica, cioé il fatto che I‘attivazione dell’uscita digitale significhi
I'eccitazione del relé (e quindi la chiusura del contatto) oppure la diseccitazione del relé (e quindi
I'apertura del contatto).

Inoltre, nel caso particolare in cui l'uscita digitale si deve attivare quando una grandezza analogica supera
un certo livello, va definito il livello di scatto e I'isteresi, necessaria per evitare vibrazioni ad alta frequenza
del relé quando la grandezza analogica relativa & nell'intorno del livello scelto.

Si consideri ad es. che si vuole far intervenire I'uscita digitale configurabile MDO1 quando la corrente di
armatura transita per il 38% della corrente nominale del convertitore. Si vuole inserire anche un‘isteresi su

tale soglia di corrente pari al 10% del livello di corrente scelto. L'attivazione dell’uscita dev’essere ritardata
di 10 secondi. La disattivazione dell'uscita deve avvenire con un ritardo pari a 18 secondi.

Per oftenere quanto richiesto, occorre effettuare la seguente programmazione:

P170 = 2:larm Threshold

P173 = 38%
P174 = 10%
P171 =105
P172 =18

Nello figura seguente viene riportato nel primo grafico un possibile andamento della corrente di armatura in
funzione del tempo, nel secondo grafico I'attivazione e la disattivazione dell’uscita digitale considerata
MDOT, ed infine nel terzo e nel quaro grafico lo stato fisico del contatto ai relativi mors. 25-27,
rispeftivamente nell’ipotesi che sia stata programmata la logica

P175 = O:Normally Open
oppure
P175 = 1:Normally Closed.
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6.2 ADATTAMENTO AUTOMATICO PARAMETRI Di
VELOCITA :

Come noto, quando il riferimento di velocitd passa in maniera piuttosto brusca da un valore ad un aliro e
la velocitas del carico non & istantaneamente in grado di adeguarsi o tale variazione, per evitare over-shoot
eccessivi di velocitd sia in salita che in discesa occorre che nel transitorio il guadagno proporzionale
dell‘anello di velocits sia sufficientemente alto. D'altra parte perd, una volta che la velocitd si trova
stabilmente al nuovo valore impostato, tale valore per il guadagno risulta generalmente eccessivo per
I'anello di regolazione, e da luogo o fenomeni di instabilita se non viene opportunamente diminuito.

Esiste a tole scopo nel convertitore CNP la possibilits di inserire 'ADATTAMENTO AUTOMATICO DEI
PARAMETRI DI VELOCITA tramite il par. P82 (AdaptCtrl), che principalmente opera in modo che quando
I'errore di velocita Verr (M002 fino a Vers. SW D3.7) & grande - quindi quando la velocitd non & ancora
agganciata al riferimento - il guadagno proporzionale risulti di un valore opportunamente grande,
selezionabile con il par. PO73 (KpSpdAdapt). Quando invece la velocita del carico raggiunge il nuovo
valore impostato, e quindi I'errore di velocitd diminuisce fino a diventare mediamente nullo, allora il
guadagno proporzionale viene progressivamente ridotto fino ad essere riportato all’originario valore
programmato sul par. PO70 (KpSpeed): la transizione tra i due valori non & brusca ma awviene con
continuité nell'infervallo definito tra il valore dell’errore impostato sul par. PO83 (Verrl) e quello impostato
sul par. P084 (Verr2).

La figura di seguito riportata illustra quanto defto.

Kp
P073
(KpSpdAdapt) :
PO70 :
(KpSpeed) ! i
. i ’ —p-Verr
P083 P084
(Verrt) (Verr2)
MO0658-0

L'adattamento automatico dei parametri di velocitt ha la possibilita di agire anche sul tempo integrale
dell'anello di velocitd. Quindi, durante il transitorio, il tempo integrale pud essere variato a partire dal
valore originario programmato nel par. PO71 (TiSpeed) fino al nuovo valore programmato sul par. P07 4
(TiSpdAdapt), ed anche in questo caso la transizione avviene con continuita nell’intervallo definito tra il
valore dell’errore impostato sul par. PO83 (Verrl) e quello impostato sul par. PO84 (Verr2).

Occorre allora fare una distinzione fra i due seguenti casi, per i quali il tempo infegrale & opportuno venga
variato in modo opposto.

98/192



1. Variazioni rapide di riferimento a carico costante. Cid ad es. si verifica con un carico di tipo volanico
quando il convertitore va in limite di corrente in seguito ad una variozione brusca del riferimento di
velocitd. ' :

In questo caso per non avere over-shoot di velocita alla fine del transitorio, occorre momentaneamente
aumentare il guadagno proporzionale ed allungare il tempo integrale, come illustrato nella seguente
figura.

Kp Ti

po7a 4 PaTA
(KpSpdAdapt) (TiSpdAdapt)

PO70
(KpSpeed)

PO71
(TiSpeed)
p-\Verr | ' : —p-Verr
P083 Po84 P083 P084
(Verrt) (Verr2) (Verrt) (Verr2)

M00659-0

2. Variazioni rapide di carico a riferimento costante. Cio ad es. si verifica in una macchina utensile, che
ruota ad una certa velocitd costante, quando, da vuoto, passa ad iniziare la lavorazione di un pezzo.

In questo caso per non avere perdite momenfanee di velocita all'inizio del transitorio, occorre
momentaneamente aumentare il guadagno proporzionale ed accorciare il tempo integrale, come illusirato
nella seguente figura.

Kp Ti
PO73 A
(KpSpdAdapt) |-======--=-==-=====mm, r
E PO71
' (TiSpeed)
PO70 !
(KpSpeed) ! ! :
; : PO74 3
. : (TiSpdAdapt) 1 ‘
' ; - Verr ‘ ' B Verr
P0O83 P084 P083 P0O84
(Verri) (Verr2) (Verr1) (Verr2)

MO0657-0

Infine, pud accadere che un motore si frovi a dover lavorare saltuariamente in una situazione diversa come
costante di tempo meccanica, rapporto di riduzione, momento di inerzia del carico ecc., tale da richiedere
parametri di regolazione per I'anello di velocita distinti da quelli relativi alla normale situazione di lavoro.
In questo caso & opportuno chiudere I'ingresso digitale configurato ponendo uno dei par. C130 ... C135
al valore 8:Second ParmSet. Cosi facendo i nuovi valori del guadagno proporzionale e del tempo integrale
dell'anello di velocitér diventeranno quelli programmati rispettivamente sui par. PO76 (KpSpeed2) e PO77
(TiSpeed2), in luogo degli originari valori programmati sui par. PO70 (KpSpeed) e PO71 (TiSpeed).

Se |a funzione dell’adattamento automatico parametri di velocité & inserita, essa durante il fransitorio
porterd i valori del guadagno proporzionale e del tempo integrale da quelli suddetti ai nuovi valori
programmati rispettivamente sui par. P079 (KpSpdAdapi2) e PO8O (TiSpdAdapt2).
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6.10 APPLICAZIONE SU ELETTROMAGNETI

6.10.1 CONNESSIONI DI POTENZA E DISPOSITIVI DI PROTEZIONE DEL
"CONVERTITORE

Il convertitore a tiristori della serie CNPR & un’apparecchiatura che pud essere utilizzata per alimentare
dei carichi forfemente induttivi, quali sono gli eletiromagneti. La tipologia del carico, assimilabile ad una
resistenza ohmica posta in serie ad una elevatissima induttanza, pone dei problemi applicativi che sono
stati efficacemente risolti a bordo del CNPR mediante un algoritmo di controllo appositamente
sviluppato.

Il fatto che il carico abbia una elevata induttanza pone infatti dei problemi di sicurezza funzionale che si
manifestano nel caso in cui, per guasti o per criticitd di installazione, & possibile che si interrompa una
maglia della rete di alimentazione. Tale interruzione, unitamente all’elevato valore induttivo del magnete,
pud provocare forti sovratensioni istantanee che possono raggiungere anche valori di alcune migliaia di
Volt. Non & in alcun modo possibile proteggere il convertitore contro tali sovratensioni se non prendendo
specifici provvedimenti in sede di installazione, dei quali si dard di seguito una descrizione applicativa.

La sovratensione che si puo generare dipende dalla rapidita di interruzione della corrente del magnete
secondo la relazione:

=2

dt

Essendo il valore di L molto elevato (dell'ordine di 1 Henry), si nota che il valore della tensione pud
raggiungere valori istantanei dell’ordine delle migliaia di volt,

Il metodo piv efficace & quello di provvedere ad assicurare una maglia di richivsura della corrente del
magnete, utilizzando un dispositivo denominato CU400.

L’ energia accumulata nel magnete, calcolabile con la relazione:

E=lif?
2

viene "assorbita” ed immagazzinata in un circuito di clamping di tipo RC, nel quale la funzione di limitare
la sovratensione & assicurata dal condensatore interno, mentre la successiva dissipazione di tale energia &
assicurata dalla resistenza interna.

Affinché I'azione di clamping sia efficace, I'units CU400 deve essere collegata direttamente all’uscita del
convertitore, tramite fusibili di protezione con micro - switch di segnalazione dell’eventuale interruzione.
Inoltre, per eliminare il primo picco di corrente di inserzione dovuto alla presenza del condensatore, viene
effettuata la precarica del condensatore mediante il collegamento della tensione principale di rete
(generalmente 400 Vac) ai morsetti dedicati.

Lo schema di collegamento e la morsettiera sono riportati in Fig. 1 a pagina seguente.

Se si inferrompe fisicamente una maglia di conduzione lato rete (a causa di contatti striscianti o alfro), o si
strappano i cavi di collegamento del magnete al convertitore, I'arco di tensione generato dall’interruzione
della corrente & limitoto dal circuito di clamping che prowede a limitare la sovratensione a valori di
sicurezza.

Percid questa configurazione & indispensabile nel caso di elettromagneti installati sui carroponte nei quali
la tensione trifuse di alimentazione L1-2-3 & derivata dalla rete attraverso spazzole striscianti che
potrebbero saltuariamente aprirsi.

Piv dispositivi CU400 possono essere collegati in parallelo sull’'uscita di un unico convertitore, Come
criterio di dimensionamento, ogni singolo dispositivo & adatto fino ad un massimo di circa 150A di
corrente continua nominale di eleftromagnete.

Per ulteriori informazioni, si rimanda al Manuale d'Uso del CU400.
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EW: Elettromagnete  FU1-2-3: Fusibili extrarapidi  L: Reattanza di commutazione ~ FUC: Fusibili 50A gG(gL.)
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FU1-2-3

]

FIG. 1

In alternativa, se si pud supporre che eventuali sovratensioni possono generarsi solo in caso di apertura di
una maglia di conduzione sul lato rete (tensione trifase di alimentazione L1-2-3 derivata mediante
spozzole striscianti), vi & un secondo metodo di protezione del convertitore.

Si inserisce, lato rete, un autotrasformatore (vedi Fig. 2) il quale, in caso di apertura di una o pit fasi della
rete, garantisce comunque una maglia di circolazione della corrente.

Per avere un margine per la funzione boost (di seguito descritta), Iautotrasformatore dovrebbe avere una
tensione al secondario pari numericamente a circa 1,5 ... 2 volte la tensione nominale
dell’elettromagnete.

la potenza apparente dell’autotrasformatore dev'essere almeno il 50% maggiore della potenza in
continua lato elettromagnete. Se infine si tratta di un autotrasformatore vero e proprio {non di un
trasformatore d’isolamento), la tensione al secondario dovrebbe essere almeno il 10 ... 20% inferiore o
quella sul primario, in modo da evitare comunque I'installazione dell'induttanza di commutazione.

—
L3

=
L2
L1 o

AT: Autotrasformatore EM: Elettromagnete FU1-2-3: Fusibili extrarapidi

FIG. 2
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Infine, una terza possibilitd che si ha & quella di utilizzare la sola reattanza di commutazione lato rete,
rappresentata nella Fig. 3. .

Tale soluzione, la pib economica, non garantisce perd alcun livello di protezione in quanto non vi &
nessuna maglia di chiusura della corrente del magnete nel caso in cui si interrompa |c1 linea di
alimeniazione o i cavi in uscita. -

In tal caso & da aspettarsi il guasto del convertitore per rottura dei moduli SCR a causa della sovratensione
generata dal magnete,

=)

-

e

== EM
L3 PO :
L2 000
L1 — t () O

FU1-2-3 L
EM: Electromagnet FU1-2-3: Ultrafast fuses L: Switching impedance

FIG. 3

102/192



6.10.2 SCHEMA ELETTROMECCANICO PER COMMUTAZIONE RIFERIMENTI
conN CNPR

In Fig. 4 & riportato uno schema di principio di gestione dei comandi e dei riferimenti, sia per le fasi di
magnetizzazione / smagnetizzazione che per quella di controeccitazione (indispensabile per la
cancellazione del magnetismo residuo).

Se lo schema viene realizzato framite relé (e non con PLC), quelli comandati dalle uscite digitali del CNPR

possono essere con bobina sia in CA che in CC, purché non venga superato il valore massimo di
potenza ammissibile. Si raccomanda I'utilizze di relé di piccola portata, poiché altrimenti la chiusura dei
contatti potrebbe risultare essere incerta, date le piccole correnti in gioco (milliAmpere).

S
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7 ¢- RI
J RI/ RC
RE RI RF — L
REl &
RE RA RC RF RI| LMA | h
[ | | |
FIG. 4

LEGENDA

LMA: Lampada segnalazione magnete alimentato

PD: Pulsante com. diseccitazione magnete
PDL: Pulsante com. diseccitazione lenta (sfogliomento)
PE: Pulsante comando eccitazione magnete

Pl: Potenziometro corrente di controeccitazione
PV: Potenziometro tensione di eccitazione

RA: Relé abilitazione convertitore
RC: Relé memorizzazione inizio controeccitazione
RE: Relé memorizzazione com. eccita/diseccita
RF: Relé memorizzazione fine ciclo

RI: Relé presenza corrente nel magnete
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6.10.3 CONFIGURAZIONE DEI PARAMETRI DIVERSI DAL VALORE DI
DEFAULT CON CNPR

PO0O3 =1 Livello di programmazione avanzato

POTT = 1.15 x Viamsnom Tensione continua di boost per forzamento della corrente in eccitazione
P031 =10s Tempo di discesa in rampa del riferimento di tensione positivo

P034 = 60 s (esempio) Rampa di discesa durante la smagnetizzazione lenta (sfogliamento)

PO59 = 0.01 %/ps

Rampa sul riferimento di corrente

PO70 = 1 Guadagno proporzionale kp del regolatore di tensione

PO71 = 0.1 Tempo Integrale Ti del regolatore di fensione

P100 = 1.5 Guadagno proporzionale kp del regolatore di corrente

P101 = 10 ms Tempo Integrale Ti del regolatore di corrente in funzione discontinua

P102 = 100 ms Tempe Integrale Ti del regolatore  di corrente in funzione continua

P122 = Viom . 100 Guad. su REF per la tensione nom. magnete (perc. della tensione di boost)
PO11

P128 = 20% (esempio)
P176 =5

P177 = 3 s (esempio)
P181
P185 = 5%

P195 = 3 s (esempio)
P211 = +100%

Guadagno su Anin 1 per la corrente inversa di controeccitazione

Uscita digitale MDO 2 configurata come Drive Running

Ritardo attivazione uscita digitale MDO 2 per impost. durata boost iniziale
Uscita digifale MDO 2 configurata con logica normalmente chiusa

Soglia di corrente per l'vscita digitale MDO 3 come perc. di lpgvenom
Durata della fase di controeccitazione con corrente inversa

PresetSpd 1 per boost all’eccitazione

P212 = -100% PresetSpd 2 per boost alla diseccitazione

C000 = emnom 100 Corrente nominale del magnete come percentuale della faglia convertitore
IDRIVE nom

CO30"= Viupesas: Tensione frifase nominale di alimentazione del convertifore

C070 = 4 Retroazione di armatura

C120 =10 Ingresso ausiliario Anln 1 configurato come limite di corrente per il ponte B

Cl134 =2 Ingresso digitale MDI 5 predisposto per impostazione Preset Speed B

Ci135=6 Ingresso digitale MDI 6 predisposto per impostazione Slave

C150 =1 Mascheratura Allarme AOOT (Anomalia corrente di campo)

C151 =1 Mascheratura Allarme A004 (Carico interrotto)

Cl153 =1 Mascheratura allarme A006 (Frequenza di rete instabile)

Cl54 =1 Mascheratura allarme A0Q7 (Fase di alimentazione assente)

Cl156 =1 Mascheratura allarme A010 (Sovratensione di uscita)

C157 =1 Mascheratura allarme A016/17 (Tensione di rete fuori tolleranza)

C170 =1 Selezione carico induttivo

NOTE

Is La modifica dei parameiri sopraelencati presuppone I'impostazione POO0 = 1.

2, Si raccomanda di salvare tutte le modifiche effettuate sui parametri sopraelencati. | restanti

parametri si intende vengano lasciati al valore di default (impostazione di fabbrica).

3; Se si desidera monitorare all’oscilloscopio la risposta ad un gradino di riferimento di corrente,

variare momentaneamente il par. C133 dal valore 1: Preset Speed A (di default) al valore é: Slave
Enabled. In tal caso, per il tempo impostcto su P177, il riferimento predisposto sul potenziometro PV (che
non va tenuto al massime per non avere la limitazione di corrente) diventa un riferimento di corrente. La
forma d'onda di corrente pud essere osservata sul mors. 8 ponendo il par. P150 al valore 9:
ArmatureCurr.
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6.10.4 DESCRIZIONE DEL FUNZIONAMENTO CON CNPU

Premendo il pulsante PE, il relé RE si eccita, automantenendosi. Quando il pulsante PE torna in posizione
di riposo, anche il relé RA si eccita, automantenendosi.

Il suo confatto sul morsetto 24 di ENABLE chiude ed il convertitore inizia ad erogare tensione in uscita,
accendendo la lampada LMA a segnalare lo stato di magnete alimentato.

Il contatto chiuso di MDO 2 tiene attivato I'ingresso MDI 4 al mors. 34 per il tempo impostato con il par.
P177, e cid ha 'effetto di impostare inizialmente una tensione continua in uscita (attraverso i par. PO11 e
P211) pari alla tensione trifase di rete aumentata del 15%, quindi ad es. 460V con 400Vc,.

D’alira parte la massima tensione positiva che il convertitore pud erogare, con il valore di default del par.
P230 (AlfaMin), vale V =V -1.36-cosaMin (circa +470Vcc con 400V¢,). Si ha quindi la funzione

boost che accorcia considerevolmente il tempo di salita della corrente.

Chiaramente, la corrente raggiungera il valore nominale del magnete, impostato con il par. CO00, in un
cerfo tempo, ed anche se il riferimento di tensione massima rimanesse impostato per un tempo pit lungo
(par. P177), la fensione effettivamente presente ai capi del magnete a quel punto scenderd comunque
(convertitore in limite di corrente).

Allinizio della fase di eccitazione, appena la corrente & diversa da zero, il contatto di MDO 3 si chiude,
eccitando il relé RI.

Se in un qualunque momento si preme di nuovo il pulsante di eccitazione PE, il ciclo non viene disturbato,
grazie al contatto NO di Rl in parallelo al contatto NC del pulsante PE ed al contatto NC di Rl in serie al
contatto NO del suddetto pulsante PE.

Allo scadere del tempo impostato sul par. P177 il contatto di MDO 2 si apre, ed il riferimento diventa lo
tensione nominale del magnete impostata sul potenziometro PV, tarato a fondo scala con il par. P122.

Il passaggio dal riferimento di tensione massimo a quello nominale del magnete ha come effetto benefico
la progressiva diminuzione della corrente a causa dellaumento di resistenza dell’avvolgimento
dell’elettromagnete dovuto al riscaldamento dello stesso. Nel caso opposto, se si impostasse il boost per
un fempo eccessivo (par.177) dopo il raggiungimento della corrente nominale, la corrente rimarrebbe per
tutto il tempo su tale valore.

Se viene premuto per un certo tempo il pulsante PDL, il riferimento di tensione scende lentamente con la
rampa impostata sul parametro PO34, staccando il materiale caricato in eccesso (sfogliamento).

Se si insiste nel tenere premuto il suddetto pulsante, il convertitore finisce per spegnersi completamente,
portando a zero la fensione di uscita: & sufficiente rilasciare il pulsante per tornare ad impostare la
tensione desiderata.

Anche se il riferimento di tensione si riportera al valore iniziale senza alcuna rampa, la corrente risalird piv
lentamente poiché non avré pit la funzione boost.

Se viene premuto il pulsante di diseccitazione PD, il relé RE si diseccita, vengono atfivati gli ingressi MDI' 5
al mors. 36 ed MDI 6 al mors. 3: in tal modo, si ha la commutazione dal riferimento di tensione in
ingresso al mors. 5 ad un riferimenfo di corrente, interno, pari al massimo valore negativo.

La discesa verso questo riferimento avviene con la massima tensione negativa che il convertitore puo
erogare, che con il valore di defoult del par. P231 (AlfoMax) vale V=V -1.36 -cosaMax (circa -

470V con 400V,). Si ha quindi nuovamente la funzione boost che accorcia considerevolmente il tempo
di discesa della corrente.
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Appena la corrente si azzera, il relé RC si eccita, avtomantenendosi. Successivamente, dopo lo scambio di
conduzione dal ponte A al ponte B, essa si avvia a diventare negativa.

Ad un certo punto il ponte B va in limite di corrente per il basso valore impostato tramite il potenziometro
Pl ed inviato all’ingresso ausiliario Anln 1. Questo & infatti configurato come limite di corrente per il ponte
B mediante il parametro C120, ed il cui segnale in arrivo viene attenuato dal parametro P128 per
permettere lo sfruttamento dell’intera corsa del potenziometro.

La correnfe rimane allora su questo valore  per il tempo impostato sul parametro P195 (la
magnetizzazione residua viene annullata), allo scadere del quale si chiude il contatio dell’uscita digitale
MDO 5 (configurata - di default - come segnalazione di raggiunto limite di corrente), eccitando il relé RF,
che si automantiene.

Il contatto NC  di RF sul morsetto 24 di ENABLE si apre, comandando lo stand-by, e quindi la corrente
viene forzata a zero con la massima tensione positiva disponibile applicata al magnete (circa +470Vc
con 400V,,).

Quando la tensione e la corrente si annullano il convertitore si disabilita a tutti gli effetti, ed il contatto di
MDO 4, aprendosi, spegne la lampada LMA.

In particolare, appena la corrente & scesa al di sotto della soglia si diseccita il relé Rl permettendo un
nuovo comando di eccitazione.

Nel momento in cui viene nuovamente premuto il pulsante PE, cadré I'automantenimento dei relé RA, RC
ed RF, ed il ciclo potré nuovamente ripefersi.

NOTA: quanto finora detto si applica indifferentemente sia al caso del carico costituite da un unico
elettromagnete (o da eletfromagneti in numero fisso) che al caso di elettromagneti in numero variabile, ad
es. un gruppo di elettromagneti in parallelo in cui si pud escludere qualche elemento.

In questa seconda configurazione, si richiama |'attenzione sulla necessitd di regolare volta per volta il
valore della corrente inversa di controeccitazione impostata sul potenziometro PI, per fare in modo che il
valore della corrente in ognuno degli elettromagneti sia sempre pari a quello desiderato.
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6.10.5 SCHEMA ELETTROMECCANICO PER COMMUTAZIONE RIFERIMENTI
coN CNPU

In Fig. 5 & riportato uno schema di principio di gestione dei comandi e dei riferimenti, sia per la fase di
magnetizzazione che per quella di smagnetizzazione. Utilizzando un CNPU non si pu6 avere la fase di
controeccitazione, indispensabile per la cancellazione del magnetismo residuo.

Se lo schema viene realizzato tramite relé (e non con PLC), quelli comandati dalle uscite digitali del CNPU
possono essere con bobina sia in CA che in CC, purché non venga superato il valore massimo di

potenza ammissibile. Si raccomanda Iutilizzo di relé di piccola portata, poiché altrimenti la chiusura dei
contatti potrebbe risultare essere incerta, date le piccole correnti in gioco (milliAmpere).
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FIG. 5
LEGENDA
LMA: Lampada segnalazione magnete alimentato PV: Potenziometro tensione di eccitazione
PD: Pulsante com. diseccitazione magnete RA: Relé abilitazione convertitore
PDL: Pulsante com. diseccitazione lenta (sfogliomento) RE: Relé memorizz. com. eccita/diseccita
PE: Pulsante comando eccitazione magnete Rl: Relé presenza corrente nel magnete
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6.10.6 CONFIGURAZIONE DEI PARAMETRI DIVERSI DAL VALORE DI
DEFAULT CON CNPU '

POC3 =1 Livello di programmazione avanzato
PO11 = 1.15 x Vyamsnom Tensione continua di boost per forzamento della corrente in eccitazione
PO31 = 10s Tempo di discesa in rampa del riferimento di tensione positivo

P034 = 60 s (esempio)
PO59 = 0.01 %/us

Rampa di discesa durante la smagnetizzazione lenta (sfogliamento)
Rampa sul riferimento di corrente

PO70 =1 Guadagno proporzionale kp del regolatore di tensione

PO71 =0.15s Tempo Integrale Ti del regolatore di tensione

P100 = 1.5 Guadagno proporzionale kp del regolatore di corrente

P101 = 10 ms Tempo Integrale Ti del regolatore  di corrente in funzione discontinua

P102 = 100 ms Tempo Integrale Ti del regolatore di corrente in funzione continua
v

P122 = ™ .100 Guad. su REF per la fensione nom. magnete (perc. della tensione di boost)
PO11

P176 = 5 Uscita digitale MDO 2 configurata come Drive Running

P177 = 3 s (esempio)
P181 =1

Ritardo attivazione uscita digitale MDO 2 per impost. durata boost iniziale
Uscita digitale MDO 2 configurata con logica normalmente chiusa

P185 = 5% Soglia di corrente per 'uscita digitale MDO 3 come perc. di logyenom

P211 = +100% PresetSpd 1 per boost all’eccitazione

P230 = 30° Angolo minimo di accensione

C000 = _emoom 100 Corrente nominale del magnete come percentuale della taglia convertitore
IDRIVE nom

C030 = Yyunsnom Tensione trifose nominale di alimentazione del converfitore

C070 = 4 Retroazione di armatura

C150 =1 Mascheratura Allarme AOO1 (Anomalia corrente di campo)

C151 =1 Mascheratura Allarme AQ04 (Carico interrotto)

C153 =1 Mascheratura allarme A006 (Frequenza di rete instabile)

C154 =1 Mascheratura allarme AOO7 (Fase di alimentazione assente)

Cl156 =1 Mascheratura allorme AO10 (Sovratensione di uscita)

C157 =1 Mascheratura allarme A016/17 (Tensione di rete fuori tolleranza)

C170 =1 Selezione carico induttivo

NOTE

1. La modifica dei parametri sopraelencati presuppone I'impostazione PO00 = 1.

2. Si raccomanda di salvare tutte le modifiche effetuate sui parametri sopraelencati. | restanti

parametri si intende vengano lasciati al valore di default (impostazione di fabbrica).

3. Se si desidera monitorare all’oscilloscopio la risposta ad un gradino di riferimento di corrente,

variare momentaneamente il par. C133 dal valore 1: Preset Speed A (di default) al valore 6: Slave
Enabled. In tal caso, per il tempo impostato su P177, il riferimento predisposto sul potenziometro PV (che
non va tenuto al massimo per non avere la limitazione di corrente) diventa un riferimento di corrente. La
forma d'onda di corrente pud essere osservata sul mors. 8 ponendo il par. P150 al valore 9:
ArmatureCurr.
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6.10.7 DESCRIZIONE DEL FUNZIONAMENTO CON CNPU

Premendo il pulsante PE, il relé RE si eccita, automantenendosi. Quande il pulsante PE torna in posizione
di riposo, anche il relé RA si eccita, automantenendosi. La serie dei due contatti sul morsetto 24 di ENABLE
in tal modo chiude ed il convertitore inizia ad erogare fensione in uscita, accendendo la lampada LMA a
segnalare lo stato di magnete alimentato.

Il contatto chivso di MDO 2 tiene attivato I'ingresso MDI 4 al mors. 34 per il fempo impostato con il par.
P177, e cid ha 'effetto di impostare inizialmente una tensione continua in uscita (attraverso i par. PO11 e
P211) pari alla tensione trifase di rete aumentata del 15%, quindi ad es. 460V con 400Vc,.

D'alira parte la massima tensione positiva che il convertitore pud erogare, con il valore di 30° sul par.
P230 (AlfaMin), vale V =V -1.36-cosaMin (circa +470Vcc con 400Vc,). Si ha guindi lo funzione
boost che accorcia considerevolmente il tempo di sdlita della corrente. Chiaramente, la corrente
raggiungerd il valore nominale del magnete, impostato con il par. C00O, in un certo tempo, ed anche se il
riferimento di tensione massima rimanesse impostato per un fempo pid lungo (par. P177), la tensione
effettivamente presente ai capi del magnete a quel punto scenderét comunque (convertitore in limite di
corrente),

All'inizio della fase di eccitazione, appena la corrente & diversa da zero, il contatto di MDO 3 si chiude,
eccitando il relé RI. Se in un qualunque momento si preme di nuovo il pulsante di eccitazione PE, il ciclo
non viene disturbato, grazie al contatto NO di Rl in parallelo al contatto NC del pulsante PE ed al contatto
NC di Rl in serie al contatio NO del suddetto pulsante PE.

Allo scadere del tempo impostato sul par. P177 il contatio di MDO 2 si apre, ed il riferimento diventa lo
tensione nominale del magnete impostata sul potenziometro PV, tarato a fondo scala con il par. P122.

Il passaggio dal riferimento di tensione massimo o quello nominale del magnete ha come effetto benefico
la progressiva diminuzione della corrente a causa dell'aumento di resistenza dell’avvolgimento
dell’elettromagnete dovuto al riscaldamento dello stesso. Nel caso opposto, se si impostasse il boost per
un tempo eccessivo (par.177) dopo il raggiungimento della corrente nominale, la corrente rimarrebbe per
tutto il tempo su tale valore,

Se viene premuto per un cerfo tempo il pulsante PDL, il riferimento di tensione scende lentamente con la
rampa impostata sul parametro P034, staccando il materiale caricato in eccesso (sfogliamento).

Se si insiste nel tenere premuto il suddetto pulsante, il convertitore finisce per spegnersi completamente,
portando a zero la tensione di uscita: & sufficiente rilasciare il pulsante per tornare ad impostare la
tensione desiderata. Anche se il riferimento di tensione si riporterd al valore iniziale senza alcuna rampa,
la corrente risalira pid lentamente poiché non avra pit la funzione boost.

Se viene premuto il pulsante di diseccitazione PD, il relé RE si diseccita: cid ha I'effetto di aprire la serie dei
due contatti sul morsetto 24 di ENABLE, comandando lo stand-by. In tal modo, si ha la commutazione dal
riferimento di tensione in ingresso al mors. 5 ad un riferimento di corrente pari a zero.

La discesa verso questo riferimento avviene con la massima fensione negativa che il convertitore pud
erogare, che con il volore di default del par. P231 (AlfaMax) vale V =V, -1.36 - cosalMax (circa -
470V con 400Vc,). Si ha quindi nuovamente la funzione boost che accorcia considerevolmente il tempo
di discesa della corrente.

Quando la tensione e la corrente si annullano il convertitore si disabilita a tutti gli effetti, ed il contatto di
MDO 4, aprendosi, spegne la lampada LMA. In particolare, appena la corrente & scesa al di sotto della
soglia si diseccita il relé Rl permettendo un nuovo comando di eccitazione.

Nel momento in cui viene nuovamente premuto il pulsante PE, cadré I'automantenimento del relé RA, ed il
ciclo potra nuovamente ripetersi.
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6.10.8 CURVE DI CORRENTE IN ECCITAZIONE / DISECCITAZIONE

- — +(—)
A \ 4 %y
L1 o ¥ A i &
L2 o
L3 ¢
fr fT 1r €
- - —(+)
le
- lEMnam
«—8
&
88—
0O
AN R -

Eccitazione elettromagnete:
@ Riferimento positivo di tensione nominale
& Riferimento positivo di corrente nominale ovvero di tensione massima ()

Diseccitazione elettromagnete ed annullamento magnetismo residuo:
® Riferimento negativo di tensione

@ Riferimento negativo di corrente ovvero di fensione massima (°)

© Riferimento di corrente zero (apertura del contatto di run) (°)

!’

(°) Tensione positiva limitata dall’angolo di accensione “o, g
(*) Tensione negativa limitata dall’angolo di accensione "o,
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6.?0.9 PRINCIPIO DI FUNZIONAMENTO CON BATTERIE DI SOCCORSO

D1: Diodo di ricircolo per Eletiromagnete '
D2:  Diodo esclusione carica batterie da CNPR
D3:  Diodo di protezione per batterie '
EM: Elettromagnete ™
F1-2: Fusibili per carica batterie
K1: Contatio NO del contattore di ricircolo
K2: Contatto NC del contattore inserzione batterie
L Induttanza di spianamento per carica batterie CARICA BATTERIE
TR: Trasformatore di isolamento per alimentazione
carica batterie (necessario nel caso in cui il

+ =
CNPR non sia isolato dalla rete) -
L
K2 Fi
(_) + I o, —
K1
DCHNPR EM =
Dt ®
BATTERIE
) - e

DESCRIZIONE SEQUENZA DI FUNZIONAMENTO

Per motivi di sicurezza, la bobina del contattore K2 & alimentata con una fensione derivata da quella di
refe, con poli di potenza normalmente chiusi.

Quindi con rete di alimentazione presente, i poli sono aperti.

Al momento della scomparsa della refe di alimentazione, istantaneamente i poli dei contattori K1 e K2
devono chiudere. In tal modo, |'eletiromagnete inizia ad essere alimentato dalle batterie.

Alla ricomparsa della rete di alimentazione, i contatti esterni ed il riferimento del CNPR devono essere
tali da comandarne limmediata messa in marcia (eccitazione dell’elettromagnete, con riferimento di
tensione opporfunamente grande). Se cid awviene regolarmente, senza ciog generazione di alcun allarme,
deve essere attivato un timer esterno al fermine del cui conteggio, in un istante tale per cui il CNPR stia
sicuramente regolando una tensione superiore a quella fornita dalle batterie (vedi paragrafo successivo),
vengono sconnessi il diodo di rcircolo e le batterie di soccorso riaprendo i poli dei contattori K1 e K2.

Se |a refe scompare mentre & in corso la diseccitazione, dopo ciog che & stato premuto il pulsante PD, non
deve owiamente attivarsi tutto il meccanismo di inserzione batterie, per via del fatto che se & gia iniziata la
fase di contro - eccitazione, |'uscita del CNPR verrebbe cortocircuitata dal diodo D1.

NOTA 1. | diodi D1...3 vanno dimensionati per una correnie pari a quella nominale
dell’eletiromagnete, e per una tensione inversa di 1600V, se l'alimentazione trifase del CNPR non &
superiore a 440V,

NOTA 2. Come valore di riferimento, le batterie possono essere caricate con una corrente pari al
10% della loro capacitd in Ah, per un periodo di tempo di circa 10h.
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6.10.10 COMPARSA DI EVENTUALI ALLARMI CONVERTITORE

Se si verifica una condizione per cui, durante la regolazione, il convertitore rileva un'anomailia, esso allora
genera l'allarme relativo (se esso non & tra quelli eventualmente esclusi) e blocca il proprie funzionamento.
L'uscita digitale MDO 1 & programmata di default con il significato di 0:Drive OK.

Successivamente possono verificarsi due condizioni:

1) Dopo 0.5 s l'intervento dell’allarme viene memorizzato nell’ E2PROM.

2) L'intervento dell’allarme NON rimane memorizzato nell'E2PROM, ad es. per una momentanea
mancanza (o abbassamento) di una o pil fasi di alimeniazione.

Nel primo caso, per la ripartenza & necessario, a patto che sio scomparsa la causa dell’allarme, inviare
un comando di reset sul morsetto 28 (MDI 1), che di default & programmato con il significato di 0:Reset.

Nel secondo caso (momentanea mancanza o abbassamento di una o pib fasi di alimentazione), al ritorno
della rete, se il contatto di ENABLE & ancora chiuso, il convertitore & in grado di ripristinarsi da solo senza
aleun infervento esterno: in questo caso perd occorre tener presente che il convertitore non potrd
riprendere a funzionare prima che siano trascorsi 10s dall'istante in cui torna la rete di alimentazione. Si
tratta di un ritardo di sicurezza, impostato sul par. C101 (PwrOn Time), programmato di default sul valore
di 10s.

Owviamente questo ritardo esiste solo per la prima ripartenza dopo la caduta dell’alimentazione.

Per quanto appena detto, nel caso in cui siano installate delle batterie di soccorso, che vengono inserite
alla scomparsa dell’alimentazione, & indispensabile che il fimer che successivamente le disinserisce sia
regolato su un tempo superiore ai suddetti 10s.

Occorre prevedere la possibilita che la tensione delle batterie di soccorso sia superiore (almeno
inizialmente) alla tensione nominale del magnete, oppure che la tensione impostata dal potenziometro sia
accidentalmente bassa. Per cui, come gia detto, occorre che per tutto il tempo in cui esse risultano inserite
ed il convertitore & git in funzione, questo regoli una tensione sicuramente superiore a quella delle
batferie, altrimenti esso tenderebbe a scaricarle: per ottenere cid & sufficiente mantenere chiuso il contatto
tra i morsetti 29 e 31 (MDO 2) per il tempo necessario.
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v PARAMETRI DI FUNZICNAMENTO
7.1 PARAMETRI DI MISURA

Si tratta dei parametri di visualizzazione che vengono individuati sul display dalla lettera M seguita dal
numero del parametro.

Nella descrizione dei parametri in oggetto, e di tutti quelli presentati successivamente, viene adoftata la
seguente simbologia:

P : Numero del parametro

R : Campo dei valori ammessi

D : Programmazione di fabbrica

F : Funzione

¥i% Py MOQCO: RIFERIMENTO APPLICATO ALLE RAMPE
MOQO Vreference € M0O0O - Vref

Vref  **** % | -150. ... +150. %

Se il convertitore & in marcia (LED RUN acceso), il presente parametro coincide, come
percentuale del riferimento massimo corrispondente @ 10V, con il valore del
riferimento Ref n applicato alle rampe. Nel caso contrario, cioé con I'ingresso
digitale di ENABLE disattivato, il presente parametro indica il riferimento che verré
presumibilmente applicato alle rampe con il convertitore in marcia, ciog una voltc
aftivato tale ingresso e senza alterare lo stato corrente degli ingressi di START, PRESET
SPEED e JOG (secondo la logica riportata nella tabella contenuta nello SCHEMA
FUNZIONALE A BLOCCHI). Il riferimento cosi generato & un riferimento di velocita /
 tensione, o in aliernativa di corrente se tramite un ingresso digitale viene inserito la
funzione 6:Slave (v. set di par. C130 ... C135).

@l Lo percentuale visualizzata sul presente parametro, come riferimento di velocita
tensione oppure come riferimento di corrente, tiene conto dell’eventuale funzione
Reverse applicata al riferimento di volta in volta selezionato per essere visualizzato
sul presente parametro, ossia Main Ref, Preset Ref oppure Jog Ref.

Il valore contenuto nel presente parametro viene anche visualizzato nella riga
superiore della pagina Keypad, mentre nella riga inferiore possono essere contenuti
gli altri parometri di misura eventualmente selezionati con i par. POOS (FirstParm) e

PO06 (MeasureSel).

7.1.2 MOO1: RETROAZIONE DI VELOCITA / TENSIONE

MO01 SpeedFdbk MOO1 - nFdbk

nFdbk ***** % -100. ... 100. %

Indica, in percentuale della retroazione massima corrispondente a 10V, il valore
della reazione corrispondente al riferimento globale n setpoint (risultante dallo
somma olgebrica di futi i riferimenti applicati) con I'eventuale correzione della
compensazione di armatura (P086, POB8) e dell’offset (PO87).

Nel caso di refroazione di dinamo tachimetrica o encoder, il 100% di tale valore
corrisponde alla velocitd massima impostata con il par. POT0.

Nel caso di retroazione di armatura, il 100% di tale volore corrisponde alla tensione
massima impostata con il par. POT1.
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7.1.3 MOO2: RIFERIMENTO GLOBALE DI VELOCITA / TENSIONE

Da Vers. SW D3.09

M0OO0?2 nSetPoint B MOO2 - nSetP

nSetP = o B® 100...100 %

Indica, in percentuale del riferimento massimo corrispondente a 10V, il riferimento
| globale di velocita / tensione n setpoint che risulta applicato istante per istante. Tale
s riferimento si confronta, sommato all‘eventuale correzione della compensazione di
armatura (P0B6, PO88) e dell'offset (PO87), con la retroazione visuclizzata sul par.
MOO1 (nFdbk).

Fino a Vers. SW D3.07

MO02 SpeedError B M002 - Verr

Verr =¥ o -200. ... 200. %
Indica, in percentuale dell'errore massimo corrispondente a 10V, la differenza tra |
valori del riferimento globale n setpoint di velocita / tensione con I'eventuale
correzione della compensazione di armatura (P086, PO88) e dell’ offset (P087) e della
B grandezza in retroazione (dinamo tachimetrica, encoder o tensione d'armatura).
[ Se ad es. viene utilizzato solo il riferimento REF n applicato alle rampe (senza cioé
B riferimenti aggiuntivi), allora a regime vale la relazione MO02 = M00O - M0OT.
7.1.4 MGOO3: RIFERIMENTO DI CORRENTE DI ARMATURA
MOO3 ArmCurrRef MQO03 - Iref
Iref e % -150. ... 150. %
Indica, in percentuale del riferimento massimo corrispondente alla corrente nominale
del convertitore, I'ingresso dell’anello di corrente (coincidente con I'uscita dell’anello
di velocita / tensione), eventualmente limitata da uno o piv dei relotivi parametri (v,
par.CO00 e set di par. PO50 ... P062, se la limitazione & interna).
Ad es. per un CNP.100 il 100% di M0O3 corrisponde a 100A.
7.1.,8 MOOQO4: CORRENTE DI ARMATURA
M004 ArmCurrent MQ04 - larm
larm *****  Amps -5250 ... 5250 Amps

Indica, in Ampere, il valor medio della reazione di corrente di armatura, oftenuto
tramite i trasformatori di corrente.

7.1.6 MOO5: ANGOLO DI RITARDO PER ACCENSIONE TIRISTORI

MOOS5 FiringDelay MO05 - Alfa
Alfg  **== © P230 ... P231

Indica, in gradi eleftrici, I'angolo di ritardo con cui vengono inviati gli impulsi di
accensione ai firistori. Tale angolo & calcolato a partire dalle infersezioni delle
tensioni trifase concatenate.
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7.1.7 MOO6: TENSIONE DI ARMATURA

MO06 ArmatureV MO06 - Varm

Varm V% -1000 ... 1000 V

& Indica, in Volt, lo tensione che alimenta il circvite di armatura del motore. Tale
8 icnsione viene misurata direttamente all’uscita del convertitore.

7.1.8 MOOQ7: FORZA CONTROELETTROMOTRICE

MOO07 BackEMF MOQ7 - BEMF

BEMF »==xx= Y -1000 ... 1000 V

Indica, in Volt, la forza controelettromotrice sviluppata dal motore.

Tale tensione viene calcolata internamente utilizzando le caratteristiche elettriche del
motore. Se il funzionamento dell'anello di corrente & stato programmato ponendo il
par.C051 al valore 0:Pl operating, il parametro in oggetto non viene calcolato.

7.1.9 MOO8: FREQUENZA DI RETE

MO08 MainsFreq 2 MOOS - Frequency

MFreqg **** Hz 1 40.0 ... 70.0 Hz {range normalmente visualizzato)

Indica, in Hertz, la frequenza della rete di alimeniozione, misurata sulle barre
d'ingresso.

7.1.10 MOO9: TENSIONE DI RETE

M0O09 MainsY MO09 - Vmains

Vmains = Vv E®0..1000V

L Indica, in Volt, lu tensione della rete che alimenta la sezione di potenza del
® convertitore.

7.1.11 MO10: INGRESSO ANALOGICO AUSILIARIO 1 Al MORS. 11 E
13

MO10 Analogin1 B M010 - Aninl

Aninl = % -100. ... 100. %

Indica, in percentuale del riferimento massimo corrispondente a 10V, il valore del
riferimento risultante dall’applicazione del riferimento IN 1 tra i mors. 11 ¢ 13. I
riferimento cosl generato & configurabile con il par. C120. Lo percentucle
visualizzata sul presente parametro tiene conto degli eventuali blocchi Gain, Bias,
Polarité (v. par. P128, P127 e P126, rispettivomente) e, solo nel caso di ingresso
configurato come riferimento aggiuntivo di velocita, anche dell’eventuale funzione
Reverse, applicati nell'ordine riportato. La percentuale visualizzata sul presente
parametro indica anche il riferimento generato da un segnale esterno in corrente
(milliAmpere), con la condizione che sulla scheda morsettiera ES801 il jumper JP8 sia
predisposto nella pos. 2-3: qualora si intenda utilizzare un ingresso analogico sotto
forma di segnale 0(4) ... 20mA, il valore da programmare sui parametri relativi agli
operatori Gain e Bias & dato nel capitolo SEGNALI DI INGRESSO / USCITA IN
B \ILLIAMPERE.
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7.1.12 MGOT11: INGRESSO ANALOGICO AUSILIARIO 2 SUL MORS. 17

MO11 Analogin?2

B2 MO11 - Anin?2
An|n2 okl % =

s -100. ... 100. %

& [ndica, in percentucle del riferimento massimo corrispondente a 10V, il valore del
riferimento risultante dall’applicazione del riferimento IN 2 tra il mors. 17 e lo OV. ||
riferimento  cosi generato & configurabile con il por. C121. La percentuale
| visualizzata sul presente parametro fiene conto degli eventuali blocchi Gain, Bias,
waw Olarita (v. par. P131, P130 e P129, rispettivamente) e, solo nel caso di ingresso
BB configurato come riferimento aggiuntivo di velocits, anche dell’eventuale funzione

| Reverse, opplicati nell’ordine riportato.

7:1.13 MOT2: INGRESSO ANALOGICO AUSILIARIO 3 SUL MORS. 19

M012 Analogin3 MO12 - Anin3
AnIn3 = 0 -100. ... 100. %

Indica, in percentuale del riferimento massimo corrispondente a 10V, il valore del
riferimento risultante dall’applicozione del riferimento IN 3 tra il mors. 19 e lo OV. ||
riferimento cosi generato & configurabile con il par. C122.

La percentuale visualizzata sul presente parametro fiene conto degli eventuali blocchi
Gain, Bias, Polarits (v. par. P134, P133 e P132, rispettivamente) e, solo nel caso di
ingresso configurato come riferimento aggiuntivo di velocita, anche dell’eventuale
funzione Reverse, applicati nell’ordine riportato.

7.1.14 MO13: RIFERIMENTO INTERNO Ur/DoOwN

& M013 - UpDnRef

W -100 ... 100. %

& Indica, in percentuale del riferimento massimo corrispondente a 10V, il valore del
& 'iferimento associato alla variabile interna di Up/Down.

MO13 UpDownref
UpDnRef ***=* 9%
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7.1.15 MO1T4: INGRESSO ANALOGICO PRINCIPALE At MORS. 5 E 7
MO14 TermRef = M014 - TermRef
TermRef *=** 9% g -100 ... 100. %
B [ndica, come percentuale del riferimento massimo corrispondente a 10V, il valore del
riferimento risultante dall’applicazione dellingresso analogico principale REF tra i
mors. 5 e 7. |l riferimento cosi generato & un riferimento di velocita / tensione, o in
B clternativa di corrente se tramite un ingresso digitale viene inserita la funzione
R 6:Slave (v. set di par. C130 ... C135).
La percentuale visualizzata sul presente parametro, come riferimento di velocites /
B tensione oppure come riferimento di corrente, tiene confo eventualmente dei blocchi
Gain, Bias e Polarita (v. par. P122, P121 e P120, oppure par. P125, P124 e P123,
¢ rispeftivamente per i due tipi di riferimento) applicati nell’ordine riportato.
Se ad es. un motore ruota a 2000 RPM con un riferimento di 10V e P122 = 100%,
allera con un riferimento di 10V e P122 = 25% il motore ruoterd a 500 RPM
(visualizzando M014 = 25% ed MOO1 = 25%), mentre con un riferimento di 2.5V e
P122 = 200% il motore ruotera a 1000 RPM (visualizzando M014 = 50% ed MOO1
= 50%).
La percentuale visualizzata sul presente parametro indica anche il riferimento
generato da un segnale esterno in corrente (milliAmpere), con la condizione che sulla
| scheda morsettiera ES801 il jumper JP7 sia predisposto nella pos. 2-3: qualora si
intenda utilizzare un ingresso analogico sotto forma di segnale 0(4) ... 20mA, il
& valore da programmare sui parametri relotivi agli operatori Gain e Bias & dato nel
capitolo SEGNALI DI INGRESSO / USCITA IN MILLIAMPERE.
7.1.16 MO15: RIFERIMENTO DA CONNESSIONE SERIALE
MQ15 SLinkRef B2 MO15 - SLRef
SLRef ***** % -100. ... 100. %
B |ndica, come percentuale del riferimento massimo corrispondente a 10V, il valore del
B riferimento applicato via seriale.
7.1.17 MO16: RIFERIMENTO DA BUS DI CAMPO
MO016 FBusRef M016 - FBRef
FBRef ***** % -100. ... 100. %
Indica, come percentuale del riferimento mossimo corrispondente a 10V, il valore del
il riferimento applicato framite il bus di campo.
7.1.18 MO17: RIFERIMENTO DI CORRENTE DI CAMPO

MO017 FIdCurrRef

J 017 - RefFld

RefFid

KEER

%

0.00 ... 100. %

Indica, in percentuale del riferimento massimo corrispondente alla massima corrente
di campo erogabile dal convertitore, l'ingresso dell'anello di corrente (coincidente

Bl con I'uscita dell’anello di tensione) del deflussatore interno.

| valori standard della massima corrente di campo erogabile dal convertitore sono
5A per il CNP.100max, 15A per il CNP.150min Gr.1, e 35A per il CNP

Gr.2, 2A e MODULARE.S.

Ad es. per un CNP.350 il 100% di M017 corrisponde a 15A. |
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7.1.19 MO18: CORRENTE DI CAMPO

MO18 FldCurrent Eie M018 - Ifld

fid % Amps  fo@ 0.00 ... 40.0 Amps

t Indica, in Ampere, il volore della reazione di corrente di campo, oftenuio framite il
== trasformatore di corrente ad effetto Hall compensato.

7.1.20 MO19: UsciTA ANALOGICA 1 SUL MORS. 8

MO192 AnalogOutl ? MO19 - AnOut]

AnQutl *+** Y $-10.0.. +10.0V

| Indica, in Volt, il valore dell’'uscita analogica disponibile sul mors. 8.

L'uscita in oggetio & configurabile con il par. P150.

== 0 percentuale visualizzata sul presente parametro tiene conto degli eventuali Gain,
88 Bics e Polaritd, impostati con i par. P152, P151 e P157, rispettivamente.

7.1.21 M020: UsCITA ANALOGICA 2 SUL MORS. 10

M020 AnalogOut?2 & M020 - AnOut?

AnOut2 =+ v E® _10.0... +100V

| Indica, in Volt, il valore dell’uscita analogica disponibile sul mors. 10.

L'uscita in oggetto & configurabile con il par. P153,

La percentuale visualizzata sul presente parametro tiene conto degli eventuali
) Gain,Bics e Polarita impostati con i par. P155, P154 e P158, rispettivamente.

7.1.22 MOZ2T: STATO FINALE INTERNO INGRESSI DIGITALI

MO21 ES123456 MO21 - Digln

Digln ... O (per ognuno degli ingressi: in figura in figura & riportato un esempio di
EEER[JEO una possibile visualizzazione)

Visualizza lo stato finale interno degli ingressi digitali ENABLE e START, e degli
ingressi digitali MDIx configurabili con il set di par. C130 ... C135. Il suddetto stato
finale interno & quello che risulta dalla combinazione dei comandi provenienti dalle
sorgenti abilitate con i parametri C110 ... C112 (SeqSelx), selezionale tra
morsettiera, connessione seriole o bus di campo. Precisumente, per l'ingresso
ENABLE viene preso in considerazione I"AND dei segnali (ingresso attivo solo se attivi
tutti gli ingressi, con la particolarité che deve comunque essere chiuso il contatto di
ENABLE sul mors. 24), mentre per gli aliri seffe ingressi viene preso in
considerazione I'OR dei segnali (& sufficiente sia atfivo almeno uno degli ingressi).
Un quadratino annerito indica che |'ingresso digitale & attivo.

Di seguito & indicata la corrispondenza ira sigle e ingressi digitali:
—» stato logico ingresso ENABLE

— stato logico ingresso START.

—» stato logico ingresso MDI1.

— stato logico ingresso MDI2.

— stato logico ingresso MDI3.

— stato logico ingresso MDI4,

—» stato logico ingresso MDI5.

= stato logico ingresso MDIé.

- AWK = m
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7.1.23 MQO22: STATO USCITE DIGITALI

M022 12345 EEMO22 - MDO

MDO BO0B0O0 & B ... O (per ognuna delle uscite: in figura & riportato un esempio di una possibile
B visualizzazione)

Visualizza lo stato fisico dei contafti corrispondenti alle uscite digitali MDOx

disponibili, configurabili con il set di par. P170 ... P199. Un quadratino annerito

§ indica che il contatto & chiuso.

| Di seguito & indicata la corrispondenza tra sigle e morsetti di uscita:

1 — stato fisico del contatto corrispondente all’uscita MDO1 (mars. 25-27).
| 2 — stato fisico del contatto corrispondente all’uscita MDO2 (mors. 29-31).
! 3 — stato fisico del contatto corrispondente all’'uscita MDO3 (mors. 33-35).
| 4 — stato fisico del contatto corrispondente all’'uscita MDO4 (mors. 37-39).
B 5 _ sialo fisico del contotto corrispondente all’uscito MDOS5 (mors. 41-43).

7.1.24 MO023: STATO INGRESSI DIGITALI INTERNI DEFLUSSATORE

M023 RUN > 55 Hz
FldReg =& O

MO23 - FldReg

B ... O (per ognuna delle uscite: in figura & riportato un esempio di una possibile
visualizzazione)

Visualizza lo stato dei due ingressi digitali interni del deflussatore. Un quadratino
annerito indica che I'ingresso digitale & atfivo, ossia che il morsetio corrispondente
sul deflussatore & connesso allo OV,

7.1.25 MO24: POTENZA ELETTRICA DI USCITA

M024 OutputPower
Pout BEE WY

& M024 — POut
0 ... 5250 kw
Esprime, in kiloWatt, lu potenza eleltrica fornita al carico, come divisione per 1000
del prodotto dello tensione di uscita (par. MO06) per la corrente di uscita (par.
MOO4).

—

7.1.26 MO0O25: COPPIA MOTORE

M0O25 MotorTorque
Torque **** %

MO025 — Torque

-180. ... 180. %

Visualizza, in percentuale della coppia nominale del motore, la coppia sviluppeta do
esso, come prodotto percentucle dello corrente di armatura e di quella di campo. |l
100% di iale parametro si oftiene in corrispondenza della corrente nominale di
armatura del motore (fissata dal par. C000) e della corrente nominale di campo del
motore (fissata dal par.C010).

7.1.27 MO26: FREQUENZA ENCODER

M026 EncoderFreg MO026 — EFreq
EFreq ****** kHz -102.4 ...102.4 kHz
Visualizza, in chiloHertz, la frequenza dell’'encoder eventuclmente utilizzato come
retroazione di velocitd.
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7.1.28 MO27: TEMPO DI VITA

M027 Drivelife $:& \027 — Drivelife

thieid Wi B 0 ... 235926000 s (circa 7 anni e mezzo) nel formato ..h .m

& Tempo per cui il convertitore & rimasto in funzionomento, ciog abilitato, dall’sito
& della prima accensione. Il dato viene salvato ogni volta che sparisce [‘alimentazione
| alla sezione di potenza.

7.1.29 MO28: SENSO CICLICO

B M028 — PhaseSeq
| RST ... TSR

M028 PhaseSeq

* *  *

Indica qual’g, tra le due possibili, la sequenza delle fasi che alimentano la sezione di
g potenza del convertitore, facendo riferimento alle barre di alimentazione L1-L2-13
B8 nell'ordine.

7:1.30 M029: STATO INGRESSI DIGITALI DA MORSETTIERA

M029 ES123456 ggg M029 - TrmDgln
TrmDgln EEEEOEO0 g8 & ... O (per ognuna delle uscite: in figura & riportato un esempio di una possibile
i visualizzazione)

Visualizza lo stato in morsettiera degli ingressi digitali ENABLE e START, e degli
ingressi digitali MDIx configurabili con il set di par. C130 ... C135. Un quadratino
annerito indico che I'ingresso digitale & aftivo, ossia che il morsetio corrispondente &
connesso alla +24V.

Di seguito & indicata la corrispondenza tra sigle e morsetti di ingresso:
— stato logico ingresso ENABLE (mors. 24).

— stato logico ingresso START (mors. 26).

— slato logico ingresso MDIT (mors. 28).

—» stato logico ingresso MDI2 (mors. 30).

— stato logico ingresso MDI3 (mors. 32).

— stato logico ingresso MDI4 (mors. 34).

—» stato logico ingresso MDI5 (mors. 36).

— stato logico ingresso MDI6 (mors. 38). |

oAb WK —=WULMmM
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7.1.31 MO30: STATO INGRESSI DIGITALI DA CONNESSIONE SERIALE

MO30 ES512345 6l g MO30 - SLDgln

SLDgln EEEEOEOD [§§ = ... O (per ognuno degli ingressi: in figura é riportato un esempio di una
= possibile visualizzazione)

38 Visualizza lo stato da connessione seriale degli ingressi digitali ENABLE e START, e
degli ingressi digitali MDIx configurabili con il set di per. C130 ... C135. Un
B quadratino annerito indica che l'ingresso digitale & affivo.

ll Di seguito ¢ indicata la corrispondenza tra sigle e ingressi digitali:
E — stato logico ingresso ENABLE
—» stato logico ingresso START.
— stato logico ingresso MDI1.
— stato logico ingresso MDI2.
—» stato logico ingresso MDI3.
—» stato logico ingresso MDI4.
—» stato logico ingresso MDIS.
— stato logico ingresso MDIé.

O~ b WK — W

7.1.32 MO371: STATO INGRESSI DIGITALI DA BUS DI CAMPO

M031 ES1234556 MO31 - FBDgln

FBDgin EEEROECO B ... O (per ognuno degli ingressi: in figura & riportato un esempio di una
possibile visualizzazione)

Visualizza lo stato da bus di campo degli ingressi digitali ENABLE e START, e degli
ingressi digitali MDIx configurabili con il set di par. C130 ... C135. Un quadratine
annerito indica che l'ingresso digitale & attivo.

Di seguito & indicata la corrispondenza fra sigle e ingressi digiicli:
—» stato logico ingresso ENABLE

— stato logico ingresso START.

—» stato logico ingresso MDIT,

—» stato logico ingresso MDI2.

— stato logico ingresso MDI3.

— stato logico ingresso MDI4,

—» stato logico ingresso MDIS.

— stato logico ingresso MDI6.

oW —= 0 m
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7.2 PARAMETRI DI PROGRAMMAZIONE

Si tratta dei parametri il cui valore pud essere fissato dall’Utente anche mentre I"apparecchiatura & in
marcia. Essi vengono individuati sul display dalla lettera P seguita dal numero del parametro.

L] PO0O: CODICE D! PROGRAMMAZIONE

PO0OO Key

* %k %

Codice di accesso alla programmazione.

0:Program Disable. Si pud modificare solo POOO.

1:Program Enable. Si possono modificare tutti i parametri (per i parametri Cxxx si
richiede che I'ingresso digitale di ENABLE non sia attivo).

2:Modified Parms. Vengono visualizzati, tra i parametri Pxxx e Cxxx, solo quelli il cui
valore corrente & diverso dal valore di default, oltre o futti i parametri di misura
| Mxxx.

Viene inoltre attivata la modalits di programmazione onalogamente a cid che si
@ ottiene impostando PO00 = 1. Anche se il par. PO03 (Proglevel) & posto al valore
| O:Basic, vengono visualizzafi futti i parametri Pxxx e Cxxx il cui valore corrente &
@ diverso dal valore di default.

ATTENZIONE Pgr fl_presenfe parametro non possono essere salvati su EEPROM dei valori
diversi da 0:Program Disable.

7.2.2 POO0T: COMANDO AUTOTARATURE

POOT AutoTune

*kr

BN P001 - AutoTune
R (K

Ll Codice di accesso per |'esecuzione delle autotarature.

0:Disabled. Nessuna autotaratura viene eseguita.

1:Current. Viene eseguita lo taratura aufomatica dell’anello di corrente, solo
scegliendo un controllo di fipo predittivo tramite il par. C051 (CurrLoopSel)
programmato al valore 1:Predictive=>J1, e calcolati i par. P103, P104. Viene
inolfre oftimizzato il valore del parametro relativo alla letiura della refroazione di
armatura, in modo che con convertitore non in funzione il par. M006 (Varm)
visualizzi OV. Prima di eseguire I'autotaratura di corrente occorre provvedere a
spostare dalla pos. 1 alla pos. 0 il jumper J1 della schedina ES729/1 (all'interno
dell’apparecchiatura, innestata sulla scheda pilotaggio £S5728/2).

2:Speed. Viene eseguita la taratura automatica dell’anello di velocitd, e calcolati i
par. PO70, PO71, oppure in alternativa PO76, PO77 se & chiuso I'ingresso digitale
configurato ponendo uno dei par. C130 ... C135 al valore 8:Second ParmSet.

3:Rxl. Viene eseguita la misura della caduta resistiva di armatura, e memorizzato il
risultato nel par. PO88 (Rxl). Viene inoltre oftimizzato il valore del parametro relativo
alla lettura della refroazione di armatura, in modo che con convertitore non in
funzione il par.M006 (Varm) visualizzi OV.

ATTENZIONE  "er |I‘presentfe parametro non possono essere salvati su EEPROM dei valori
diversi da 0:Disabled.
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T2 PO02Z: COMANDO COPIATURA PARAMETRI

B POO2 — Parmstopy

P0O02 ParmsCopy

i 0 ...3

0:Disabled. Non viene eseguito alcun comando di copiatura parametri.

i 1:DefauliRestore. Ripristino del valore di default dei parametri utente.

e 2:\WorkAreaBackup. Backup dei parametri correnti.

B 3:Backup Restore. Ripristino dei parametri di cui si era effettuato il backup.
B \Vedi anche il capitolo COPIATURA PARAMETRI.

ATTENZIONE P(.ar illpresem? parametro non possono essere salvati su EEPROM dei valori
diversi da 0:Disabled.

7.2.4 PO0O3: LIVELLO DI PROGRAMMAZIONE

PO03 Proglevel & PO0O3 - Proglevel

*kok

LR 0 ..
0

0:Basic.

1:Advanced.

Imposta il livello di programmazione, scelto tra un livello di bese per una messa in
servizio rapida con le impostazioni essenziali, ed un livello avanzato destinalo ad
Utenti relativamente esperti per un‘offimizzazione delle prestazioni. Con il parametro
P03 programmato come 0:Basic, sono accessibili solo i seguenti parametri:

MOQO (Vref). Riferimento applicato alle rampe.

| M0O31 (FBDgIn). Stato ingressi digitali da bus di campo.
POOO (Key)
PO03 (Proglevel)
PO10 (nFdbkMax)
PO11 (VarmMax)
PO30 (RampUpPos)
8 P031 (RampDnPos)
P032 (RempUpNeg)
PO33 (RempDnNeg)
| P034 (RompStopPos)
P0O35 (RampStopNeg)
P0O38 (InitialRndg)
P039 (FinalRndg)
PO60 (OverlimA)
PO61 (OverlimB)
| PO86 (ArmatureCmp)
PO87 (VerrOffset)
C000 (Inom)
C010 (IfldNom)
C030 (VmainsNom)
C051 (CurrLoopSel)
CO070 (nFdbkSelect)
C072 (EncoderPls)
CO074 (Tach Volts)
Con il porametro in oggetto programmato come 1:Advanced, sono invece accessibili
tutti i parametri.

123/192



7.2.5 POO4: PAGINA VISUALIZZATA ALL ACCENSIONE

PO04 FirstPage

B2 P04 — Firs’rPc:g.e . 1]
s 0 ... 1

controllo.
Bl O:Status. All’accensione, viene visualizzata lo pagina Status.

7.2.6 POO5: VISUALIZZAZIONE PARAMETRI DI MISURA NELLA
PAGINA KEYPAD

28 PO05 — FirstParm

F® MO0O ... MO31 + “Select (—>P006)”

ER Seleci (—P006)

[ &l Stabilisce, nel caso in cui il volore assegnato al presente parametro sic uno dei
parametri Mxxx disponibili, che ad ogni pressione sul tasto “PROG” i parametri di
¥ misura che devono essere visualizzati ciclicamente, nella riga inferiore della pagina
| Keypad, sono tutti quelli disponibili, a partire da quello specificato.

Nel caso invece in cui il presente parametro sia lasciato al valore di default, i
parametri di misura visualizzati ciclicamente, nella riga inferiore delle pagina
| Keypad, sono tutti e solo quelli specificati nel parametro PO06 (MeasureSel).

POOS5 FirstParm

*k

7.2.7 POO6: SELEZIONE PARAMETRI DI MISURA NELLA PAGINA
KeyPabD

B P006 — MeasureSel

PO06 MeasureSel

EEES

Nel caso in cui il valore assegnato al parametro POO5 (FirstParm) sia quello di
default, il presente parametro definisce tutti e solo i parametri di misura che devono
essere visualizzali ciclicamente (in numero massimo di otio) ad ogni pressione sul
tasto “PROG”, nella riga inferiore della pagina Keypad, nell'ordine specificato.

7.2.8 PO10: VELOCITA MASSIMA

P010 nFdbkMax
S RPM

il PO10 - nFdblkMax

& 300 ... 6000 RPM

N 2500 RPM

b8 [mposta, in giri al minuto, la velocitd massima raggiunta dal motore, nel caso di
retroazione da dinamo fachimetrica o da enceder, quando il riferimento di velocita &
al 100%. In entrambi i casi vanno impostate la costante del frasduttore usato, con il
par. C072 nel coso dell’encoder, e C074 nel caso della dinamo tachimetrica.

In retroazione da encoder, & necessario impostare sul par. C072 e sul par, PO10
dei valori tali per cui il prodotto C072+P010 non superi il valore di 102.400kHz

(ad es. 1024 impulsi/giro per 6000 RPM max), mentre in refroazione da dinamo
A ATTENZIONE tachimetrica & necessario impostore sul par. C074 e sul par. PO10 dei valori tali

per cui il prodotto C074¢P010 non superi il valore di 25V se C070 = 0, 80V
se C070 = 1, 250V se C070 = 2. In caso confrario, cid provocherd
malfunzionamenti nel controllo di velocitd da parte del convertitore.
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7.2.9 POT1: TENSIONE DI ARMATURA MASSIMA

PO11 YarmMax 2% PO - VarmMax

wE Y k@ 50 ... 2000V

EsE DCNPR. 400 V
88 5 C\oU- 460 V

Imposta, in Volt, la tensione di armotura massima raggiunta dal motore, nel caso di
refroazione di armatura, quando il riferimento di tensione & al 100%.

Esiste un blocco software per cui non & possibile diminuire il valore del par.
A ATTERZIONE PO11 fino a scendere al di sotto di quello impostato sul par. PO88 (Rxl).

ATTENZIONE Evitare di salvare per il presente parametro un valore inferiore a quello salvato
in EEPROM per P088, poiché cid provochera malfunzionamenti nel convertitore.

7:2:.10 PO12: POLARITA RIFERIMENTO DI VELOCITA / TENSIONE

P012 SpdDmndPol f P012 - SpdDmndPol

223

Imposta la polarita ammessa per il riferimento Ref n applicato alle rampe che per il
riferimento globale n setpoint di velocita / tensione, risultante dalla somma algebrica
di tutti i riferimenti applicati

0:Bipolar. Riferimento bipolare.

1:Positive only. Riferimento solo positivo.

2:Negative only. Riferimento solo negativo.

Se si programma un riferimento globale unipolare, I'eventuale riferimento della
B polarita opposta verrd tagliato e considerato pari a zero.

Il presente parametro non ha effetto sui riferimenti interni di jog, che possono quindi
comunque avere doppia polarita (senza dunque avere valori minimi), né
L sull’eventuale offset sull’errore di velocita impostato con il par. PO87.

E necessario aver prima programmato PO12 = 1:Positive only oppure P012 =
2:Negative only per poter inserire un riferimento minimo di velocita / tensione
positivo (P014) o negativo (P016), rispeftivamente nei due casi.

Per poter modificare il valore di PO12 & necessario che entrambi i par. PO14 e PO16
siano uguali o zero.

Se in EEPROM risulta salvato un certo riferimento minimo diverso da zero (par.

PO14 oppure P016), evitare di salvare un valore di PO12 che non sia concorde
ATTENZIONE i g 5 N N
con la polarita del riferimento minimo suddetto, poiché cid provochera

malfunzionamenti nel convertitore.
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Tids11 POT13: RIFERIMENTO MAX POSITIVO DI VELOCITA / TENSIONE

P013 nMaxPos

o 5% 0. 100%

| Imposta, in percentuale del riferimento massimo corrispondente a 10V, il massimo

valore ammesso sia per il riferimento Ref n applicoto alle rampe che per il
B riferimento globale positivo n setpoint di velocitd / tensione, risultante dalla somma
8 clgebrica di futli i riferimenti applicati. |l presente parametro pud esser usato per
B [imitare la velocitd impostata nel senso di marcia considerato.

ATTENZIONE Evitare di salvare per il presente parametro un valore inferiore a quello salvato
in EEPROM per PO14, poiché cid provochera malfunzionamenti nel convertitore.

7.2.12 POT14: RIFERIMENTO MIN POSITIVO DI VELOCITA / TENSIONE

PO14 nMinPos PO14 - nMinPos

®kk %

g 0..100%

Imposta, in percentuale del riferimento massimo corrispondente a 10V, il minimo
valore ammesso sia per il riferimento Ref n applicato alle rampe che per il
riferimento globale positivo n setpoint di velocita / fensione, anche quando non vi &
alcun riferimento applicato, o quande vengono applicati riferimenti negativi.

Per pofer inserire un riferimento minimo sul presente parametro, & necessario aver
prima programmato P012 = 1:Positive only.

Il disinserimento della velocitd minima si pud ad ogni modo ottenere chiudendo un
B ingresso digitale su cui sia stata programmata la funzione 9:MinSpdDisabled (v. set
di par. C130 ... C135).

ATTENZIONE Evitare di salvare per il presente parametro un valore superiore a quello salvato
in EEPROM per PO13, poiché cid provocherd malfunzionamenti nel convertitore.

Se in EEPROM risulta salvato un valore di PO12 = 1, evitare di salvare un valore
ATTENZIONE diverso da zero per il presente parametro, poiché cid provocherd

malfunzionamenti nel convertitore.

7.2.13 POT15: RIFERIMENTO MAX NEGATIVO DI VELOCITA /

TENSIONE
PO15 nMaxNeg PO15 - nMaxNeg
% -100...0%
-100 %

Imposta, in percentuale del riferimento massimo corrispondente a 10V, il massimo
valore assoluto ammesso sia per il riferimento Ref n applicato alle rampe che per il
riferimento globale negativo n setpoint di velocitd/tensione, risultante dalla somma
algebrica di tutti i riferimenti applicati.

Evitare di salvare per il presente parametro un valore inferiore in valore

assoluto a quello salvato in EEPROM per PO16, poiché cid provocherd
ATTENZIONE  malfunzionamenti nel convertitore.

Il presente parametro pud esser uscto per limitare la velocitd impostata nel
senso di marcia considerato,
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7.2.14 PO16: RIFERIMENTO MIN NEGATIVO DI VELOCITA / TENSIONE

g P016 - nMinNeg
-100...0%

DIXA
B Imposta, in percentucle del riferimento massimo corrispondente a 10V, il minimo
il valore assoluto ammesso sia per il riferimento Ref n applicato alle rampe che per il
B riferimento globale negativo n setpoint di velocita / tensione, anche quando non vi &
 clcun riferimento applicato, o quando vengono applicati riferimenti positivi.

o e poter inserire un riferimento minimo sul presente parametro, & necessario aver
® prima programmato PO12 = 2:Negative only.ll disinserimento della velocitd minima
8 si pud ad ogni modo oftenere chiudendo un ingresso digitale su cui sia stata
programmata la funzione 9:MinSpdDisabled (v. set di par. C130 ... C135).

Evitare di salvare per il presente parametro un valore superiore in valore
ATTENZIONE assolute o quello salvato in EEPROM per PO15, poiché cid provocherd

malfunzionamenti nel convertitore.

PO16 nMinNeq .

LR %

diverso da zero per |l presente  parametro, poiché cid provocherd
malfunzionamenti nel convertitore.

Se in EEPROM risulta salvato un valore di P012 [] 2, evitare di salvare un valore
& ATTENZIONE

7.2.15 PO30: RAMPA DI SALITA DEL RIFERIMENTO POSITIVO

PO30 RampUpPos

EE TS sec

PO30 - RampUpPos |
f0.000...300.0 5

0.000 s

Tempo di salita in rampa, in secondi, dallo 0% al 100% del riferimento positivo di
Jll velocita / tensione applicato al riferimento Main Ref o al riferimento preimpostaio di
B marcia Preset Ref, limitato eventualmente al valore minimao e/o massimo. Vedi anche
la figura riporiata nel capitolo RAMPE SUL RIFERIMENTO. Sia con il CNPR che con
Jil CNPU, la rompa di velocits effettivamente eseguita coincide con quello

i impostata sul presente parametro solo se non & in limite di corrente.

Non & possibile cambiare la programmazione del presente parametro se risulta chiuso
] NOTA : . ; : s .
un ingresso digitale che sia stato configurato per la funzione 7:Ramps Disabled.

7.2.16 PO31: RAMPA DI DISCESA DEL RIFERIMENTO POSITIVO

PO31 RampDnPos P031 - RampDnPos |
PR sec 0.000 ... 300.0 s |
0.000 s |

Tempo di discesa in rampa, in secondi, dal 100% allo 0% del riferimento positive di
velocita / tensione applicato al riferimento Main Ref o al riferimento preimpostato di
marcia Preset Ref, limitato eventualmente al valore minimo e/o massimo. Vedi anche
la figura riportata nel copitolo RAMPE SUL RIFERIMENTO. Con il CNPR, [a rampa

di velocita effettivamente eseguita coincide con quella impostata sul presente
parametro solo se il convertitore non & in fimite di corrente, mentre con il CNPU g

rampo di velocity effeftivamente eseguita coincide con quella impostaia solo se
| questa & maggiore del tempo richiesto per I'arresto libero in folle.

Non & possibile cambiare la programmazione del presente parametro se risulta chiuso
NOTA ; e . : . .
un ingresso digitale che sia stato configurato per la funzione 7:Ramps Disabled.
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Tedald PO32: RAMPA DI SALITA DEL RIFERIMENTO NEGATIVO

PO32 RempUpNeg ke P032 - RampUpNeg

wkod sec

R 0.000... 300.0 s

i8¥ 0.000 s

{8 Tempo di salita in rampa, in secondi, dallo 0% al 100% del riferimento negotivo di
velocitt / tensione applicato al riferimento Main Ref o al riferimento preimpostato di
marcia Preset Ref, limitato eventualmente al valore minimo e/o massimo. Vedi anche la
8 figura riporiata nel capifolo RAMPE SUL RIFERIMENTO.

f Relativamente alla rampa di velocita effettivamente eseguita, si veda la nota relativa al
§ par. PO30.

Non & possibile cambiare la programmazicne del presente parametro se risulta
NOTA  chiuso un ingresso digitale che sia stafo configurato per la funzione 7:Ramps
: Disabled.

7.2.18 PO33: RAMPA DI DISCESA DEL RIFERIMENTO NEGATIVO

P33 RampDnNeg M P033 - RampDnNeg

8 0.000 ... 300.0 s

ok ¥k sec

0.000 s

8 Tempo di discesa in rompa, in secondi, dal 100% allo 0% del riferimento negativo di
velocita / tensione applicate ol riferimento Main Ref o al riferimento preimpostate di
marcia Preset Ref, limitato eventuclmente al valore minimo e/o massimo. Vedi anche la
figura riportata nel capitolo RAMPE SUL RIFERIMENTO.

Relativamente alla rempa di velocita effettivamente eseguita, si veda la nota relativa al
par. PO31.

chiuso un ingresso digitale che sia state configurato per la funzione 7:Ramps

Non & possibile cambiare la programmazione del presente parametro se risulta
HeT
Disabled.

7.2.19 PO34: RAMPA DI STOP DEL RIFERIMENTO POSITIVO

PO34 RampStopPos P034 - RampStopPos

® 0.000...300.0s

¥k % kK sec

0.000 s

B Tempo di discesa in rompa, in secondi, dal 100% allo 0% del riferimento positivo di
velocita / tensione applicato al riferimento Main Ref o al riferimento preimpostato di
marcia Preset Ref, limitato eventualmente al valore minimo efo massimo, per
disattivazione dellingresso digitale di START, Vedi anche la figura riporiata nel capitolo
RAMPE SUL RIFERIMENTO.

Condizione necessaria affinché il fempo programmato sul parametro in oggetto per la
rampa di stop venga esatiomente rispeftato & che il tempo impostato sul par. PO31 sia
almeno pari al 10% di quello impostato sul par. P034.

Tale parametro imposta dunque una rampa di discesa del riferimento positivo che pud
essere aftivota, tramite disaftivezione dell'ingresso suddefto, in alternativa a quella
principale fissata sul par. PO31.

Relativamente alla rampa di velocitd effettivamente eseguita, si veda la nota relativa ol
par. PO31.

Non & possibile cambiare la programmezione del presente parometro se risulta
NOTA  chiuso un ingresso digitale che sia stato configurate per la funzione 7:Ramps
Disabled.
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7.2.20 P0O35: RAMPA Di STOP DEL RIFERIMENTO NEGATIVO

PO35 RampStopNeg |8 PO35 - RampSiopNeg

§ 0.000...300.0s

EETE TS sec

£ 0.000 s

§ Tempo di discesa in rampa, in secondi, dal 100% allo 0% del riferimento negativo di

velocittr / tensione applicato al riferimento Main Ref o al riferimento preimpostato di

{ marcia Preset Ref, limitato eventualmenie al valore minimo e/o massimo, per

e disattivazione dell'ingresso digitale di START. Vedi anche la figura riportata nel
capitolo RAMPE SUL RIFERIMENTO.

Condizione necessaria affinché il tempo programmato sul parametro in oggetto per

la rampe di stop venga esattamente rispettato & che il tempo impostato sul par. PO33

! sia almeno pari ol 10% di quello impostato sul par. PO35.

Tale parametro imposta dunque una rampa di discesa del riferimento negativo che

B pud essere altivata, tramite disaftivazione dell'ingresso suddetto, in alternativa a

quella principale fissata sul par. PO33.

 Relativamente alla rampa di velocita effettivamente eseguita, si veda la nota relativa

al par. PO31.

Non & possibile cambiare la programmazione del presente parametro se risulia
NOTA chiuso un ingresso digitale che sia stato configurate per la funzione 7:Ramps
Disabled.

7.2.21 P036: RAMPA DI SALITA DEL RIFERIMENTO JOG

P036 RampUplog Il PO36 - RampUplog

i 0.000...300.05s

¥ A KK sec

3 0.000 s

BH Tcmpo di salita in rampa, in secondi, dallo 0% al 100% del riferimento di velocita /
tensione selezionato tra i tre programmati sui parametri P222 ... P224, e abilitato
dalla chiusura di una combinazione di massimo due ingressi digitali configurati
| ponendo i par. C130 ... C135 i valori 12:JogA e 13:JogB.

Il valore programmato nel presente parametro viene usato per P221 = 2:Separate
ramps.

Relativamente alla rampa di velocita effettivamente eseguita, si veda la nota relativa

e ol par. PO30.

7:2.22 P037: RAMPA DI DISCESA DEL RIFERIMENTO JOG

PO37 RampDnlog
L sec

P037 - RampDnlog
0.000 ... 300.0 s
0.000 s

Tempo di discesa in rampa, in secondi, dal 100% allo 0% del riterimento di velocita /
| tensione selezionato tra i tre programmati sui parametri P222 ... P224, e abilitato
dalla diminuzione del valore impostato sul parametro o dall’apertura della
8 combinazione di massimo due ingressi digitali configurati ponendo i par. C130 ...
C135 ai valori 12:JogA e 13:JogB.

Il valore programmato nel presente parametro viene usato per P221 = 2:Separate
ramps.

Relativamente alla rampa di velocitd effettivamente eseguita, si veda la nota relativa
al par. PO31.
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7.2.23 PO38: ARROTONDAMENTO INIZIALE RAMPE

PO38 InitialRndg EE PO38 - InitialRndg
sec g 0.0 ... 10. s

RS

F Imposta, in secondi, I'arrotondamento iniziale delle rampe, sio di solita che di
discesa, definite dai par. PO30 ... P033. Vedi anche la figura riportata nel capitolo
@ RAMPE SUL RIFERIMENTO.

e Non & possibile cambiare lo programmazione del presente parametro se risulta chiuso
] NOTA : % ; ) : .
un ingresso digitale che sia stato configurato per la funzione 7:Ramps Disabled.

7.2.24 PO39: ARROTONDAMENTO FINALE RAMPE

E:® PO39 - FinalRndg

8 0.0...10. s

0.0s

Imposta, in secondi, I'arrotondamento finale delle rampe, sia di salita che di discesa,
= definite dai par. PO30 ... P033. Vedi anche la figura riportata nel capitolo RAMPE
= SUL RIFERIMENTO.

PO39 FinalRndg

LR LS sec

Non & possibile cambiare la programmazione del presente parametro se risulta

NOTA chiuso un ingresso digitale che sia stato configurato per la funzione 7:Ramps
Disabled.

1.2.25 PO40: RAMPA DEL RIFERIMENTO INTERNO Ur/Down

PO40 UpDnRefRamp B PO40 - UpDnRefRamp ]
W e & 1000 ... 100, s
)Y 10.00 s

Imposta in secondi il tempo di variazione, sia in salita che in discesg, dallo 0% al
100% del riferimento interno UpDownRef quando vengono aftivati gli ingressi digitali
B di incremento / decrementa. Vedi anche il capitolo  POTENZIOMETRO

MOTORIZZATO.

7.2.26 PO50: PRIMO LIMITE DI CORRENTE PONTE A

PO50 - llim1A ]
0...300 %

100 %

Imposta il 1° valore del limite di corrente relativo ol ponte A. Tale valore & fornit
come percentuale della corrente nominale del motore CO00, ridotta dell'eventuale
limitazione hardware (IMAX[T2]) da trimmer.

Il presente limite viene usato per velocitas inferiori al valore di PO54. Quando invece
la velocita MO0 (nFdbk) & superiore a PO54, viene usato il limite PO52. Vedi anche
la figura riportata nel capitolo LIMITAZIONE DI CORRENTE.

ATTENZIONE II' prodotto PO50+CO00*IMAX[T2] non pud superare il 100%, che coincide con
la corrente nominale del convertitore (ad es. 100A per un CNP.100),

PO50 llim1A

*Kk %
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1.2.27 PO51: PRIMO LIMITE DI CORRENTE PONTE B

PO51 llim1B ‘ e P051 - llim1B (Usato solo in CNPR)
% s 0..300%

DCNPU: 0% (non usato)

Imposta il 1° valore del limite di corrente relativo al ponte B. A disposizione solo in

§ DCNPR. Tale valore & fornito come percentuale della corrente nominale del motore

= C000, ridotta dell'eventuale limitazione hardware (IMAX[T2]) da trimmer.

| Il presente limite viene usato per velocita inferiori al valore di P054. Quando invece
la velocita M0O1 (nFdbk) & superiore a P054, viene usato il limite P052. Vedi anche

8l |2 figura riportata nel capitolo LIMITAZIONE DI CORRENTE.

Il prodotto PO51¢C000°IMAX[T2] non pud superare il 100%, che coincide con
ATIANZIONE la corrente nominale del convertitore (ad es. 100A per un CNPR.100).

7:2.28 PO52: SECONDO LIMITE DI CORRENTE PONTE A

= P052 - llim2A

§ 0 ... 300 %

100 %

Imposta il 2° valore del limite di corrente relativo al ponte A. Tale volore & fornifo
come percentuale dello corrente nomincle del motore CO0Q, ridotta dell’eventuale
limitazione hardware (IMAX[T2]) da trimmer.

Il presente limite viene usato per velocita superiori al valore di PO54. Quando invece
B | vclocita MOO1 (nFdbk) & inferiore o PO54, viene usato il limite POS0. Vedi anche lo
B fiqurc riportota nel capitolo LIMITAZIONE DI CORRENTE.

Il prodotto P0O52¢C000¢IMAX[T2] non pud superare il 100%, che coincide cen
ATRENZIONE la corrente nominale del convertitore (ad es. T00A per un CNP.100).

PO52 Ilim2A

A

7:2.29 PO53: SECONDO LIMITE DI CORRENTE PONTE B

B PO53 - llim2B (usato solo in CNPR)
I8 0...300%
)} DCNPR: 100%
DCNPU: 0% (non usato)
Imposta il 2° valore del limite di corrente relativo al ponte B. A disposizione solo in
DCNPR. Tale valore & fornito come percentuale della corrente nominale del motore
C000, ridotta dell’eventuale limitozione hardware (IMAX[T2]) da trimmer.
M || presente limite viene usato per velocitd superiori al valore di P054. Quando invece
la velocits MOO1 (nFdbk) & inferiore a PO54, viene usato il limite PO51. Vedi anche la
8 {io,ra riportata nel capitolo LIMITAZIONE DI CORRENTE.

P053 Ilim2B

ok Of

Il prodotto P0O53<C000°IMAX[T2] non pud superare il 100%, che coincide con
A ATTENZIONE la corrente nominale del convertitore (ad es. 100A per un CNP.100).
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7.2.30 PO54: VELOCITA DI PASSAGGIO DAL PRIMO AL SECONDO
LIMITE DI CORRENTE '

P054 Spee

Rk %

Q_
-
=)
@]
B

1
W
5]
D
9]
Q.
\
S ]

.. 100 %

Il Velocitt, espressa come valore percentuale di PO10 (nFdbkMax), alla quale si passa
dal primo al secondo valore del limite di corrente (da PO50 a P052 oppure da PO51
g 0 PO53 a seconda del ponte aftivo). Vedi anche la figura riportato nel capitolo

8 LIMITAZIONE DI CORRENTE.

W || presente parametro serve a realizzare una caratteristica a due valori per il limite di
corrente. ]

7.2.31 PO55: LIMITE DI CORRENTE FINE TRATTO IPERBOLICO

PO55 llimHyper

*EE O

& PO55 - llimHyper

0..300%

100 %

8 Imposta il valore del limite di corrente alla fine del tratto iperbolico.

88 Tale valore & fornito come percentuale della corrente nominale del mofore C000,
ridotta dell’eventuale limitazione hardware (IMAX[T2)) da trimmer. Vedi anche lo
figura riportata nel capitolo LIMITAZIONE DI CORRENTE,

7:2.32 PO56: VELOCITA INIZIO LIMITE IPERBOLICO

[ P056 SpeedHyper1

*kk %

B PO56 - SpeedHyper|
L # 0... 100 %

g 100 %
| Velocita, espressa come valore percentuale di POT0 (nFdbkMax), ol di sopra della
f quale lo limitazione di corrente diviene uno funzione iperbolica della velocita. Vedi
B cnche lo figura riportata nel capitolo LIMITAZIONE DI CORRENTE.

ATTENZIONE Evitare di salvare per il presente parametro un valore superiore o quello salvato
in EEPROM per P057, poiché cid provocherd malfunzionamenti nel convertitore.

7.2.33 PO57: VELOCITA FINE LIMITE IPERBOLICO

PO57 SpeedHyper2

*ex o 0p

l PO57 - SpeedHyper? ]
§ 0 ... 100 %

100 %

 Velocitd, espressa come valore percentuale di PO10 (nFdbkMax), ol di sopra della
quale la limitazione di corrente cessa di essere una funzione iperbolica della velocita

per fornare ad essere costante. Vedi anche la figura riportata nel capitolo
LIMITAZIONE DI CORRENTE.

ATTENZIONE Evitare di salvare per il presente parametro un valore inferiore a quello salvato
in EEPROM per P056, poiché cid provocherd malfunzionamenti nel convertitore.
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7.2.34 P0O58: RIDUZIONE PERCENTUALE DEL LIMITE DI CORRENTE

P058 Chm == P0O58 - Clim
s R 0...100 %
=2l 50 %

chiusura dell’ingresso digitale configurato ponendo uno dei par. C130 ... C135 al
§ valore 4:Clim.

8 Tale valore si applica al limite di corrente esistente in quel momento, oftenuto dalla
B composizione dei valori impostati su tutti i relativi parametri [v. par. C000, set di
| par.PO50 ... P062 se lo limitazione & interna, e l'eventuale limitazione hardware

B (IMAX[T2]) da trimmer).

7.2.35 PO59: RAMPA SUL RIFERIMENTO DI CORRENTE

| PO59 - dI/diMax

B .01 ... 1.0 %/us

40 %/us

Indica la massima variazione che pud avere in un microsecondo il riferimento di
corrente, espressa come percentuale del valore massimo (100%) corrispendente alla
corrente nominale del convertitore.

Cio equivale ad imporre al riferimento di corrente un tempo minimo di salita da zero
al 100%, ed analogamente un tempo minime di discesa dal 100% a zero.

Il tempo, espresso in millisecondi, corrispondente ad un determinato valore del
presente parameiro si ottiene dalla formula:

P0O59 dl/dtMax
EE T %/ps

L -
10 P0O59
Quindi ad es. il range di possibile variazione del parametro in oggetto corrisponde a
§ 0.1 ... 10ms, con un valore di default di 0.25 ms.

7.2.36 PO60: SOVRALIMITAZIONE DI CORRENTE PONTE A

PO60 OverlimA PO60 - OverLimA
L 100 ... 300 %
100 %

Percentuale di cui pud venire aumentato il limite di corrente relativo al ponte A, @
condizione che si programmi P040 > 100%.

Tale valore si applica al limite di corrente esistente in quel momento, ottenuto dalla
composizione dei valori impostati su tulti i relativi parometri (v. par. CO00 e set di
par. PO50 ... P062, se la limitazione & interna).

Se la sovralimitazione effettivamente risultante diventa maggicre del valore
riportato nella tabella SOVRACCARICABILITA, cioe il 150% della corrente

ATTENZIONE nominale del convertitore per 1min ogni 10min per le Grandezze 1 ... 2A, e
valori inferiori per il CNP MODULARE.S, allora verra generato 'allarme
A022 di intervento protezione termica convertitore.
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7.2.37 PO61: SOVRALIMITAZIONE DI CORRENTE PONTE B

P061 OverLimB E® P06 1 - OverlimB (Usato solo in CNPR)

@ 100 ... 300 %

bt 96

BEE 100 %

e Percentuale di cui pud venire aumentato il limite di corrente relaiivo al ponte B, a
condizione che si programmi P061 > 100%. A disposizione solo in CNPR.

i Tole valore si applica ol limite di corrente esistente in quel momento, oftenuto dalla
s COMposizione dei valori impostati su tutti i relativi paramedri (v. par. C000 e set di
| par.POS0 ... P062, se la limitazione & interna).

Se la sovralimitazione effettivamente risultante diventa maggiore del valore
riportato nella tabella SOVRACCARICABILITA, ciog il 150% della corrente

ATTENZIONE  nominale del convertitore per 1min ogni 10min per le Grandezze 1 ... 2A, e
valori inferiori per il CNP MODULARE.S, allora verrs generato Iallarme
A022 di intervento protezione termica convertitore,

7.2.38 PO62: RITARDO USCITA DIGITALE DI SOVRALIMITAZIONE

P02 TFullOvLim F® P062 - TFullOvLim

LW 200 ... 60.0s

EE T3S sec

2.00s

Durata dell'intervallo di tempo, in secondi, allo scadere del quale, se il convertitore &
ancora in sovralimitezione di corrente, viene affivata la funzione 6:Full Overlimit
fll eventualmente programmata su una delle uscite digitali configurabili. Tale uscita
8l viene disattivato appena il convertitore esce dalla sovralimitazione di corrente.

7.2.39 P070(076): GUADAGNO (SECONDO GUADAGNO)
PROPORZIONALE ANELLO DI VELOCITA

PO70 - KpSpeed

D R v
PO70 KpSpeed P76 - KpSpeed?

kK

100 ... 100.

PO76 KpSpeed? 4.00

ES T

P070: Guadagno proporzionale anello di velocita,
PO76: Secondo guadagno proporzionale anello di velocita.
Rappresentano il guadagno proporzionale Kp dellanello di velocita, avente
funzione di trasferimento:

1
G(s)=K,| 1+ —|,
(s) p( sT, ]

i

Bl usato nella regolazione e caleolato dall’autotaratura di velocita.

Tale guadagno & rappresentato dal par. PO70 se & aperdo Iingresso digitale
g configurato ponendo uno dei par. C130 ... C135 al valore 8:Second ParmSet,
oppure in alternativa dal par. P076 qualora il suddetto ingresso digitale risulti chiuso.
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7.2.40 PO71(077): Tempo (SEConDO TEMPO) INTEGRALE ANELLO
Bl VELOCITA - :

'.'1;','; PO71 - TiSpeed
g== PO77 - TiSpeed?

PO71 TiSpeed

ok sec

PO77 TiSpeed?

EET T sec

i P07 1: Tempo integrale anello di velocita.
B PO77: Secondo tempo integrale anelle di velocita.
| Rappresentano, in secondi, il fempo integrale T; dell’'anello di velocita, avente

® funzione di trasferimento: G(s)= Kp(h-—-%_—) usato nella regolazione e calcolato
S 7

dall'autotaratura di velocita. Tale fempo & rappresentato dal par. PO71 se & aperto
¥ I'ingresso digitale configurato ponendo uno dej par.C130 ... C135 al valore
B 8:Second ParmSet, oppure in alternativa dal par. PO77 se I'ingresso digitale risulia

9 chiuso.

7,241 P073(079): Guabacno (SECOnDO GUADAGNO)
PROPORZIONALE ADATTATO ANELLO DI VELOC|TA

N P073 - KpSpeedAdapt

PO73 KpSpdAdapt  P079 - KpSpeedAdant?

kKK

PO79 KpSpdAdapt2

LR

il P073: Guadagno proporzionale adattato anello di velocita,
) PO79: Secondo guadagno proporzionale adattato anello di velocita.
Solo softo la condizione per cui I'Adattamento Automatico parametri sia incluso
@ (Por.PO82 al valore 1:YES) e sia verificata la relazione Verr (M002 fino a Vers. SW
D3.7) > Verr2 (PC84), i paramelri in oggetto roppresentano |l guadagno
proporzionale usato nella regolazione. |l valore utilizzato & quello programmato nel
¥ par. PO73 se & aperto l'ingresso digitale configurato ponendo uno dei par. C130 ...
C135 al valore 8:Second ParmSet, oppure in alternativa nel par. PO79 se l'ingresso

digitale risulta chiuso. .
Vedi anche il capitolo ADATTAMENTO AUTOMATICO PARAMETRI DI VELOCITA.

7.2.42 P074(080): Tempo (Seconbpo TEMPO) INTEGRALE
ADATTATO ANELLO DI VELOCITA

| P074 - TiSpeedAdapt
PO80 - TiSpeedAdapt?
.010...5.00s

PO74 TiSpdAdapt

A sec

PO8O TiSpdAdapt?2

*okok K sec

P074: Tempo integrale adattato anello di velocita.

PO8O: Secondo tempo infegrale adottato anello di velocits.
Solo softo la condizione per cui I'Adattamento Automatico parametri sia incluso
(par.P082 al valore 1:YES) e sia verificata la relazione Verr (M0O2 fino a Vers. SW
D3.7) > Verr2 (P084), i parametri in oggetto rappresentano || tempo integrale usato
nella regolazione. Il valore utilizzato & quello programmato nel par. PO74 se & aperto
lingresso digitale configurato ponendo uno dej par. C130 ... C135 dl valore
8:Second ParmSet, oppure in alternativa nel par. POBO se I'ingresso digitale risulta

chiuso.
Vedi anche il capitolo ADATTAMENTO AUTOMATICO PARAMETRI DI VELOCITA,
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7.2.43 PO82: ADATTAMENTO AUTOMATICO PARAMETRI DI VELOCITA

P082 AdaptCtrl

ok

Inserisce I'odattamento automatico dei parametri di velocité al variare dell’errore,
secondo quanto specificato nei par. PO83 e P084, al fine di evitare over-shoot di
W velocita che pofrebbero manifestarsi con variazioni rapide di riferimento a carico
 costante (convertitore in limite di corrente) oppure perdite momenianee di velocita nel
caso di variazioni rapide di carico @ riferimento costante.

l 0:No. L'adattamento automatico non viene inserito.

ll 1:Yes. L'adattemento automatico viene inserito.

La diversita di programmazione che & opportuno effettuare nei due casi suddetti

consiste nel fatto che nel primo i parametri vanno programmati, oltre che per un
‘ NOTA aumento del guadagno proporzionale, anche per un aumento del tempo integrale,
w menire nel secondo, accanto od un aumento del guadagno proporzionale va

programmata una diminuzione del tempo integrale.

Vedi anche il capitolo ADATTAMENTO AUTOMATICO PARAMETRI DI VELOCITA.

7.2.44 P083: PRIMO ERRORE DI VELOCITA PER ADATTAMENTO
AUTOMATICO

P083 Verr] il PO83 - Verr]
wEx Of 0,00... 100 %
¥ 500 %

{8 Volore dell’errore di velocitd, in percentuale dell‘errore massimo corrispondente a
B 10V, ol di sotto del quale il PI di velocita usa i par. PO70 e PO71 oppure P0O76 e
| PO77, nei casi in cui sio rispetfivamente aperto o chiuso I'ingresso  digitale
& configurato ponendo uno dei par. C130 ... 135 al valore 8:Second ParmSet.

Evitare di salvare per il presente parameiro un valore superiore a quello salvato

ATTENZIONE in EEPROM per P084, poiché cid provocherd malfunzionamenti nel convertitore.
Vedi anche il copitolo ADATTAMENTO AUTOMATICO PARAMETRI DI

VELOCITA.

7.2.45 P084: SECONDO ERRORE DI VELOCITA PER ADATTAMENTO
AUTOMATICO

P084 Verr2 PO84 - Verr2

RRE O

0.00...100%

1.00 %

Valore dell’errore di velocitd, in percentucle dell'errore massimo corrispondente a
10V, ol di sopra del quale il Pl di velocitd, a condizione che I'Adattamento
Automatico Parametri sia incluso (par. PO82 al valore 1:Yes), usa i par. PO73 e PO74
oppure P079 e POBO, nei casi in cui sia rispettivamente aperio o chiuso I'ingresso
digitale configurato ponendo uno dei par. C130 ... C135 al valore 8:Second
ParmSet.

Evitare di salvare per il presente parametro un valore inferiore a quello salvato

“. ATTENZIONE in EEPROM per PO83, poiché cid provocherd malfunzionamenti nel convertitore.
Vedi anche il capitolo ADATTAMENTO AUTOMATICO PARAMETRI DI
VELOCITA.
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7.2.486 PO85: AUMENTO TEMPO INTEGRALE DI VELOCITA IN RAMPA

PO85 TiRampScale B8 PO8S - TiRampScale ' ]
b g x1 ... x1000
EB¥ 1

{3 Fatiore di moltiplicazione del tempo integrale del Pl di velocité durante i transitori in
rampa impostati internamente dal convertitore.

7.2.47 P086: COMPENSAZIONE DI ARMATURA

PO86 ArmatureCmp

EE TS %

kM P086 - ArmatureCmp

I 0 ... 100 %

3% 100%

 Entitar della compensazione della caduta resistiva Rxl nel motore, cosi da regolare la
B vclocitd (lo forzo controelettromotrice) usando Varm come reazione.

B Esprime, come percentuale del valore memorizzate nel par, PO88 (Rxl), la  quantite
utilizzota nella compensazione della caduta resistiva di armatura. 1| 100% del
parametro in oggefto corrisponde a considerare nella compensazione I'intero valore

B el par.PO8S.

7.2.48 PO87: OFFSET SULL'"ERRORE DI VELOCITA

§j PO87 - VerrOffset

-1.000 ... 1.000 %

0.000 %

Con il presente parametro, in percentuale del riferimento massimo corrispondente a
10V, si pud eseguire la taraiura fine dell’offset all’'uscita dell’anello di velocita, ciog
dell’errore di velocita.

Bl C possibile agire su tale parametro nei casi in cui il motore, pur con riferimento di
| velocitds / fensione uguale a zero, tenda lentamente a ruotare. Il valore impostato sul
presente paramefro non & soggetto alle eventuali limitazioni di polarita del par.
P012, né agli eventuali valori minimi e /o massimi imposti dai par. PO13 ... P016.

P0O87 VerrOffset

HRA KKK %

7.2.49 P088: CADUTA RESISTIVA DI ARMATURA

PO88 Rxl POB8 — Rxl
i 0..100V
ov

I parameiro in oggetto rappresenta, in Volt, il valore della caduta resistiva di
armatura del motore, con corrente pari al valore nominale del convertitore, e che
viene calcolata dall’cutotaratura eseguibile ponendo il par. POO1 al valore 3:Rx!.

Il valore del parometro in oggetto viene in generale utilizzato per calcolare la forza
controeletiromotrice e visualizzarlo nel par. MOO7 (BEMF). Viene inolire utilizzato per
§ la compensazione della caduta resistiva di armatura sia nella regolazione dinamica
| della corrente di campo in deflussaggio, sia nella retroazione di armatura (in
quest’ultimo caso sotto forma di sua_percentuale, programmata sul par. P086).

Esiste un blocco software per cui non & possibile aumentare il valore del par.
A ATTENZICINE P0O88 fino a superare quello impostato sul par. PO11 (VarmMax).

ATTENZIONE Evitare di salvare per il presente parametro un valore superiore a quello salvato
in EEPROM per PO11, poiché cid provocherd malfunzionamenti nel convertitore.
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7.2.50 P100: GUADAGNO PROPORZIONALE ANELLO DI CORRENTE

R P100 - KpCurr
ki 005 ... 1.50 (da Vers. SW D3.09; .005 ... 1.00 fino a Vers. SW D3.07)

P100 KpCurr

=k

¥ Se il funzionamento dell’anello di corrente & stato programmato ponendo il par.
€051 ¢l valore 0:PI operating, il parametro in oggetto rappresenta il guadogno

Wl proporzionale Kp dell’anello di corrente, avente funzione di trasferimento:
i i
G(s)=Kp+—,
T sT;

| usato nella regolazione.

7.2.51 PT10OT: TEMPO INTEGRALE ANELLO DI CORRENTE IN REGIME
DISCONTINUO

P101 - TiCurrDisc

1.00 ... 100. ms

1.30 ms

 Se il funzionamento dell’anello di corrente & stato programmato ponendo il par,
CO51 al valore 0:Pl operating, il parametro in oggetto rappresenta, in millisecondi, il
tempo integrale T; dell’anello di corrente, avente funzione di trasferimento:

\ﬂO] TiCurrDisc
Rk ms

G(s)=K, +—,

sT;
usato nello regolazione quando la conduzione di corrente & discontinua, cioé
quando si verifica che per determinati intervalli di tempo la corrente di uscita rimane
al valore zero.
Bl Una diminuzione del valore impostato su tale parametro ha come effetio una
8 velocizzozione dello spegnimento del ponte attivo al momento dell‘inversione.

7.2.52 P102: TEMPO INTEGRALE ANELLO DI CORRENTE IN REGIME
CONTINUO

f P102 - TiCurrCont ]
U8 2.00 ... 320 ms

g 32.0 ms

il Se il funzionamento dell’anello di corrente & stato programmato ponendo il par.
CO051 al valore 0:Pl operating, il parametro in oggetio rappresenta, in millisecondi, il
tempo integrale T; dell'anello di corrente, avente funzione di trasferimento:

 G(s)=K, +i,

ST_,'
usato nella regolazione quando la conduzione di corrente & continua, ciod quando
non accade mai che per deferminati intervalli di fempo la corrente di uscita rimanga
al valore zero.
Una diminuzione del valore impostato su tale parametro ha come effefio una
velocizzazione della risposta dinamica ad un gradino di riferimento.

P102 TiCurrCont

RRE e
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7:2.53 P103: CADUTA RESISTIVA EQUIVALENTE DI ARMATURA

P103 Rxl Pred

EEERE \f

¥ P103 - Rxl Pred

5§ 0.000 ... 283.6 V

=R 70.92V

Se il funzionamento dell’anello di corrente & stato programmato ponendo il par.
C051 al valore 1:Predictive=>J1, il parametro in oggetto rappresenta, in Volt, il
@ valore dello caduta resistiva equivalente di armatura del motore, con corrente pari al
MR8 \olore nominale del convertitore, che tiene conto oltre che delle caratteristiche
W clefiriche del motore anche di quelle della cotena di regolozione, e che viene
B colcolata dall’autotaratura di corrente.

7.2.54 P104: CADUTA INDUTTIVA EQUIVALENTE DI ARMATURA

28 P104 - Ldl/dt Pred

§0.000..2.828V
0.707 V
Se il funzionamento dell’anello di corrente & stato programmato ponendo il par.
CO051 al valore 1:Predictive=>J1, il pareametro in oggetio rappresenta, in Volt, il
B valore della caduta induttiva equivalente di armatura del motore, con una variazione
@ Ji corrente in un millisecondo da zero al valore nominale del convertitore, calcolata
&= dall’autotarctura di corrente.

P104 Ldl/dt Pred

FERRE \f

7.2.55 P110: GUADAGNO PROPORZIONALE ANELLO DI TENSIONE
DEL DEFLUSSATORE

B P110 - KpFld
E:¥ 050 .. 100.
¥ 2.00

Il Guadagno proporzionale K dell’anello di tensione del deflussatore, avente funzione

P110 KpFld

EEE LS

di trasferimento:

1
G(s)—Kp(1+STJ,

i

B8 usato nella regolozione.

7.2.56 P111: TEMPO INTEGRALE ANELLO DI TENSIONE DEL
DEFLUSSATORE

P11 - TiFld

100 ... 1.00s

100 s

Rappresenta, in secondi, il tempo integrale T; dell’anello di tensione del deflussatore,

P111 TiFld

P

sec

avente funzione di trasferimento:

1
G(s):Kp(ng?],

i

8 usato nello regolozione.
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7:2:587

P120: POLARITA INGRESSO PRINCIPALE DI VELOCITA /
TENSIONE

P120 VrefPol

120 - VrefPol

R

I3l Imposto o polaritd ammessa per l'ingresso principale REF tra i mors. 5 e 7, DOPO
I'applicazione degli operatori Gain e Bias.

Cid & valido nell'ipotesi che tale ingresso sia un riferimento di velocité / tensione,
8 cioé quando & aperfo l'ingresso digitale programmato per la funzione é:Slave (v. set
di par. C130 ... C135).

0:Bipolar. Riferimento bipolare.

| 1:Positive only. Riferimento solo positivo.

2:Negative only. Riferimento solo negativo.

Se si programma un riferimento REF unipolare, 'eventuale riferimento dello polaritd
opposta verrd tagliato e considerato pari o zero.

114,58

P121: BIAS INGRESSO PRINCIPALE DI VELOCITA / TENSIONE

|P121 VrefBias

B8 P12] - VrefBias

******%

8 -400.0 ... 400. %

Ok 0.000 %

il Rappresenta, in percentuale del riferimento massimo corrispondente a 10V, il valore
del riferimento risultante quando il segnale applicato oll'ingresse principale REF tra i
mors. 5 e 7 & uguale a zero. Precisamente, il segnale Vo oftenuto dall’applicazione

degli operatori Gain e Bias al segnale V] & dato dalla seguente formula:

22 12
vy -y 122 g PI2T
100 100

B Cio ¢ valido nell'ipotesi che tale segnale sia un riferimento di velocite / tensione, cioé
quando & aperto I'ingresso digitale programmato per la funzione 6:Slave (v. set di
e Por. C130 ... C135). |

7.2.59

P122: GUADAGNO INGRESSO PRINCIPALE DI VELOCITA /
TENSIONE

P122 VrefGain

B P122 - VrefGain

FRARRROL

-800.0 ... 800.0 %

100.0 %

Rappresenta  ["amplificazione  internamente applicata ol segnale oll'ingresso
principale REF tra i mors. 5 e 7, prima dell'operazione di somma con il Bias.
Precisamente, il segnale V9 ottenuto dall’applicazione degli operatori Gain e Bias al

segnale V1 & dato dalla seguente formula:

vy =y, P12 o P121.
100 100

Cid ¢ valido nell'ipotesi che tale segnale sia un riferimento di velocita / tensione, cio&
quando & aperlo I'ingresso digitale programmato per la funzione 6:Slave (v. set di
par. C130 ... C135).
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7.2.60 P123: POLARITA INGRESSO PRINCIPALE DI CORRENTE

P123 IrefPol B P103 - |refPol

k%

Imposta la polaritd ammessa per l'ingresso principale REF tra i mors. 5 e 7,
DOPO I'applicazione degli operatori Gain e Bias. Cid & valido nell’ipotesi che
s fale ingresso sia un riferimento di corrente, ciog quando & chiuso l'ingresso
Bl digitale programmato per la funzione é:Slave (v. set di par. C130 ... C135).
O:Bipolar. Riferimento bipolare.

1:Positive only. Riferimento solo positivo.

2:Negative only. Riferimento solo negativo.

W Se si programma un riferimento REF unipolare, I'eventuale riferimento della
polaritd opposta verra tagliato e considerato pari a zero.

7.2.61 P124: BiAS INGRESSO PRINCIPALE DI CORRENTE

P124 IrefBias P124 - IrefBias

******%

@ -400.0 ... 400.0%

0.000 %

Rappresenta, in percentuale del riferimento massimo corrispondente @ 10V, il valore
del riferimento risultante quando il segnale applicato all’ingresso principale REF tra i
mors. 5 e 7 & uguale a zero. Precisamente, il segnale V2 ottenuto dall’applicazione
degli operatori Gain e Bias al segnale V1 & dato dalla seguente formula:

W, & B piia st
100 100

8 Cid & valido nell'ipotesi che tale segnale sia un riferimento di corrente, cio& quando
€ & chiuso l'ingresso digitale programmato per la funzione 6:Slave (v. set di par. C130
...C135).

7.2.62 P125: GUADAGNO iINGRESSO PRINCIPALE DI CORRENTE

P125 IrefGain P125 - IrefGain

****t*%

-800.0 ... 800.0 %

100.0 %

Rappresenta l"amplificazione internomente  applicala  al  segnale  all'ingresso
principale REF tra i mors. 5 e 7, prima dell’operazione di somma con il Bias.
Precisamente, il segnale Vo oftenuto dall’applicazione degli operatori Gain e Bias ol

segnale V1 & dalfo dalla seguente formula;

P125 +10. P124

100 100

8 Cid & valido nell'ipotesi che tale segnale sia un riferimento di corrente, cioé quando
& chiuso l'ingresso digitale programmato per la funzione é:Slave (v. set di par. C130
...C135).

V=V

Con due convertitori in configurazione MASTER / SLAVE, poiché il fivello standard del
riferimento fornito dal convertitore MASTER & 5V alla corrente nominale (M003 =
& NOTA 100%), se occorre che anche il convertitore SLAVE, con tale riferimento in arrivo
all'ingresso analogico principale REF tra i mors. 5 e 7, eroghi la propria corrente
nominale, allora occorre impostare il parametro in oggetto al valore 200%.
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7.2.63 P126(129)(132): POLARITA INGRESSO ANALOGICO
AUSILIARIO 1(2)(3)

P... AnlnxPol

Ekk

B P126(129)(132) - Anln1(2)(3)Pol
§ 0.2

0

¥ P126: Polaritér ingresso analogico ausiliario 1 (IN 1) ai mors. 11 e 13.

P129: Polarita ingresso anclogico ausiliario 2 (IN 2) sul mors. 17.

B P132: Polaritd ingresso analogico ausiliario 3 (IN 3) sul mors. 19,

! Imposta la polarité ommessa per il riferimento ausiliario 1(2)(3) (IN x) , DOPO
I"applicazione degli operatori Gain e Bias.

0:Bipolar. Riferimento bipolare.

| 1:Positive only. Riferimento solo positivo.

& 2:Negative only. Riferimento solo negativo.

| Se si programma un riferimento ausiliario unipolare, I'eventudle riferimento della
| polarita opposta verrd tagliato e considerato pari a zero. '

7.2.64 P127(130)(133): BIAS INGRESSO ANALOGICO AUSILIARIO
1(2)(3)

P... AnlnxBias  P127(130)(133) - Anln1(2)(3)Bias

EE 2 S %

¥ -400.0 ... 400.0 %

0.000 %

1 P127: Bias ingresso analogico ausiliario 1 ai mors. 11 e 13,

P130: Bias ingresso analogico ausiliario 2 sul mors. 17.

P133: Bias ingresso analogico ausiliario 3 sul mors. 19.

Rappresenta, in percentuale del riferimento massimo corrispondente @ 10V, il valore
e del riferimento risultante quando il segnale applicato in morsettiera & uguale a zero.
| Precisamente, il segnale V7 oftenuto dall’applicazione degli operatori Gain e Bias al

segnale V7 & doto dalla seguente formula:

sl .P...[Ga."n]”D'P...{Bfas]
27 100 100

7.2.65 P128(131)(134): GUADAGNO INGRESSO ANALOGICO
AUSILIARIO 1(2)(3)

P... AnlnxGain P128(131)(134) - Anln1(2)(3)Gain
Feaor o -800.0 ... 800.0 %
100.0 %

P128: Guadagno ingresso analogico 1 ai mors. 11 e 13.

P131: Guadagno ingresso analogico 2 sul mors. 17.

P134: Guadagno ingresso analogico.3 sul mors. 19,

Rappresenta I'amplificazione infernamente applicata al segnale in morsettiera, prima
dell'operazione di somma con il Bios. Precisomente, il segnale Vo oftenuto
dall'applicazione degli operatori Gain e Bios al segnale V} & dato dalle seguente

formula:
v, =V, P...[Gamhm _ P..‘[Bras]l

100 100
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7.2.66 P150(153}): SIGNIFICATO USCITA ANALOGICA 1(2)

P... AnOuixCig

¥ 1150(153) - AnOutl(2)Cfg

EE

i 0... 13

P153: Specifica il significato dell’'uscita analogica configurabile 2 (OUT 2) ol mors.

§ 10.
= ():0 Volt, 0 Volt.

1:Ramped Vref. Uscita del blocco di rampa: 10V al 100% del riferimento massimo.

§ 2:Speed Error. Errore di velocitd: 10V con Verr (M002 fino a Vers. SW D3.7) =

100%.

 3:Speedloop OUT. Uscita dell’anello di velocitd, owvero segnale all'ingresso del

blocco di limitazione di corrente: 10V con il riferimento globale n setpoint di

B \clocitd/tensione al 128% del valore massimo, la retroazione (MOO1) allo 0% ed il

guadagno proporzionale (P070, PO76, PO73 o PO79 a seconda dei casi) uguale ad 1
(nell'ipotesi che sia attiva solo la parte proporzionale del regolatore Pl).

4:Current Ref. Riferimento di corrente: 5V con M003 = 100%. Per una coppia di
azionamenti che devone operare in configurazione MASTER / SLAVE, il riferimento di

B . cnte che dev'essere fornito dal converlitore master pud essere oftenuto al mors.

8(10) programmando P150(153) = 4:Current ref.

5:BackEMF. Forza controelettromotrice: 5V con M0O7 = 511V,

6:Output Power. Potenza come prodotto della tensione di uscita per la corrente di
uscita: 10V con M006 = 800V ed M004 ol 150% della corrente nominale del
convertifore. Ad es., con M006 = 400V e la corrente al valore nominale (od es.
100A per un CNP.100), I'uscita analogica assumera il valore 3.33V.

7:lnertia Comp. Segnale o tre valori per la sincronizzazione esterna delle
compensazioni di inerzia nei controlli di firo. Durante la rampa di accelerazione: -
10V, con velocitd a regime: OV, durante la rampa di decelerazione: +10V.

B 3:nFdbk. Segnale di retroazione di velocitd (tensione): 10V con MOOT = 100%.

9.ArmatureCurr. Segnale di retroazione di corrente di armotura. Il valore & 6.67V in
corrispondenza della corrente nominale del convertitore (od es. 100A per un

88 1 CNP.100).

10:FieldCurrent. Segnale di retroazione di corrente di campo. Il valore & 10V in
corrispondenza della corrente nominale del convertitore, i cui valori standard
sono 5A per il CNP.100max, 15A per il CNP.150min Gr. 1 e 35A per il CNP

Gr. 2, 2A e MODULARE.S.

11:Motor Torque.Segnale di coppia sviluppata dal motore, oftenuto dal prodotto tra

¥ lo corrente di armaiure e la corrente di campo. |l valore & 6.67V in corrispondenza

della corrente nominale di armatura del motore (fissata dal par. CO00) e della
corrente nominale di campe del motore (fissata dal par. CO10).

12:FieldBus1. Segnale analogico 1 replicato in uscita, risultante dalla conversione di
una grandezza analogica frasmessa in ingresse dal bus di campo.

& 13:FieldBus2. Segnale analogico 2 replicato in uscita, risultante dalla conversione di

una grandezza analogica trasmessa in ingresso dal bus di campo.

NOTA

| valori in Volt sopra riportati che possono essere assunti dalle due uscite analogiche
sono relativi ai jumper JP? e JP10 della scheda ES801 in pos. 1-2. Se feli jumper
vengono collocati in pos. 2-3, allora le due uscite analogiche in oggetto diventano
sede di un segnale in corrente O ... 20mA, solo uscente dal morsetto: in questo caso,
il valore da programmare sui parametri relativi agli operatori Gain e Bias & dato nel
capitolo SEGNALI DI INGRESSC / USCITA IN MILLIAMPERE.
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7.2.67 P151(154): BIAS USCITA ANALOGICA 1(2)

[p... AnQutxBias

S T %

Si P151(154) - AnOut1(2)Bias

s -400.0 ... 400.0 %

BBE 0.000 %

t P151: Bias uscita analogica 1 sul mors. 8.

P154: Bias uscita analogica 2 sul mors. 10.

ll Rappresenta, in percentuale del segnale massimo corrispondente a 10V, il valore
g del segnole erogato in morseftiera quando il segnale generato internamenie &
uguale @  zero. Precisomente, il segnale Vo oftenuto dall’applicazione degli

| operatori Gain e Bias al segnale V7 & dato dalla seguente formula:
P...[Gain] A F'...[Bras]l

eV, =\, .
27 400 100

7.2.68 P152(155): GUADAGNO USCITA ANALOGICA 1(2)

P... AnOuixGain P152(155) - AnOut1(2)Gain
R 0 -800.0 ... 800.0%
100.0 %

P152: Guadogno uscita analogica 1 sul mors. 8

P155: Guadagno uscita analogica 2 sul mors. 10

Rappresenta 'amplificazione internamenie applicata ol segnale generato, prima

dell'operazione di somma con il Bios. Precisumente, il segnale Vo oftenuto

dall'applicazione degli operatori Gain e Bias al segnale V| & dato dalla seguente

formula: :
P...|Gai P...|Bias

Vy =y Blain] 4o Po [Bias]

100 100

7.2.69 P156: POLARITA USCITA ANALOGICA IQUT SUL MORS. 6

P... AnOutxGain P156 - 10utPol (Usato solo in CNPR)
i 0..1
DCNPR: 0

DCNPU: 1{non usato)

Fissa il range dell'uscita analogica di corrente | Out sul mors. 6. A disposizione solo
in CNPR,

0:Bipolar. Range bipolare: I'amperometro collegato dev'essere uno strumento a zero

centrale.
1:Positive only. Range unipolare: I'amperometro collegato NON dev'essere uno

strumento o zero centrale.
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7.2.70 P157

158): POLARITA USCITA ANALOGICA 1(2)

(
=
R

157(158] - AnOut1 (2)Pol
]

P... AnOutxPol

R

oo

{38 P57 Specifica lo polarita con la quale puo essere erogato il segnale in Volt
all’uscita analogica 1 sul mors. 8
l P158: Specifica la polarita con la quale pud essere erogato il segnale in Volt
s oll'Uscita analogica 2 sul mors. 10

| 0:Bipolar. Range bipolare.
1:Positive only. Range unipolare solo positivo alle due suddette uscite.

Il presente parametro & aftivo solo nel caso in cui il segnale programmato alluscita
analogica di interesse sia un segnale in fensione -10 ... 10V (jumper JP? e/o JP10 in
‘ NOTA pos. 1-2). Nel caso invece in cui s'intenda portare all'uscita in questione un segnale
@ in corrente 0 ... 20mA (jumper JP9 e/o JP10 in pos. 2-3), allora la polerité non pud
essere definita poiché il verso della correnfe pud essere solo quello uscente dal
morsetto, verso lo zerovolt,

145/192



7.2.71

P170(176)(182)(188)(194): SIGNIFICATO USCITA
DIGITALE 1(2)(3)(4)(5)

BE% P170(176)(182)(188)(194) - MDO1(2){3){4)(5)Cfg

P... MDOxCfg

stk

8@ 0 ... 13 (da Vers. D3.09; 0 ... 11 fino a Vers. SW Vers. D3.07)
bR P170:
M P176:
P182:
l P188:
P194:
P170: Specifica il significato dell’'uscita digitale 1 (MDO 1) ai morsetti 25 e 27.

P176: Specifica il significato dell’'uscita digitale 2 (MDO 2) ai morsetti 29 e 31,

P182: Specifica il significato dell’uscita digitale 3 (MDO 3) ai morseti 33 e 35.

® P188: Specifica il significato dell’'uscita digitale 4 (MDO 4) oi morsetti 37 e 39.

P194: Specifica il significato dell’uscita digitale 5 (MDO 5) ai morsetti 41 e 43,
0:Drive OK. Non & in corso alcun allarme.

1:SpeedThreshold. Superamento soglia di velocita / tensione impostata.

2:larm Threshold. Superamento soglia di corrente di armatura impostata.

3:Motor at Speed. E stata raggiunta la velocita / tensione impostata all'ingresso del
circuito di rampa, cioé il transitorio in rempa & stato eseguito. Questa funzione &
attiva solo con il convertitore in marcia.

4:Currlimitation. Il convertitore & in limite di corrente, cioé la corrente di armatura &
al valore massimo ammesso in quel momento.

5:Drive Running. Il convertitore & in funzione (sta regolando).

6:Full Overlimit. Il convertifore & rimasto in sovralimitazione di corrente per tutto il
tempo impostato sul par. P062.

7:Fld Weakening. E in corso la regolazione dinamica in deflussoggio della corrente
di campo.

& 8:1fld Threshold. Superamento soglia di corrente di campo impostata.

9:Vref Threshold. Superamento soglia di riferimento impostata.

10:No warnings. Nella pegina Stafus non & visualizzato alcun warning.

11:FieldBus. Contatto di relé replicato in uscita, risuliante dalla conversione di un
segnale digitale trasmesso in ingresso dal bus di campo.

Solo da Vers. SW D3.09:

12:0UT Timer A. Replico in uscita del segnale inviato ad uno degli ingressi digitali
8 configurahili MDIx, se uno di essi viene programmato con il significato 19:IN TimerA.
Il segnale viene replicato secondo la temporizzazione programmata  su
| MDO1(2)(3)(4)(5)OnDelay e su MDO1(2)(3)(4)(5)OffDly, e secondo la logica
impostata su MDO1(2)(3)(4)(5)Logic.

13:0UT Timer B. Replica in uscita del segnale inviato ad uno degli ingressi digitali
configurabili MDIx, se uno di essi viene programmato con il significato 20:IN TimerB.
Il segnale viene replicato secondo la temporizzozione programmata  su
W MDO1(2)(3)(4)(5)OnDelay e su MDO1(2)(3)(4)(5)OffDly, e secondo la logica
impostata su MDO1(2)(3)(4)(5)Logic. .

O =0

". ATTENZIONE L'indicazione fornita dall’uscita digitale configurata come 3:Motor af Speed non

tiene conto della presenza di eventuali riferimenti aggiuntivi di velocita.
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7.2.72 PY71(177)(183)(189)(195): RITARDO ATTIVAZIONE
USCITA DIGITALE 1(2)(3)(4)(5)

P... MDOxOnDelay

TR T sec

R P171 (177)(183)(189)(195) - MDO1(2)(3)(4)(5)OnDelay
3 0.000...600.0s

1 0.000 s
¥ P171: Ritardo, in secondi, con cui si oftiva l'uscita digitale 1 oi morsetti 25 e 27.
P177: Ritardo, in secondi, con cui si attiva |'uscita digitale 2 ai morsetti 29 e 31.
B P183: Ritardo, in secondi, con cui si attiva l'uscita digitale 3 ai marsetti 33 e 35.
P189: Ritardo, in secondi, con cui si aftiva l'uscita digitale 4 ai morsetti 37 e 39.
| P195: Ritardo, in secondi, con cui si attiva |'uscita digitale 5 ai morsetti 41 e 43.
Indica, in secondi, il ritardo con il quale l'uscite digitale considerata si attiva
| effeflivamente, a partire dall'istante in cui risultano verificate tutte le relative
® condizioni.

B \/cdi anche la figura riportata nel capitolo USCITE DIGITALI CONFIGURABILI.

7.2.73 P172(178)(184)(190)(196): RITARDO DISATTIVAZIONE
USCITA DIGITALE 1(2)(3)(4}(5)

i P172(178)(184)(190){(196) - MDO1(2)(3){4)(5)OtDly

0.000 ... 600.0 s

0.000 s

P172: Ritardo, in secondi, con cui si disattiva I'uscita digitole 1 ai morsetti 25 e 27.
P178: Ritardo, in secondi, con cui si disattiva I'uscita digitale 2 ai morseiti 29 e 31.
P184: Ritardo, in secondi, con cui si disattiva l'uscita digitale 3 ai morsefti 33 e 35.
P190: Ritardo, in secondi, con cui si disattiva I'uscita digitale 4 ai morsetti 37 e 39.
P196: Ritardo, in secondi, con cui si disattiva I'uscita digitale 5 ai morsetti 41 e 43.

M |ndica, in secondi, il ritardo con il quale I'uscita digitale considerata si discftiva
effettivamente, o partire dollistante in cui risultono verificate tutte le relative

condizioni.
i Vedi anche la figura riportata nel capitolo USCITE DIGITALI CONFIGURABILI.

P... MDOXOffDly

LR L sec
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7.2.74 P173(179)(185)(191)(197): LIVELLO COMMUTAZIONE
USCITA.DIGITALE 1(2)(3)(4)}(5)

P... MDOxLevel [ P173(179)(185)(191)(197) - MDO1(2)(3){4}(5)Leve!

% 0. 200 %

N %

P173: 50%
8 P179: 3%
P185: 50%
P191: 5%
P197: 50%

2 P173: Livello di velocitts / tensione, di corrente, di errore o di riferimento per
commutazione dell’'uscita digitale 1 ai morsetti 25 e 27, se configurata secondo uno
dei suddetti significati.
i P179: Livello di velocitts / tensione, di corrente, di errore o di riferimento per
commutazione dell'uscita digitale 2 ai morsetti 29 e 31, se configurata seconde uno
l dei suddetti significati.
P185: Livello di velocitér / tensione, di corrente, di errore o di riferimento per
commutazione dell'uscito digitale 3 ai morsetti 33 e 35, se configurata secondo uno
| dei suddeti significati.
P191: Livello di velocits / tensione, di corrente, di errore o di riferimento per
commutazione dell'uscita digitale 4 oi morsetti 37 e 39, se configurata secondo uno
dei suddetti significati.
P197: Livello di velocita / tensione, di corrente, di errore o di riferimento per
commutazione dell'uscita digitale 5 ai morsetti 41 e 43, se configurata secondo uno
i dei suddetti significati.

Nel caso dell’uscita digitale configurata come T1:SpeedThreshold, essa si attiva
quando il valore assoluto della velocits MOO1 (nFdbk) diventa superiore al presente
parametro. Nel caso dell'uscita digitale configurata come 2:larm Threshold, essa si
affiva quando il valore assolute della corrente M004 (larm), pensata come
percentuale della corrente nominale di armatura del convertitore, diventa superiore al
presente parametro. Nel caso dell'uscita digitale configurata come 8:/fld Threshold,
essa si aftiva quando la corrente MO18 (Ifld), pensata come percentucle della
NOTA corrente nominale di campo del conver’riflore, Idivenm sulgeriore al presente
‘A@ parametro. Analogamente, nel caso dell’'uscita digitale configurata come 9:Vref
Threshold, essa si attiva quando il valore assoluto del riferimento Vref visualizzato
nella pagina KeyPod divenia superiore al presente parametro. Infine, nel caso
dell’uscita digitale configurata come 3:Mofor at Speed, essa si attiva quando il valore
assoluto dell’errore di velocité tra il riferimento all'ingresso del circuito di rampa e la
refroazione di velocitd / tensione diventa inferiore al presente parametro, ad
indicazione del fatto che la velocitd attuale ha raggiunto il set-point impostato, ciog

che il transitorio in rampa & stato eseguito.

NOTA Il valore del livello, fissato sui parametri in oggetto, non pud scendere al di sotto del
valore del livello fissato sui parametri del tipo MDOxHyst.

Evitare di salvare per i parametri in oggetto un valore inferiore a quello salvato
A ATTENZIONE in EEPROM per i parametri del tipo MDOxHyst, poiché cid provochera

malfunzionamenti nel convertitore.
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7.2.75 P174(180)(186)(192)(198): ISTERESI COMMUTAZIONE
USCITA DIGITALE 1(2)(3){4)(5) :

P... MDOxHyst EE P174(180)(186)(192)(198) - MDO1(2)(3)(4)(5)Hyst

g % i 0. 200 %
DY 2 %

BM P174. Livello di isteresi sull’attivazione / disattivazione dell'uscita digitale 1 ai
B morsetti 25 e 27.

& P180: Livello di isteresi sull’attivazione / disattivazione dell'uscita digitale 2 ai
{ morsetti 29 e 31,
P186: Livello di isteresi sull'aftivazione / disattivazione dell’'uscita digitale 3 ai
morsetti 33 e 35.
8 P192. Livello di isteresi sull’attivazione / disatftivazione dell'uscita digitale 4 ai
& morselti 37 e 39.
B P198: Livello di isteresi sull’attivazione / disattivazione dell'uscita digitale 5 ai
8 morsetti 41 e 43.

Il parametro in oggetto fissa I'isteresi di commutazione dell’uscita digitale considerata
NOTA al di sotto del valore fissato da MDOxLevel. Vedi anche la figura riportata nel capitolo
USCITE DIGITALI CONFIGURABILI.

NOTA Il valore dell‘isteresi, fissato sui parametri in oggetto, non pud superare il valore del
livello fissato sui parametri del tipo MDOxLevel.

Evitare di salvare per i parametri in oggetto un valore superiore a quello
A ATTENZIONE  salvato in EEPROM per i parametri del tipo MDOxLevel, poiché cié provochera

malfunzionamenti nel convertitore.

7.2.76 P175(181)(187)(193)(199): LOGICA CONTATTO USCITA
DIGITALE 1{2)(3)(4)(5)

P... MDOxLogic P175(181)(187)(193)(199) - MDO1(2)(3)(4)(5)Logic

*% K

0..1

0

P175: Esprime lo stato del contatto quando l'uscita digitole 1 of morsetti 25 ¢ 27 ¢
disattivata,

P181: Esprime lo stato del contatio quande l'uscita digitale 2 ai morsetti 29 e 31 &
disatiivata.

P187: Esprime lo stato del contatto quando I'uscita digitale 3 ai morsetti 33 e 35 &
disattivata.

P193: Esprime lo stato del contatto quando l'uscita digitale 4 ai morsetti 37 & 39 &
disattivata.

P199: Esprime lo stato del contatto quando l'uscita digitale 5 oi morsetti 41 e 43 &
disattivata,

0:Normally Open. All'attivazione dell'uscito, il corrispondente relé eccita, ed il
contatto ai relativi morsetti si chiude.

1:NormallyClosed. All‘aftivazione dell’uscita, il corrispondente rele diseccita, ed il
contatto ai relativi morseftti si apre.

Vedi anche la figura riportata nel capitolo USCITE DIGITALI CONFIGURABILI.
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7.2.77 P211(212)(213)(214)(215)(216)(217): RIF.
PREIMPOSTATO DI MARCIA T(2)(3)(4)}(5)(6)(7)

P... PreseiSpdx B P211 (212)(213)(214)(215)(216)(217) - PresetSpd1(2)(3)(4)(5)(6)(7)

LR R %

h® -100. .. 100 %

¥ P211:5.00%
i P212: 20.0 %
P213: 10.0%
= P214: 0.00 %
P215: -5.00 %
P216: -20.0%
P217:-10.0 %

| P211: Riferimento preimpostato di marcia PresetSpd].
& P212: Riferimento preimpostato di marcia PresefSpd2.
B P2 13: Riferimento preimpostato di marcia PresetSpd3.

| P214: Riferimento preimpostato di marcia PresetSpd4.
P215: Riferimento preimpostato di marcia PresetSpd5.
P216é: Riferimento preimpostato di marcia PresetSpdé.
B P217: Riferimento preimpostato di marcia PresetSpd7.

| riferimenti in oggetto sono riferimenti di velocits / tensione utilizzabili al posto del
riferimento principale Main Ref, e la cui polarité pud essere inverita applicando la
funzione Reverse. Se invece & chiuso un ingresso digitale che sia stato programmato
per la funzione 6:Slave (v. set di par. C130 ... C135), oppure se direttamente il par.
CO050 & stato programmato per la funzione 3:iref=Vref, allora i suddetti riferimenii
preimpostati di marcia sono riferimenti di corrente.

P L'inserimento di un riferimento preimpostato di marcia richiede ad ogni modo

e |'attivazione dell’ingresso digitale di START.

SELEZIONE: tra i sefte possibili valori di riferimento preimpostato di marcia che possono essere
memorizzati, viene considerato quello risuliante dalla chivsura di uno o pib ingressi digitali
opportunamente configurati.

Configurando tre qualsiasi ingressi digitali come 1:Preset Speed A, 2:Preset Speed B e 3:Preset Speed C,
viene individuato il particolare riferimento preimpostato di marcia attraverso la corrispondenza che segue,
nella quale con un quadratino bianco si intende lo stato di apertura dell’ingresso digitale (oppure
I'ingresso non configurato), menire con un quadratino nero si intende lo stato di chiusura:

Riferimento di marcia PresetSpdC PresetSpdB PresetSpdA
selezionato

Rif. principale Main Ref O ] O
PresetSpd1 O O
PresetSpd2 O E O
PresetSpd3 a M ®
PresetSpd4 E O O
PresetSpd5 E O |
PresetSpdé & = O
PresetSpd7 E E ]

Desiderando selezionare, tra i possibili sefte, solo i primi tre riferimenti preimpostati di marcia, &
ovviamente sufficiente configurare solo due ingressi digitali come 1:Preset Speed A e 2:Preset Speed B.
Infine, per un solo riferimento & sufficiente configurare un solo ingresso, e precisamente con i valori
1:Preset Speed A per il primo, 2:Preset Speed B per il secondo, 3:Preset Speed C per il quarto.
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7.2.78 P221: SELEZIONE RAMPE JOG

P221 JogSelect

®%k

38 Specifica le rampe che devono essere affribuite ai riferimenti jog.

0:Common Ramps. | riferimenti jog vengono fatti passare attraverso le rampe
@ comuni PO30, PO31, P032, PO33. All‘apertura dell'ingresso digitale di jog, viene
8 cseguita la rampa P034 o PO35 o seconda della polarita programmata.

B 1:Without Ramps. | riferimenti jog sono presi direttamente.

B 2:Separate Ramps. | riferimenti jog vengono fofti passare attraverso le rampe
separate P036, PO37. Quest'ultima viene eseguita sia al diminuire del valore
&= impostato sul parametro, sia all’apertura dell'ingresso digitale di jog.

7.2.79 P222(223)(224): RIFERIMENTO JOG 1(2}(3)

§ P222(223)(224) - Jog1(2)(3)

-100. ... 100. %

DN P222: 5.00 %

B P223: -5.00 %

W P224: 0.00 %

P222: Riferimento Jog1.

| P223: Riferimento Jog?2.

P224: Riferimento Jog3.

| riferimenti in oggetto sono riferimenti di velocitt / tensione, la cui pelarita pud
essere inveriita applicando la funzione Reverse. Se invece & chiuso un ingresso
digitale che sia state programmate per la funzione 6:Slave (v. set di par. C130 ...
C135), oppure se direttamente il par., CO50 & stato programmato per la funzione
B 3:lref=Vref, allora i suddetti riferimenti jog sono riferimenti di corrente.

P... Jogx

ok kK o

SELEZIONE: tra i tre possibili valori di riferimento jog che possono essere memorizzati, viene considerato
quello risultante dalla chiusura di uno o piv ingressi digitali opportunamente configurati.

Configurando due qualsiasi ingressi digitali come 12:JogA e 13:JogB, viene individuato il particolare
riferimento jog attraverso la corrispondenza che segue, nella quale con un quadratine bianco si intende lo
stato di apertura dell'ingresso digitale (oppure 'ingresso non configurate), mentre con un quadratino nero
si infende lo stato di chiusura:

Riferimento jog selezionato JogB JogA
2 O O
Jogl O [
Jog?2 = O
Jog3 u H

Desiderando selezionare, tra i possibili tre, un solo riferimento jog, & sufficiente configurare un solo
ingresso, e precisamente con i valori 12:JogA per il primo e 13:JogB per il secondo.
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7.2.80 P230: ANGOLO MINIMO DI ACCENSIONE

P230 AlfaMin FE P230 - AlfaMin
e §. 0.00 ... 80.0°

EeE DCNPR: 30.0°

| DCNPU: 25.0°

Angolo di ritardo minimo d’innesco tiristori, nel trasferimento di energia dalla rete al
i carico. Costituisce il limite del par. MOO5 (Alfa) nel funzionamento come “motore”.

7.2.81 P231: ANGOLO MASSIMO DI ACCENSIONE

P231 AlfaMax

I P231 - AlfaMax
il 100....180.°

ERER ]

=Bk 150.°

88 /ngolo di ritardo massimo d’innesco firistori, nel frasferimento di energia dal carico
9 cllo rete. Costituisce il limite del par. MO0S5 (Alfa) nel funzionamento come “frenc’”.

7.2.82 P240: FILTRO PASSA BASSO SULL'ERRORE D! VELOCITA /
TENSIONE

P240 LowPassCnst 128 P240 - LowPassConst

0.00 ... 300. ms

EE msec

0.00 ms

| Esprime, in millisecondi, la costante di fempo 7 del filtro passa basso del primo
ll ordine sull'errore di velocitt, operante secondo la funzione di trasferimento:

| G(s) =

1+s7

7.2.83 P250: POLARITA DEL RIFERIMENTO INTERNO UP / DOWN

P2540 UpDnRefPol

Bl P250 - UpDnRefPol

*Ek

Imposta la polarits ammessa per il riferimento interno UpDownRef. Vedi anche il
capitolo POTENZIOMETRO MOTORIZZATO.

0:Bipolar. Riferimento bipolare.

1:Positive only. Riferimento solo positivo.

2:Negative only. Riferimento solo negativo

7.2.84 P2571: RIPRISTINO ALL'ACCENSIONE DEL RIFERIMENTO
INTERNO Upr / DowN

P2541 UpDnRefMem

%k

P251 - UpDnRefMem

Se posto al valore 1:Yes, alla successiva riaccensione ripristina I'ultimo valore del
riferimento interno UpDownRef prima dello spegnimento o di una eventuale caduta
delle rete. Se posto al valore 0:No, tale riferimento interno inizialmente ripartira dal
valore zero. Vedi anche il capitolo POTENZIOMETRO MOTORIZZATO.

0:No. Azzeramento alla riaccensione.

1:Yes. Ripristino clla riaccensione
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7.3 PARAMETRI DI CONFIGURAZIONE

Si tratta dei parametri il cui valore pud essere fissato dall’'utente solo quando 'ingresso digitale di ENABLE
non & attivo. Essi vengono individuati dalle letiera C seguita dal numero del parameiro.

7.3.1 CO000: CORRENTE NOMINALE MOTORE
C000 Inom g CO00 - Inom
e % & 1. 100%
i3l 100 %
Imposta, in percentuale del valore della corrente nominale del convertitore, la
j corrente nominale del motore.
B Ad es. per un CNP.100 il 100% di CO00 corrisponde a 100A.
B8 || porametro in oggetto & il valore di riferimento per tufti i calcoli relativi clle varie
l limitazioni di corrente.
7.3.2 COO0T1: CORRENTE PER PROTEZIONE TERMICA MOTORE
C001 MotThrshold B C001 - MofThrshold
% 1..120%
110 %
Imposia, in percentuale del valore della corrente nominale del motore programmata
sul par. CO0O, la corrente di riferimento per la ricostruzione dell'immagine termica
dell'aumento di temperatura del motore, al fine di attivare la protezione elettronica
dello stesso da surriscaldamento (protezione 121). Vedi anche la figura riporiata nel
B capitolo IMMAGINE TERMICA DEL RISCALDAMENTO DEL MOTORE.
i Ad es. per un CNP.100 in cui & stato impostato C000 = 80%, il 110% di C001
S corrisponde o 88A.
7.3.3 C002: COSTANTE DI TEMPO PER PROTEZIONE TERMICA

MOTORE

C002 MotThConst C002 - MotThConst

0..10800s

REEEE oo

300s

Imposta, in secondi, la costante di tempo termica per la ricostruzione dell'immagine
termica dell’aumento di temperctura del motore, ol fine di ctiivare la protezione

elettronica dello stesso da surriscaldamento (protezione 121). Vedi anche la figura
riportata nel capitolo IMMAGINE TERMICA DEL RISCALDAMENTO DEL MOTORE.
Programmare C002=0 equivale a disabilitare il controllo 124,

A titolo solo indicativo, nel par. CO02 pud essere impostato un valore intorno ai 600
s per motori da qualche centinaio di Ampere, fino a 1800 s per motori da qualche
migliaio di Ampere.
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7.3.4 COT10: CORRENTE NOMINALE DI CAMPO MOTORE

C010 IfldNom

B2 CO10 - lfldNom )
i@ 0.00 ... 100. %

EEEE OF

8 Tale parametro va sempre programmato, anche guando non & prevists una
regolazione dinamica in deflussaggio della corrente di compo. Imposta, in
| percentuale del valore della corrente massima di campo erogabile dal convertitore,
& lo corrente nominale di campo del moiore, erogata a motore fermo oppure in
j rotazione a velocita inferiori a quella a cui inizia il deflussaggio.

Il valore programmato sul parametro in oggetto pud essere esternamente ridotto, dal
| valore massimo fino a zero, per mezzo di uno degli ingressi analogici configurabili,
== programmando i par. C120 (121)(122) al valore 11:Fld.curr.lim.

I valori standard della corrente massima di campo erogabile dal convertitore sono 5A

NOTA per il CNP.100max, 15A per il CNP.150min Gr. 1 e 35A peril CNP Gr. 2,
# 2A e MODULARE.S.

Ad es. per un CNP.350 il 100% di C010 corrisponde a 15A.

7.3.5 COT11: VELOCITA NOMINALE DI INIZIO DEFLUSSAGGIO

CO11 BaseSpeed g2 CO11 - BaseSpeed

*wk %

5..100%

33 %

E necessario programmare tale parametro solo quando & prevista una regolazione
dinamica in deflussaggio delle corrente di campo. Esso imposta la velocita, espressa
come valore percentuale di PO10 (nFdbkMax), o cui nominalmente inizia il
B deflussaggio.

g Vedi anche il capitolo REGOLATORE DI CAMPO.

7.3.6 CO12: TENSIONE DI ARMATURA NOMINALE AD INIZIO
DEFLUSSAGGIO

C012 BaseVarm 8 CO12 - BaseVarm

Y 50...1000V

1000V

 Imposta, in Volt, la tensione di armatura nominale del motore gia raggiunta alla
velocitd a cuiinizia il deflussaggio.

Per avere una regolazione dinamica in deflussaggio della corrente di campo al
variare della velocité occorre:

1. programmare il presente parametro ad un valore inferiore a 1000V

2. programmare con il par. C070 una retroazione di velocita diversa dal valore
4:Armature.

g Se al contrario la retroazione di velocitd impostata & quella da armatura, non si avré
8l una regolazione dinamica in deflussaggio della corrente di campo per alcun volore
che sia impostato sul presente parametro.

Vedi anche il capitolo REGOLATORE DI CAMPO.

Per il presente parametro va programmato un valore inferiore a quello di

default (1000V) solo nel caso del funzionamento con regolazione dinamica in
ATTENZIONE 4 - RORQ KEE : :

deflussaggio. Al contrario, se il valore della corrente di campo deve rimanere

costante, defto parametro va lasciato al valore di default.
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7 e B J CO014: CORRENTE DI cAMPO A RIPOSO

C014 FldEcoLevel B CO14 - FldEcolevel :
% 8 0..100%
Bk 10 %
g Tale porometro pud essere programmato anche quando non & prevista ung
| regolazione dinamica in deflussaggio della corrente di campo. Rappresenta il valore
di corrente, espresso come percentuale di CO10 (IfldNom), a cui ridurre il campo
j quando il convertitore non & in marcia, una volta trascorso i tempo impostato sul
par. CO15 (FldEcoDelay). Appena I'apparecchiature viene alimentata ai morsetti del
@ roddrizzatore di campo, e finché non viene dato il comando di marcia, il valore della
corrente di campo erogata & quello impostato sul presente parametro.
La presente funzione di risparmio (Field Economy) viene disabilitata ogni volta che la
velocitd di rotazione del motore & diversa da zero. Vedi anche il capitolo
| 2 REGOLATORE DI CAMPO.
7.3.8 CO15: RITARDO RIDUZIONE CORRENTE DI CAMPO A RIPOSO
[C015 FidEcoDelay C015 - FldEcoDelay
L sec 0.0...300
240 s
Tale parametro pud essere programmaio anche quando non & prevista ung
regolozione dinomica in deflussaggio della corrente di cempo. Esprime, in secondi,
lintervallo di tempo che deve trascorrere prima di ridurre lo corrente di campo al
valore CO14 (FldEcolevel), o partire dall'istante in cui il convertitore non & piv in
marcia. Vedi anche il capitolo REGOLATORE DI CAMPO.
7.3.9 CO16: MINIMA CORRENTE DI CAMPO IN DEFLUSSAGGIO

[C016 MdMinLim

HAEF %

i CO16 - fldMinLim

10...100 %

¥ 25 %

E necessario programmare tale parameiro solo quando & prevista una regolazione
dinamica in deflussaggio della corrente di campo. Imposto, in percentuale di CO10
8 (fldNom), il limite minimo che pud avere la corrente nominale di campo del motore
durante lo regolazione dinamica in deflussaggio, softo alla quale essa non puod
scendere neanche alla massima velocitd.

Nel caso in cui la velocita di rotozione del motore aumenti per un qualsiasi motivo
fino o valori troppo alti e pericolosi, una corretta impostazione di tale parametro
serve a permeftere la generazione dell’Allarme AQ23 (Ifid Underlimited) e la
conseguente messa in blocco dell’apparecchiatura.

Si consiglia una programmazione tipica del presente porametro al 75% del valore
& nominale dello corrente minima di campo alla massima velocitd. Vedi anche il

capitolo REGOLATORE DI CAMPO.
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7.3.10 CO17: BOOST SULLA CORRENTE DI CAMPO

C017 FldFrcLevel

wRE . 0f

Ei& CO17 - FldFrclevel
i 100...120%
E 100 %

Tale parametro pud essere programmato anche quondo non & prevista una
regolozione dinamica in deflussaggio della corrente di campo. Esso roppresenta il
ll valore, espresso come percentuale di CO10 (IfldNom), cui viene oumentata la
m corrente di compo per il fempo impostato sul par. C018 (FldFrcTime) a partire
i dall’istante in cui & stoto dato il comando di marcia. Cid & valido solo nel caso in cui
risulti chiuso uno degli ingressi digitali che sia stato configurato per la funzione

| 11:FidFrcEnabled.

La funzione di forzamento (Field Forcing) viene disabilitate se la tensione di armatura supera il valore
C030-1.316

2
Il prodotto CO102CO17 non pud superare il 100% della massima corrente di campo
NOTA : : :
erogabile dall’apparecchiatura.
Il forzamento pud non avere praticamente effetto se I'aumento di corrente di campo
NOTA . .
non produce un aumento apprezzabile del flusso di campo.

. CO18: DURATA BOOST SULLA CORRENTE DI CAMPO

, € si pud riavere solo ad un successivo start. Vedi anche capitolo REGOLATORE DI CAMPO.

i C018 - FIdFrcTime

§0.0..60.5s

)] 10. s

| Tale parametro pud essere progrommato anche quando non & prevista una
regolazione dinamica in deflussaggio della corrente di campo. Esprime, in secondi,
@ |'intervallo di tempo per il quale, a pariire dall’isianie in cui viene daia il comando di
marcia, la corrente di campo viene aumentata della percentuale impostata sul par.

g CO17 (FIdFrclevel). Vedi anche il capitolo REGOLATORE DI CAMPO.

CO018 FldFrcTime

EE sec

Z:3:12 CO030: TENSIONE NOMINALE DI ALIMENTAZIONE

C030 VmainsNom @ C030 — VmainsNom
Y [ 10 ... NNNV
DN 400 V
S Imposta, in Volt, il valore nominale della tensione trifase di alimentezione sulla

| sezione di potenza. L'estremo superiore impostabile (cioé la massima tensione trifase
applicobile alla sezione di potenza), indicato come NNN, & stabilito da fabbrica, &
riportato nella pagina Status e dipende dalla componentistica utilizzata per la
costruzione dell’opparecchictura. Tale valore pud essere uno tra i seguenti quattro:
440V, 500V, 600V, 4690V,

Il valore impostato sul presente parametro controllo la generozione degli eventuali
allarmi A016 (Mains OverVoltage), A017 (Mains UnderVoltage) ed AO10 (Armature
OverVoltage) rispettivamente di sovra o softotensione di alimentazione e di
sovratensione di armatura.

Il valore impostato sul presente parametro non pud superare quello programmato in
NOTA . : ;
fabbrica per il convertitore,
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7:3.13 C050: FUNZIONAMENTO ANELLO DI VELOCITA / TENSIONE

[C050 SpdLoopSel.

FRN

M CO50 - SpdLoopSel ' q
R I

| Programma la modalits secondo cui deve operare I'anello di velocita.
| 1:Pl operating. Sono attive sia la parte proporzionale che la parte integrale del
| regolatore PI.

2:P operating. E attiva solo la parte proporzionale del regolatore PI.
§ 3:lref=Vref. L'anello di velocita non & in funzione. In quest'ultimo caso il riferimento
di corrente & fornito dal riferimento principale Main Ref (dopo essere eventualmente
transitato per i blocchi Gain, Bias, Polaritd e per la funzione Reverse), oppure anche
da uno dei riferimenti interni di jog, oppure da uno dei riferimenti preimpostati di
marcia (con I'eventuale funzione Reverse), eventualmente sommato al riferimenio IN
§ | traimors. 11 e 13, al riferimento IN 2 sul mors. 17 e al riferimento IN 3 sul mors,.
19, solo perd se essi siano stati configurafi impostando il valore C1 20(121)(122) =
| 2: | loop add.ref., dopo essere anch’essi transitati per i blocchi Gain, Bias, Polarits.
In tutti i casi, i riferimenti di corrente entrano nell'anello di regolazione senza rampe
né arrotondamenti, anche se esse sono state eventualmente programmate sui par.

B P030 ... PO39.

NOTA

Non & possibile cambiare lo programmazione del presente parametro se risulta
chiuso un ingresso digitale che sia stato configurato per la funzione 6:-Slave.

7.3.14 CO0571: FUNZIONAMENTO ANELLO DI CORRENTE

C051 CurrLoopSel

§ CO51 - CurrLoopSel IR

* Xk

e

£ 0.1
0
Programma la modalitd secondo cui deve operare I'anello di corrente.

O:Pl operating. L'anello di corrente opera con un regolatore tipo Pl (parte
| proporzionale pit parte infegrale). Si consiglia di selezionare questa modalita nel
caso di un CNPR in refroazione di armatura, oppure nel caso di un CNPU, ed

in generale in tutti quei casi in cui la coppia resistente & molto maggiore della coppia
8 di inerzia, oppure nei casi in cui le barre di uscita del CNP alimentano non un
motore ma un carico resistivo.,

1:Predictive=>J1 (1:Predictive fino a Vers. SW D3.09). L'anello di corrente opera
con un controllo di fipo predittivo. Da Vers. SW D4.00, prima di programmare
F'anello di corrente secondo tale modalita e di eseguire la relativa autotaratura,
occorre provvedere a spostare dalla pos. 1 alla pos. O il jumper J1 della scheding

ES729/1  (all'interno dell'apparecchiatura, innestato  sulla  scheda pilotaggio
ES728/2).

7.3.15 C052: FUNZIONAMENTO ANELLO DI TENSIONE
DEFLUSSATORE

[C052 FldLoopSel

C052 - FldLoopSel ]

* XK

0.1
0

Programma lo modalit secondo cui opera 'anello di tensione del deflussatore.

0:Pl operating. Sono attive sia la parte proporzionale che quella integrale del
regolatore Pl.

1:P operating. E attiva solo la parte proporzionale del regolatore PI.
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7.3.16 CO60: SELEZIONE PRIMO QUADRANTE

C060 15tQ-FwdMot

g C040 — 1stQ-FwdMot
R

lavoro del picno coppia / velocitd. Vedi anche lo figura riportata nel capitolo
8 QUADRANTI OPERATIVI.

% 0:Enabled. Il convertitore & abilitato o funzionare nel primo quadranie.

§ 1:Disabled. Il convertitore non & abilitoto o funzionare nel primo quadrante.

71.3.17 CO061: SELEZIONE SECONDO QUADRANTE

C061 2ndQ-RevReg .
s 0 ... 1

DCNPU: 0 (DCNPU: 1 fino a Vers. SW D4.00)
138 Abilitazione o meno al funzionamento nel secondo dei quattro possibili quadranti di
i lavoro del piano coppia / velocitd. Vedi anche la figura riportata nel capitolo
) QUADRANTI OPERATIVI.

0:Enabled. Il convertitore & abilitato a funzionare nel secondo quadrante.
§ 1:Disabled. Il convertitore non & abilitato a funzionare nel secondo quadrante.

19518 CO062: SELEZIONE TERZO QUADRANTE

C062 3rdQ-RevMot

*kk

i C062 — 3rdQ-RevMot (Usato solo in CNPR)

R I

J DCNPR: 0

s DCNPU: 1 (non usato)

[l Abilitazione o meno al funzionamento nel terzo dei quattro possibili quadranti di
lavoro del piano coppia / velocita. A disposizione solo in CNPR. Vedi anche la
B figura riporiata nel capitolo QUADRANTI OPERATIVI.

0:Enabled. Il convertitore & abilitato a funzionare nel terzo quadrante.

1:Disabled. Il converitore non & obilitato o funzionare nel terzo quadrante.

7.3.19 CO063: SELEZIONEF QUARTO QUADRANTE

C063 4thQ@-FwdReg C063 ~ 4thQ-FwdReg (Usato solo in CNPR)
£h 0..1
DCNPR: 0

DCNPU: 1 (non usato)

Abilitazione o meno al funzionamento nel quarto dei quattro possibili quadranti di
lavoro del piano coppia / velocitd. A disposizione solo in CNPR. Vedi anche la
figura riportata nel capitolo QUADRANTI OPERATIVI.

0:Enabled. Il convertitore & abilitato a funzionare nel quarto quadrante.

1:Disabled. |l convertitore non & abilitalo @ funzionare nel quarto quadrante.
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7.3.20 C070Q: SELEZIONE RETROAZIONE

C070 nFdbkSelect
*E¥ ::R:' O .. 4

1 Sclezione del segnale da usare come retfroazione.

0:Tach 8+25 V. Il segnale usato come refroazione di velocita & la fensione fornita
§ nel range 8 ... 25V da una dinamo tachimeirica prelevata al mors. 20.

g 1:Tach 25+80 V. Il segnale usato come retroazione di velocita & la fensione fornita
| nel range 25 ... 80V do una dinamo tachimetrica prelevata al mors. 22.

2:Tach 80+250 V. Il segnale usato come retroazione di velocitd & la fensione fornita
[ nel range 80 ... 250V do una dinamo tachimetrica prelevata al mors. 23.

3:Encoder. Il segnale usato come retroazione di velocitd & l'uscita di un encoder
prelevata ai mors. 14 e 16, oppure dal connettore a vaschetta CN2 a 9 poli.

g 4:Armature. [l segnale usato come retroazione di tensione & la fensione stessa in
 uscita al converitore, quindi nel caso di un motore & la tensione di armatura.
8 Quando il convertitore opera in retroazione di armatura con un carico resistivo, si
consiglia di lasciare il par. C051 (CurrloopSel) al valore di default 0Pl operating.

In retroazione da dinamo tachimetrica o da encoder, la velocité massima raggiunta
dal motore quando il riferimento di velocita & al 100% viene pregrammata con il par,

NOTA PO10 (nFdbkMax), mentre in retroazione di armatura la fensione massima raggiunta
quando il riferimento di velocita & al 100% viene programmata con il par. PO11
(VarmMax).

7:3:21 CO072: IMPULSI/GIRO ENCODER

C072 EncoderPls
Kk Kok pfS/R

fE C072 - EncoderPls

§ 100 ... 10000 impulsi/giro

€ 1024 impulsi/giro

| Fornisce I'informazione circa il numero di impulsi al giro forniti dall’encoder.

E necessario impostare sul par. C072 e sul par. POT0 dei valori tali per cui il

ATTENZIONE prodotto CO72¢P010 non superi il valore di 102.400kHz (ad es. 1024
impulsi/giro per 6000 RPM max), altrimenti cid provochera malfunzionamenti

nel controllo di velocitsr da parte del convertitore.

7.3.22 CO74: RAPPORTO DI TRASDUZIONE TACHIMETRICA

C074 Tach Volts C074 - TachoConst
***V/1000 RPM 5...120V /1000 RPM
60V /1000 RPM
Fornisce I'informazione circa il rapporto di trasduzione della dinamo tachimetrica
usata per la retroazione di velocitd, secondo 'unita di misura V / 1000 RPM.

E necessario impostare sul par. C074 e sul par. PO10 dei valori tali per cui il

i j prodotto C074°P010 non superi il valore di 25V se C070 = 0, 80V se CO70

! ATTENZIONE =1, 250V se CO70 = 2. In.caso contrario, cid provocherd malfunzionamenti
nel controllo di velocité da parte del convertitore.
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7:3:23 C090: NUMERO AUTOCANCELLAZIONI ALLARME

C090 AutoReset

= times

| (autoreset) che possono essere effettuate (ogni velta dopo circa 2s dalla scomparsa
della causa che aveva provocato l'insorgere dell’allarme) senza che sia trascorso il
B opo minimo  tra un reset ed il successivo  programmato  sul  par,

7.3.24 C091: TEMPO AZZERAMENTO NUMERO AUTORESET
EFFETTUATI

C091 AutoResTime t C0921 - AutoResTime

1 1..999s

* kK sec

300 s

M Determing, in secondi, l'intervallo di tempo minimo che deve trascorrere dall’ultimo
@ reset primo di azzerare il contatore del numero di autoreset effettuati. Se il
& convertitore ha effetiuato tutli gli autoreset programmati nel par. C090 e la causa
| che ha provocate nuovomente un allorme non scompare prima che sic trascorso
I'intervallo di tempo in oggetto, allora il contatore pud essere riazzerato solo da un
! reset manuale.

7.3.25 C092: AUTORESET ALLA RIACCENSIONE

=E C092 - PwrOnReset

C092 PwrOnReset

ok

I3 Specifica se dopo 'intervento di un cllarme dev’essere evitato la memorizzazione su
B CEPROM in mode che I'allarme non si ripresenti pit alle successiva riaccensione (se
owiamente & nel frattempo scomparsa la causa che lo aveva generato).

0:No. L'intervento di un allarme viene memorizzato, e quindi si ripresenta alla
successiva riaccensione.

1:Yes. L'intervento di un allarme non viene memorizzato, e quindi non si ripresenta
pit alla successiva riaccensione.

7.3.26 C093: AUTORESET DOPO INTERRUZIONE DI RETE

C093 MainsReset bl CO93 - MainsReset

R R [V

BM Specifica se il convertitore, durante un‘interruzione di alimentazione di durata
qualunque riguardante la sezione di potenza, & in grado di effettuare un numero
illimitato di autoreset dell’allarme che in certe condizioni pud scaturire, in modo che
al successivo ripristino dell’alimentazione non rimanga memoria di esso. L'allorme
che si pud manifestare & di norma A007 (Mains Failure), ma pud anche insorgere
I'allarme AD06 (Unstable Frequency), A012 (Frequency out of Range), AD13 (Missing
Synchronization) oppure AO17 {Mains Undervoltage).

0:No. Al ritorno dell’alimentazione dopo un‘interruzione di rete sulla sezione di
potenza, rimane memorizzaio uno dei suddetti allarmi.

1:Yes. Al ritorno dell’alimentazione dopo un’interruzione di rete sulla sezione di
potenza, non rimane memoria dell'intervento di alcun allarme.
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7.3.27

C094: SICUREZZA ALLA RIPARTENZA

C094 StartSafety

L2

2 ]

EE C094 - SiariSafety ‘ ' 1
0..
0

8 Nel caso in cui sio scomparsa la causa che aveva fatto scaturire un allarme e sia
stato effettuato il reset (manuale o automatico) di quest’ultimo, il presente parametro
| specifica se applicare una sicurezza che non permetta all’apparecchiatura di
d riavviarsi immedictamente ed autonomamente.

Cid ovwviamente puo avere effefto pratico solo se I'apparecchiatura & effettivamente in
grado di riportire (ossenza di allarmi, alimentazione presente sulla sezione di
| potenza, ingressi digitali di ENABLE e START attivati).

8 0:No. In condizioni di assenza di allarme, immediatamente dopo il reset o anche al
ritorno dell‘alimentazione, |'opparecchiatura si riawvia autonomamente.

B 1:Yes. In condizioni di assenza di allorme, immediatamente dopo il reset o anche al
¥ ritorno  dell’alimentazione, non & permesso che |‘apparecchiatura si rigwvii
autonomamente, ma solo dopo una momentanea disattivazione ed attivazione
dell'ingresso digitale di ENABLE: cio & evidenziato dalla comparsa del warning W004
8 (Open-Close ENABLE to run).

7.3.28

C100: ABILITAZIONE SELEZIONE LOCALE / MISTA

C100 LocRemSel

il C100 - LocRemSel

*A ok

il Permette la commutazione, da effettuarsi tramite la pressione contemporanea dei
fasti “ A" ¢ »savEr , dol controllo del convertitore in modalité generalmente MISTA

| O:Enabled. La commutazione, da effettuarsi tramite la pressione contemporanea dei
due suddetti tasti, & abilitata.

} 1:Disabled. La commutazione, da effettuarsi tramite la pressione contemporanea dei
due suddetti tasti, & disabilitata.

Il presente parametro pud essere utilizzato per impedire commutazioni involontarie
da tostiera dello modalita di funzionamento del convertitore.

NOTA

7:3.29

Per qualunque modalita di funzionamento, la messa in marcia del convertitore
richiede comunque sempre la chiusura del contatto di ENABLE sul mors. 24.

C101: RITARDO ALLA PRIMA ABILITAZIONE
DALL'ALIMENTAZIONE

[C101 PwrOnTime

C101 - PwrOnTime (presente solo da Vers. SW D3.09)

Rk

sec

0.00...10.0s

10.0 s

Indica, in secondi, nel solo caso in cui sia selezionalo il tipo di carico induttivo,
quanto tempo deve trascorrere dall’applicazione della tensione di alimentazione al
controllo prima che possa essere eseguito il primo comando di marcia.
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7.3.30 C10Z2: TEMPO DI INTERBLOCCO CON CARICO INDUTTIVO

C102 ZeroingTime

= C102 - ZeroingTime (presente solo da Vers. SW D3.09)

EEEE TS

msec

Indica, in millisecondi, nel solo caso in cui sio selezionato il tipo di carico induttivo, il
tempo per cui, al momento dell'inversione, entrambi i ponti vengono mantenuti
§ spenti.

7.3.31 C103: ARRESTO DI EMERGENZA

C103 EmergStop # C103- EmergStop

ok

0...1

i

8 Definisce la modalita di operazione del tasto “STOP” sulla tastiera,

0:Included. Qualunque siano le sorgenti selezionate per I'immissione dei comandi,
lo momentanea pressione del tosto in oggefto equivale alla disattivazione
dell’ingresso digitale di START, e quindi la velocita scende secondo la rampa
impostata sul  par.P034 (RampStopPos) oppure PO35 (RampStopNeg), a seconda
della polaritd del riferimento. Per la ripartenza & indispenscbile discttivare e
successivamente riattivare |'ingresso digitale di START : cid & evidenzioto dalla
comparsa del warning WO05 (Open-Close START fo run).

1:Excluded. Il tosto in oggefio & afiivo solo quando almeno una delle sorgenti
selezionate per I'immissione dei comandi coincide con KeyPad. Per 'interazione del
B tosto in oggetto con gli ingressi digitali di START provenienti da altre sorgenti, si veda
B |0 sezione Ref n del capitolo SCHEMA FUNZIONALE A BLOCCHI.
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7.3.32 6105(106)(167}(108): SELEZIONE 1(2)(3)(4) sorcENTI
DEF RIFERIMENTI

: Specifica la sorgente n. 1 per i riferimenti.
ll C106: Specifica la sorgente n.2 per i riferiment.

C107: Specifica la sorgente n.3 per i riferimenti.

8 C108: Specifica la sorgente n.4 per i riferimenti,

0:Disabled. La selezione in questione non abilita alcuna sorgente per i riferimenti,

B 1:Terminal. La selezione in questione abilita come sorgente per i riferimenti Ig
morsettiera,

2:UpDownRef. La selezione in questione abilita come sorgente per i riferimenti il
riferimento interno Up / Down,

¥ 3:Serial Link. La selezione in questione abilita come sorgente per i riferimenti la
8 connessione seriale,

| 4:FieldBus. La selezione in quesfione cbiliia come sorgente per i riferiment il bus di campo.

Il numero massimo di sorgenti diverse che possono essere selezionate & quattro,
quindi il riferimento principale MainRef pud essere pari alla somma dei riferimenti
provenienti al massimo da futfe e quatiro le sorgenti disponibili. Se tramite due o piv
selezioni viene abilitata una stessa sorgente, ci6 equivale a selezionare una sola volig
& |0 sorgente in questione.

Ad ogni transizione modality MISTA — LOCALE effettuata tramite [q pressione
contemporanea dei tasti” A" e “SAVE" | valori dei quattro parametri in oggetto
diventano i seguenti:

C105 — 2:UpDownRef
ATTENZIONE 106 5 0:Dleablog
C107 — 0:Disabled

C108 — 0:Disgbled
Inoltre, in modalita LOCALE, i parametri in oggetto non sono modificabili.
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7.3.33 CT10(T171)(172): SELEZIONE 1(2){3) SORGENTI DEI

.COMANDI
C... SeqSelx FR C110(111)(112) - SeqSel1{2)(3)
i 0.4

R C110: Specifica la sorgente n. 1 per i comandi.
& C111: Specifica la sorgente n.2 per i comandi.

C112: Specifica la sorgente n.3 per i comandi,
0:Disabled. Lo selezione in questione non abilita alcuna sorgente per i comandi.
1:Terminal. La selezione in guestione abilita come sorgente per i comandi la

E morsettiera.

2:KeyPad. Lo selezione in questione abilita come sorgente per i comondi la tostiera.
3:Serial Link. La selezione in questione abilita come sorgente per i comandi lo
connessione seriale.

4:FieldBus. La selezione in questione abilita come sorgente per i comandi il bus di
campo.

Il numero massimo di sorgenti diverse che possono essere selezionate & fre, quindi le
sequenze di comando possono immesse contemporaneamente al massimo da tre
delle quatiro sorgenti disponibili. Se tramite due o pib selezioni viene abilitata una
stessa sorgente, cid equivale a selezionare una sola volta la sorgente in questione.

& ATTENZIONE

Ad ogni transizione modalits MISTA — LOCALE effettuata tramite la pressione
contemporanea dei tasti “ A" e “SAVE" i valori dei quattro parametri in oggetto
diventano i seguenti:

C110 — 2:KeyPad

C111 — 0:Disabled

C112 — 0:Disabled

Inoltre, in modalita LOCALE, i parametri in oggetto non sono modificabili.
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7.3.34 C120(121)(122): SIGNIFICATO INGRESSO ANALOGICO
1{2)(3)

C120(121)(122); - Anln1{2)(3)Cfg

80 ... 11

Bl C120: Specifica il significoto dell’ingresse analogico configurabile 1 (IN 1) tra i
mors.11 e 13.
B C121: Specifica il significato dell'ingresso analogico configurabile 2 (IN 2) sul mors.

17,
C122: Specifico il significato dell'ingresso analogico configurabile 3 (IN 3) sul mors.
19.
0:Excluded.
# 1:n loop odd.ref. Il riferimento all'ingresso analogico IN x & un riferimento
B cggiuntive di velocita / tensione.

Bl 2:1 loop add.ref. Il riferimento all'ingresso analogico IN x & un riferimento aggiuntivo
di corrente.
3:Ramps reduct.. Il riferimento all'ingresso analogico IN x & un segnale per la
riduzione percentuale dei quattro tempi di rampa programmati con i par. PO30 ...
P0O33.
4:tUP+ reduction. Il riferimento all'ingresso analogico IN x & un segnale per la
riduzione percentuale del fempo di salita in rampa del riferimento positive P030.
5:tUP- reduction. Il riferimento all'ingresso analogico IN x & un segnale per la
riduzione percentuale del tempo di salita in rampa del riferimento negativo PO32.
6:1DN+ reduction. Il riferimento all'ingresso analogico IN x & un segnale per la
riduzione percentuale del tempo di discesa in rampa del riferimento positivo PO31.
7:41DN- reduction. Il riferimento all’ingresso anclogico IN x & un segnale per la
riduzione percentuale del tempo di discesa in rampa del riferimento negativo PO33.
8 8:Ext. curr.lim. |l riferimento all'ingresso analogico IN x & un riferimento esterno di
limitazione di corrente, per |"'unico ponte A con il CNPU oppure per i ponti A e B
con il CNPR.
9:BrdgA ext.lim. Il riferimento all’ingresso analogico IN x & un riferimento esterno di
| limitazione di corrente, nel caso del CNPR, per il solo ponte A. A disposizione solo
in CNPR. Non impostare in CNPU.
10:BrdgB ext.lim. Il riferimento all’ingresso analogico IN x & un riferimento esterno di
limitazione di corrente, nel caso del CNPR, per il solo ponte B. A disposizione solo
in CNPR. Non impostare in CNPU.
11:Fld. curr.lim. |l riferimento all'ingresso analogico IN x & un segnale per la
riduzione percentuale della corrente nominale di campo del motore programmata

con il por.C0O10 (IFldNom).

A o

Relativamente alla limitazione esterna di corrente, al 100% del segnale internamente
risultante (MO10, M011 oppure M012) e softo l'ipotesi che i vari parametri della
limitazione PO50 ... PO57 siano programmati per il 100%, allora il limite di corrente
risulto quello fissato dalla corrente nominale del motore CO00, ridotta dell’eventuale
limitazione hardware (IMAX[T2]). Se invece il segnale infernamente risultante &
inferiore al 100%, allera il limite di cerrente risulta properzionalmente ridetto.
Quanto detto & illustrate nella figura precedentemente riportata, nella quale si &
ipotizzate che la polaritt valida per il segnale di limite esterno di entrambi i ponti sia
quella positiva (par. P126({129){132) {AnlnxPol) al valore 1:Positive only), e che inoltre
sia C000=50%, PO50=50% e PO51=100%.

Se piv di un ingresso analogico & stato configurato con il significato di limite esterno
di corrente, allora predomina quello da cui risulta il limite minimo in valore assoluto.
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Relativamente alla riduzione esterna dei tempi di rampa e dello corrente nominale di
campo del motore, al 100% del segnale internamente risultante (M010, MO11
oppure M012) le suddette grandezze risultano quelle fissate internamente dai par,
P030 ... P033 e dal par. CO10, rispettivamente.

Se invece il segnale internamente risultante & inferiore al 100%, allora tali grandezze
risultano proporzionalmente ridotte. Anche gli eventuali arrotondamenti PO38 e PO39
verranno ridotti della stessa percentuale.

In generale, per la funzione di riduzione esterna & indifferente la polaritd del segnale
applicato all’ingresso analogico.

Se pit di un ingresso analogico & stato configurato con il significato di riduzione
esterna, allora predomina quello da cui risulta il minimo valore della grandezza
ridotta.
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7330

C130(131)(132)(133)(134}(135): SIGNIFICATO
INGRESSO DIGITALE T(2)(3)(4)(5)(6)

C... MDIxCfg

BB C130(131)(132)(133)(134)(135) - MDI1(2)(3)(4](5)(6)Cfg

EAEFE

R

0 ... 20 (da Vers. SW D3.09; 0 ... 18 fino a Vers. SW D3.07)

C130: 0

i C131: 12

C132:13

8 C133: 1
1 C134: 4

Bl Ci:s 5

C130: Specifica il significato dell'ingresso digitale configurahile 1 (MDI 1) (mors. 28
se & selezionata la morsettiera).
C131: Specifica il significato dell’ingresso digitale configurabile 2 (MDI 2) (mors. 30
se & selezionata lo morsetiera).
C132: Specifica il significato dell'ingresso digitale configurabile 3 (MDI 3) (mors. 32
se & selezionata la morsettiera).
C133: Specifica il significato dell’ingresso digitale configurabile 4 (MDI 4) (mors. 34
se & selezionata la morsettiera).
C134; Specifica il significato dell'ingresso digitale configurabile 5 (MDI 5) (mors. 36

| se & selezionata la morsettiera).

C135: Specifica il significato dell’ingresso digitale configurabile 6 (MDI 6) (mors. 38
se & selezionata la morsettiera).

O:Reset. Alla chiusura dellingresso  attua  lo  cancellazione  dell’allarme
precedentemente memorizzato, equivalentemente alla pressione contemporanea dei
tasti “PROG" e "SAVE".

1:Preset Speed A. Alla chiusura dell'ingresso seleziona, eventualmente insieme ad

B clivi ingressi digitali programmati con le funzioni 2:Preset Speed B e 3:Preset Speed

C, un riferimento preimpostato di marcia fra tutti quelli possibili programmati sui par.
P211 ... P217, secondo la fabella riportate per guesti.

2:Preset Speed B. Alla chiusura dell'ingresso seleziona, eventualmente insieme ad
oltri ingressi digitali programmati con le funzioni T:Preset Speed A e 3:Preset Speed
C, un riferimento preimpostato di marcia tra tutti quelli possibili programmati sui par.
P211 ... P217, secondo la tabella riporiata per questi.

3:Preset Speed C. Alla chiusura dell'ingresso seleziona, eventualmente insieme ad
altri ingressi digitali programmati con le funzioni 1:Preset Speed A e 2:Preset Speed
B, un riferimento preimpostato di marcia fra tutti quelli possibili programmati sui par.
P211 ... P217, secondo la tabelle riportata per questi.

4:Clim. Alla chiusura dell’ingresso attua la riduzione del limite di corrente esistente in
quel momento, per entrambi i ponti, secondo la percentuale programmata sul por.
P058 (Clim).

5:Reverse. Alla chiusura dell'ingresso attua Iinversione di polarita del riferimento Ref
n applicato alle rampe (compresi quindi i riferimenti preimpostati di marcia e quelli
interni jog), ed inolire, solo perd se essi sono configurati come riferimenti di velocita,

B di quelli sugli ingressi ausiliari.

6:Slave Enabled. Alla chiusura dell’ingresso attua I'esclusione dell’anello di velocitd,
g

§ e cid ha quindi lo stesso effetto del programmare il par. C050 al valore 3:Iref=Vref.

Conseguentemente, il riferimento di corrente & fornito dal riferimento principale Main
Ref, oppure da uno dei riferimenti preimpostati di marcia o do uno dei riferimenti
interni di jog, eventualmente sommato ai riferimenti IN T, IN 2 ed IN 3, solo perd se
essi siono stati configurati come riferimenti aggiuntivi di corrente. In tutti i casi, |

riferimenti di corrente entrano nell’anello di regolazione senza rampe né

arrotondamenti, anche se esse sono state eventualmente programmate sui par. PO30
... P039.
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R 7:Ramps Disabled. Allo chiusura dell'ingresso vengono portati a zero i tempi di
rampa programmati sui par. PO30 ... P035 e gli eventuali arrotondaoment
B orogrammati sui par. P38 e P039. Nel momento in cui i tempi di rampa e gli
B orrotondamenti devono essere riportati ai valori originari, accorre riaprire I'ingresso
e digifale prima di inviare il nuovo riferimento di velocitd, alfrimenti io rampa
f programmata non verrd eseguita.
8:Second ParmSet. Nel caso in cui un motore si trovi a dover lavorare
8 alternativamente in due situazioni diverse come costanti di tempo meccaniche,
| rapporti di riduzione, momenti di inerzia ecc.., tali da richiedere paramefri di
regolozione per I"anello di velocita distinti, allora la chiusura dell‘ingresso attua la
8 commutazione dai valori standard di tali parametri ai valori alternativi. Precisamente,
 per il guadagno proporzionale, il tempo integrale, il guadagno proporzionale
adettato ed il fempo integrale adattato, si ha la commutazione rispettivamente dai
valori programmati su PO70 ... PO74 a quelli programmati su PO76 ... POBO. Per i
% primi due parametri, 'autotaratura di velocitd calcola i valori standard o quelli
alternativi a seconda dello stato dell'ingresso digitale interessato.
9:MinSpdDisabled. Nel caso in cui sul par. PO12 (SpdDmndPol) sia stato
programmato il valore 1:Positive only oppure 2:Negative only, allora alla chiusura
dell'ingresso viene rispettivamente disinserito il riferimento positivo minimo di velocits
eventualmente programmato sul par. P014 (nMinPos) oppure il riferimento negativo
minimo di velocité eventualmente programmato sul par. P016 (nMinNeg).
10:Ext Failure 1. All'apertura dell'ingresso viene generate il relative allarme AQ20.
11:FldFrcEnabled. Alla chivsura dell'ingresso aftua I'aumento della corrente di
campo al valore eventualmente impostato sul par. CO17 (FldFrelevel), per il tempo
programmato sul par. CO18 (FldFrcTime).
12:JogA. Alla chiusura dell’ingresso seleziona, eventualmente insieme ad un aliro
ingresso digitale programmato con la funzione 13:JogB, un riferimento jog tra tutti
quelli possibili programmati sui par. P222 ... P224, secondo la tabella riportata per
questi.
® 13:JogB. Alla chiusura dell’ingresso seleziona, eventualmente insieme ad un aliro
ingresso digitale programmato con la funzione 12:JogA, un riferimento jog tra tutti
quelli possibili programmati sui par. P222 ... P224, secondo la tabella riportata per
questi.
14:Up. Alla chivsura dell'ingresso, incrementa il valore del riferimento interno
Bl UpDownRef, secondo la rampa fissata dal par, PO40 (UpDnRefRamp). Vedi anche il
8 capitolo POTENZIOMETRO MOTORIZZATO.
15:Dn. Alla chiusura dell'ingresso, decrementa il valore del riferimento inferno
UpDownRef, secondo la rompa fissata dal par. PO40 (UpDnRefRamp). Vedi anche il
capitolo POTENZIOMETRO MOTORIZZATO,
16:UpDnRefReset. Alla chiusura dellingresse, porta o zero, senza rampe, il valore
del riferimento interno UpDownRef. Vedi anche il capitolo POTENZIOMETRO
MOTORIZZATO.
17:Ext Failure 2. All'apertura dell’ingresso viene generato il relativo allarme A029.
18:Ext Failure 3. All'apertura dell’ingresso viene generato il relativo allarme A030.
Solo da Vers. SW D3.09:
19:IN Timer A. Alla chiusura dell‘ingresso, il segnale viene replicato o quella tra le
uscite digitali configurabili che & stata pregrammata come 12:0UT Timer A. |l
segnale  viene replicato  secondo la  temporizzazione  programmata  su
MDO1(2)(3)(4)(5)OnDelay e su MDO1(2)(3)(4)(5)OffDly, e secondo la logica
impostata su MDO1(2)(3)(4)(5)Logic.
20:IN Timer B. Alla chiusura dell'ingresso, il segnale viene replicato a quella tra le
uscite digitali configurabili che & stata programmata come 13:0UT Timer B. |l
segnale  viene replicate  secondo la  femporizzazione  programmata  su
MDO1(2)(3)(4)(5)OnDelay e su MDO1(2)(3)(4)(5)OffDly, e secondo la logica
impostata su MDO1(2)(3)(4)(5)Logic.
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Valida per MDIxCfg programmato al valore 6:Slave Enabled.
Relativamente all'impostazione esterna di un riferimento di corrente, oll’aumeniare
della percentuale del segnale internamente risuliante (MO14, MO10, MO11 oppure
MO12) si ha un pari aumento della percentuale del riferimento di corrente impostato,
visualizzate dal par. MOO3 (Iref), fino o che non si arriva al valore coincidente con il
limite di corrente, olire il quale il valore del riferimento di corrente impostato rimane
costante.
.Ih. NOTA Quanto detfto & illustrato nella figura precedentemente riportata, nella quale si &
w ipotizzato che il segnale di impostazione esterna del riferimento di corrente sia fornito
dall'ingresso  analogico principale  REF, e che C000=50%, P050=50% e
PO51=100%.
Con due convertitori in configurazione MASTER / SLAVE, poiché il livello standard del
riferimento fornito dal convertitore MASTER & 5V alla corrente nominale (MO03 =
100%), se occorre che anche il convertitore SLAVE, con tale riferimento in arrivo
all'ingresso analogico principale REF tra i mors. 5 e 7, eroghi la propria corrente
nominale, allora occorre impostare il guadagno P125 (IrefGain) al valore 200%.

MO003
A

» REF

+25% +100%

vvvvvvvvvv - -50%

luv B

Se pit di un ingresso digitale & stato configurato con lo stesso significato, allora per
NOTA attivare quella specifica funzione & sufficiente venga chiuso almeno uno dei relativi

ingressi digitali.

7.3.36 C141: RITARDO INTERVENTO ALLARMI A016/017

C141 AD16/7 (VAC) C141 - A016/7(VAC)

0.00 ... 2000 ms

Hkk K ms

1000 s

Imposta, in millisecondi, il ritordo sulla messa in blocco del convertitore quando
interviene l'allarme A016 (Mains OverVoltage) oppure indifferentemente I'allarme
A017 (Mains UnderYoltage).

Relativamente al solo allarme AQ017 (Mains UnderVoltage), |'eventucle ritardo
impostato con il parametro in oggetfo & attivo solo se la tensione di alimentazione
non scende sotto ai 3/4 del valore di soglic (I'85% oppure 1'80% del volore
nominale, a seconda dei casi) ed inolire se nel frottempo non ¢'é una frenatura con
rigenerazione in corso: in ogni altro caso, 'allarme & immediato.
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7.3.37 C142: RITARDO INTERVENTO ALLARME AQ27

C142 A027 (SLink) 3% C142 - A027(5Link)

i3 1.00 ... 100. s

Eok g

58 1.00 s

Quando la comunicazione seriale & selezionata come sorgente dei riferimenti oppure
l dei comandi, il presente parametro imposta, in secondi, il tempo dopo il quale,
senza aver pib ricevuto alcun messaggio valido, scaturisce I'allarme A027 (Serial Link
i Foilure).

7.3.38 C143: RITARDO INTERVENTO ALLARME A028

C143 A028 (FBus) W C143 - A028(FBus)

Ak
S

@ 1.00...100.s

1.00s

Quando il bus di campo & selezionato come sorgente dei riferimenti oppure dei
comandi, il presente paramefro imposta, in secondi, il tempe dopo il quale, senza
P8 aver piU ricevuto alcun messaggio valido, scaturisce I'allarme A028 (FieldBus Failure).

7.3.39 C150: ESCLUSIONE INTERVENTO ALLARME AQO1

C150 ADO1 (Fid) j C150 - A001 (Fid)

kk

0..1

0

Inibisce l'intervento dell’allarme AQO1 (Field Failure).
Bl O:Included. L'allorme in oggetto & inserito.
&% 1:Excluded. L'allarme in oggetto & escluso.

7.3.40 C151: ESCLUSIONE INTERVENTO ALLARME AQQC4

C151 A004 (Load) C151 - ADO4 (Load)
*RE O . 1
0

Inihisce l'intervento dell’allarme A004 (Load Loss).
O:Included. L'allarme in oggetto & inserito.
1:Excluded. L'allarme in oggetio & escluso.

7.3.41 C153: ESCLUSIONE INTERVENTO ALLARME AQQ6

C153 A004 (fUnst) W C153 - AD06(fUnst)

L2 23

0..1

0

Inibisce I'intervento dell’allarme AQ06 (Unstable Frequency).
[l 0:Included. U'allarme in oggetto & inserito.
i 1:Excluded. L'allarme in oggetto & escluso.
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7.3.42 C154: EscLusioNE INTERVENTO ALLARME AQO7

C154 AO07 (Mains) B8 C154 - AOO7 (Mains)

||

B |ibisce l'intervento dell’allarme AOO7 (Mains Failure).
B O:Included. L'allarme in oggetto & inserito,
2% 1:Excluded. L'allarme in oggetto & escluso.

7.3.43 C155 : GESTIONE INTERVENTO ALLARME AQOS
P 55 AD08 (nFdbk)

Ll C155 - AO08(nFdbk)
8= 0.2

ER Gestisce ['infervento dell'allarme ADO8 (Speed Feedback Failure).
O:Included. L'allarme in oggetto & inserito.

1:Excluded. L'allarme in oggetto & escluso.

2:Switch to Varm. L'allarme in oggetto & escluso, ma si avra la commutazione
automatica della retroazione di velocits da TACHIMETRICA o ENCODER od
ARMATURA non appena si verifichi una perdita di retroazione di velocits. Quando
§ CiO avviene, viene anche generato il relativo warning WO002 (Speed Fdbk switched to
B Vorm), che si ripristina disattivando I'ingresso digitale di ENABLE.

7.3.44 C156: ESCLUSIONE INTERVENTO ALLARME AO010

C156 AO10 (ArmOV)

* ¥k

@ C156 — AOT0[ArmOV)

0..1 L
0

@ Inibisce I'intervento dell’allarme A010 (Armature OverVoltage).

j O:Included. L'allarme in oggetto & inserito.

1:Excluded. L'allarme in oggetio & escluso.

7.3.45 C157: EsCLUSIONE INTERVENTO ALLARME AO16/017

C157 - A016/7(VAC)

0..1

0

Inibisce I'intervento sia dell’allarme AQT4 (Mains OverVoltage) che dell’allarme AQ1 7

C157 A016/7 (VAC)

L

(Mains UnderVoltage).
O:Included. I due allarmi in oggetto sono inseriti.
1:Excluded. | due allarmi in oggetto sono esclusi.

7.3.46 C158: ESCLUSIONE INTERVENTO ALLARME A027

C158 A027 (SLink)

®E K

C158 - A027 (SLink)
0..1

O:Included. L'allarme in oggetto & inserito.
1:Excluded. L'ollarme in oggetto & escluso.

Inibisce I'intervento dell’allarme A027 (Serial Link Failure). J
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7.3.417 C159: ESCLUSIONE INTERVENTO ALLARME AQ28

C159 A028 (FBus)

g

§ [nibisce |'infervento dell’allarme A028 (FieldBus Failure).
j O:Included. L'cllarme in oggetto & inserito.
B 1:Excluded. L'allarme in oggetto & escluso.

7.3.48 C160: INDIRIZZO CONVERTITORE COLLEGAMENTO SERIALE

C160 DevicelD C160 - DevicelD

# ¥ %1 . 247

§ 1

b [ndirizzo fisico del convertitore CNP con il quale esso & idenificato nell’ambito del
I collegamento MODBUS relativo alla rete seriale o cui & eventualmente collegato.

7.3.49 C161: VELOCITA DI TRASMISSIONE COLLEGAMENTO SERIALE

C161 BaudRate & C161 - BaudRate

***  bps 1 1200 ... 128000 bps

j 2600 bps

Esprime, in bit al secondo, la velocita di trasmissione (baud rate) nel collegamento
® seriale.
1200. La velocitds di trasmissione & 1200 bps.

B 128000. La velocits di trasmissione & 128000 bps.

7.3.50 C162: CONTROLLO DI PARITA COLLEGAMENTO SERIALE

C1462 Parity C162 - Parity
FAE 0 - 2
1 0

Specifica se & presente il controllo di parita e di quale tipo si tratfta.

0:None. Non & presente alcun controllo di parita. Ogni carattere termina con due
STOP BIT.

1 1:Even. E presente il controllo di paritd, ed & di tipo “pari” (al dato frasmesso viene
aggiunto un bit in modo che il numero totale di “1” sia pari). Ogni carattere termina
con un solo STOP BIT,

2:0dd. E presente il controllo di parita, ed & di fipo “dispari” (al dato trasmesso
viene aggiunto un bit in medo che il numero fotale di “1” sia dispari). Ogni carattere
= fermina con un solo STOP BIT.
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7.3.5] C163: INDIRIZZO INIZIALE AREA DATI MASTER

[C163 BaseAddress Bl C163 - BascAddross
# e 88 ~ 0. 32767

B (| porametro viene utilizzato per specificare la corrispondenza tra Farea dafi del
convertitore e I'area dati del master.

7:3.52 C164: TIME OUT SERIALE

[C164 RTUTimeOut

L2 ms

L C164 — RTUTimeOut

[ 0.00 ... 2000 ms

il 300, ms

B Specifica, in millisecondi, il limite del tempo di attesa (time out) da parte del

convertitore nella ricezione di un successivo caratiere prima di considerare concluso il
messaggio di richiesta inviato dal master.

SO |

2:3+:53 C165: RITARDO ALLA RISPOSTA SERIALE

[C165 Rx—TxDelay
kg ms

BB C165 - Rx—>TxDelay
1§ 0.00 ... 2000 ms
Y 0.00 ms

Il presente parametro riguarda solo la modalitd di trasmissione half duplex come lo
standard RS485 o due fili, e specifica, in millisecondi, il ritardo non prima del quale il
convertitore puo rispondere ad una domanda proveniente dal master, per avere la
j certezza che quest'ultimo si sia gia sicuramente posto in ascolio.

L

Z o054 C170: SELEZIONE cARICO

C170 LoadType

EEE S

I8 C170 - LoadType (da Vers. SW D3.09) ]
R

B3l Specifica il tipo di carico che risulta collegato ai morsetti di uscita.
8 0:Motor. Morsetti di uscita connessi all’armatura di un motore in corrente continua.
@ |:Inductance. Morsetti di uscita connessi ad un elettromagnete.
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8 DIAGNOSTICA

8.1 PARAMETRI DI ALLARME

Si tratta di visualizzazioni che compaiono nella pagina Stafus del display quando interviene un allarme, e
contemporaneamente I'apparecchiatura va in blocco.
Essi vengono individuati dalla lettera A seguita dal numero del parametro.,

INTERVENTO. Quando viene rilevata un’anomalia, il microcontrollore genera la visualizzazione sul display
della fastiera, e sui due display a sette segmenti della scheda di comando, del codice corrispondente
all’allarme relativo, e blocea il funzionamento del convertitore.

Ritardo ed Esclusione. L'intervento in particolare di entrambi gli allarmi A016 (Mains Overvoltage) ed
AO17 (Mains Undervoltage), ciog gli allarmi del valore di rete fuori tolleranza, pud essere ritardato con il
par.C141. Analogamente, anche l'intervento degli allarmi A027 (Serial Link Failure) ed AD28 (FieldBus
Failure) pud essere ritardato con i par. C142 e C143, rispettivamente. Altri allarmi hanno un ritardo
programmato inferno fisso. Infine, l'intervento di un cerfo numero di allarmi pud essere escluso tramite i
par. C150 ... C159.

MEMORIZZAZIONE. A partire dall’istante della visualizzazione sul display e dal blocco del funzionamento
dell'apparecchiatura a seguito di un’anomalia, trascorsi 0.5s I'evento viene memorizzato sulla EEPROM, a
meno che ovviamente nel frattempo non venga a mancare I‘alimentazione della sezione di controllo.
Autoreset alla riaccensione. La memorizzazione su EEPROM non viene effettuata se si programma il par.
C092 (PwrOnReset) al valore 1:Yes. Se allora la sezione di controllo viene disalimentata, alla successiva
riaccensione, se la causa dell’allarme & scomparsa, il convertitore risulterd pronto alla ripartenza,

CANCELLAZIONE. Per mettere |'apparecchiatura in grado di ripartire occorre effettuare il reset (cioé la
cancellazione) dell‘allarme intervenuto: ovviamente quest'uliimo non deve pil ripresentarsi, deve cioé
essere scomparsa la causa che lo aveva generato.

Reset Manuale ed Automatico. Esiste la possibilita di effettuare un reset manuale, tramite la pressione
contemporanea dei tasti “PROG" e “SAVE” oppure tramite la chiusura di un ingresso digitale configurato
come O:Reset, o in alternativa si pud programmare un reset automatico (autoreset) impostando un valore
diverso da zero sul par. CO90 (AutoReset). Il convertitore effettua allora un autoreset dopo un tempo di
circa 2s dalla scomparsa della causa che aveva provocato Iinsorgere dell’allarme, ed eventualmenie
continua ad effettuarlo nel caso in cui Iallarme si ripresenti e successivamente la causa scompaia: il par.
C0O90 programma precisamente il numero massimo di autoreset eseguibili senza che sia trascorso il tempo
minimo tra un reset ed il successivo impostato sul par. CO91 (AutoResTime).

L'autoreset eventualmente programmato tramite il par. C090 non ha comunque effetto sugli allarmi AOT1
(L out of Range), AO14 (R out of Range), AO15 (AufoTune Error), AO18 (AutoTune Interrupted), AO19
(AutoTune Limitation), A025 (EEPROM WorkArea Failure), AO26 (EEPROM BackupArea Failure), A032 (uC
Resef) ed AO33 (Unknown Failure).

Microinterruzioni di rete. Specificamente per gli allarmi AO06 (Unstable Frequency), AOO7 (Mains Failure),
A012 (Frequency out of Range), A013 (Missing Synchronization), oppure AO17 (Mains Undervoltage), cioé
gli allarmi che possono tipicamente insorgere dopo una microinterruzione di refe sulla sezione di pofenza,
esiste la possibilita di programmare con il par. CO93 (MainsReset) I'autoreset senza limite al numero di
autocancellazioni. Cid pud essere fatto anche senza aver programmato tramite il par.C090 l'autoreset
generale per tutti gli altri allarmi.

RIPARTENZA. Ogni volta che la sezione di controllo viene alimentata, se I'apparecchiatura & in grado di
ripartire {assenza di allarmi, alimentazione presente sulla sezione di partenza, ingressi digitali di ENABLE e
START aftivati), essa allora si awvierd subito oppure solo dopo una momentanea disaftivazione ed
atfivazione dell‘ingresso di ENABLE a seconda di cid che & stato programmato sul par, C094 (StartSafety).
Analogamente, anche quando I'alimentazione della sezione di controllo non viene mai a mancare, il
valore del suddefto parametro consente oppure no al convertitore di tornare in marcia dopo che un reset
manuale o automatico ha cancellato la memorizzazione di un allarme ed & scomparsa la relativa causa.

]
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8.1.1 ACO1: ANOMALIA CORRENTE DI CAMPO

A001 Field FEE 20071 - Field Failure

Failure il L'allarme interviene in uno dei seguenti casi:

me=e o Durante la marcia, & stata sentita la mancanza della corrente di campo.

b. In alternativa, durante I'autotaratura di corrente, & stata sentita la presenza della

corrente di campo.

i |l conirollo della presenza o meno della corrente di compo viene effeftuate tramite

e confronto tra il por. M018 (Ifld) ed una soglia interna pari al 7.5% del valore di
@ CO10 (valore della corrente di campo nominale).

L'allarme in oggetto & escludibile con il par. C150.

L'allarme in oggetto pud scaturire solo con il converiitore in condizione di marcia
NOTA . ; : ; ; : .
effettiva, ed il suo intervento & soggetto ad un ritardo interno di Zs.

8.1.2 A0O02: SOVRATEMPERATURA DISSIPATORE

A002 Heatsink * AQ02 - Heatsink Trip

Trip

B Si & operto il contatto relativo alla pastiglia termica montaia sul dissipatore del
B onvertitore, ad indicare che & stota superata la massima temperatura consentita,

NOTA La chiusura del contatto della pastiglia termica & segnalata dall’'accensione del LED
SA della scheda comando ES800.

NOTA Dopo l'insorgere dell’allarme in oggetto, occorre di norma che trascorrano alcuni
ﬁ minuti prima di poterne effettuare il reset.

8.1.3 AQQ3: SOVRACORRENTE DI ARMATURA
A003 Armature AQQ03 - Armature OverCurrent
OverCurrent Il valore istantaneo della corrente di ormatura (valore di picco) M0O04 (larm) ha

superato il 200 % della corrente nominale del convertitore, oppure il 300 % di essa
in sovra-limitazione.

8.1.4 AQO04: CARICO INTERROTTO

AQ04 Load AQ04 - Load Loss

Loss L'allarme inferviene in uno dei seguenti casi:
a. E inferrotto almeno uno dei due collegamenti ai morsetti del carico.
b. In alternativa, & interrofto I'eventuale fusibile sul lato continua.
L'allarme in oggetio & escludibile con il par. C151.

8.1.5 AQO06: FREQUENZA ALIMENTAZIONE INSTABILE
A006 Unstable AD06 - Unstable Mains Frequency .
Frequency E stata registrata una variazione di frequenza sulle tensione di alimentozione

maggiore del volore massimo ammissibile di 500us tra la durata di un periodo di
rete ed il successivo. L'allarme in oggetto pud scaturire solo con I'ingresso digitale di
ENABLE aftivato, e per esso & programmabile |'esclusione tramite il par. C153, e
I'autoreset continuo tramite il par. C093.
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8.1.6 AQQO7: MANCANZA FASE ALIMENTAZIONE

AQ07 Mains BB A007 - Mains Failure

Failure el £ assenfe una o piv delle ire fasi di alimentazione. L'allarme in oggetio pud scaturire
= solo con l'ingresso digitale di ENABLE aftivato, e per esso & programmabile

== |'esclusione tramite il par. C154, e |'autoreset continuo framite il par. C093.

8.1.7 AQ0O8: ANOMALIA RETROAZIONE DI VELOCITA

A008 Speed Fdbk AQQ8 - Speed Fdbk Failure
Failure L'allarme interviene in uno dei seguenti casi:
a. Il collegamento della dinomo tachimetrica (o dell’encoder) & invertito.
b. Il collegamento della dinamo tachimetrica (o dell’'encoder) & interrotto.
c. La dinamo tachimetrica (o I'encoder) & guasta.
L’allarme in oggetto & escludibile con il par. C155.

8.1.8 AQO09: SOVRACORRENTE DI CAMPO

RE® A009 - Field OverCurrent

Il valore della corrente di campo MO18 (Ifld) ha superato il prodotto CO10 ¢ CO17
| (valore della corrente di campo nominale eventualmente maggiorato  della
| percentuale pro-grammata con it boost) per pib del 15%. Per I'eventuale intervento
dell’allarme in oggefto non & necessario che l'ingresso digitale di ENABLE sia
| attivato, e tale infervento & soggetto ad un ritardo interno di 10s.

L'intervento di tale allarme pone a zero il valore della corrente di campo.

AQQ9 Field
OverCurrent

8.1.9 AOT10: SOVRATENSIONE DI ARMATURA

A010 Armature
OverVoltage

8B A010 - Armature OverVoltage

LIl valore della tensione di armatura MO06 (Varm) ha superato il limite massimo
emmesso. Tale limite & correlato al valore nominale della tensione di alimentazione
della sezione di potenza, ed & stabilito dal prodetto C030+1.316.

B Ad es. per un valore nominale della tensione di alimentazione pari a 400Veq, lo
soglia di allorme rimane fissata a circa 526Vcc.

i L'cllarme in oggetto & escludibile con il par. C156.

8§.1.10 AO0171: INDUTTANZA AUTOTARATURA FUORI TOLLERANZA

A011 L out of L A011 - L out of Range
Range Rl L'induttanza corrispondente alla caduta induttiva equivalente P104 (Ldl/dt Pred)
trovata con l'autotarature di corrente & ol di fuori del range ammesso.

8.1.11 AO12: FREQUENZA ALIMENTAZIONE FUORI TOLLERANZA

AO12 Frequency A012 - Frequency out of Range
out of Range La frequenza MOO8 (MFreq) della rete di climentazione & salita sopra il valore di 70
Hz, oppure ¢ scesa softo il valore di 40 Hz. L'allarme in oggetto pud scaturire solo
con l'ingresso digitole di ENABLE attivato. Per I'allarme in oggetto & programmabile
I'autoreset continuo tramite il par. C093.
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8.1.12 AOC13: ANOMALIA SINCRONISMI

sk A013 - Missing Synchronization ) }
Anomalia ai circuiti che forniscono i segnali di sincronismo della tensione trifase di
€ alimentazione. L'allarme in oggetto pud scaturire solo con lingresso digitale di
2 ENABLE oftivato, e per esso & programmabile I'autoreset continuo con il par. C093.

AQ13 Missing
Synchrenization

8.1.13 AOT4: RESISTENZA AUTOTARATURA FUORI TOLLERANZA

A014 R out of
Range

& AO14 - R out of Range
8 Lo resistenza corrispondente alla caduta resistiva equivalente P103 (Rxl Pred) trovata
B con |'auiotaratura di corrente & al di fuori del range ammesso.

8.1.14 AO15: COPPIA IN AUTOTARATURA DI CORRENTE

A015 - AutoTune Error ]
| Durante 'autotaratura di corrente PO01=1 il motore ha una coppia sufficiente a
 ruotare con un valore di MOO1 (nFdbk) superiore a circa I'1.5%, eventualmente a |
¥ causa del magnetismo residuo anche con eccitazione scollegata.

| Oppure, durante |'ouiotaratura dello caduta resistiva di armatura POO1=3 il motore
ha una coppia sufficiente o ruotare con un valore di MOOT (nFdbk) superiore o circa
I'1.5% in refroczione da dinamo tachimetrica o encoder, o superiore al 10% in
retroazione di armatura, eventualmente o causa del magnetismo residuo anche con
| eccitozione scollegata.

In questo caso, per riuscire od eseguire |'cutotaratura occorre quindi bloccare
& meccanicamente il motore.

A015 AutoTune
Error

e.1.15 AOT16: SOVRATENSIONE DI ALIMENTAZIONE

AQ16 Mains
OverVoltage

B A016 - Mains OverVoliage

§ Il valore dello tensione di alimentazione della sezione di potenza M009 (Vmains) ha
superato il minore tra i due seguenti limiti: 1} la tensione massima applicabile
| (programmata in fabbrica) aumentata del 10% e 2) la tensione nominale (C030)
8 cumentata del 20%. L'allarme in oggetto pud scaturire solo con l'ingresso digitale di

ENABLE attivato, ed esso & ritardabile con il par. C141 ed escludibile con il par.
C157.

8.1.16 AQ17: SOTTOTENSIONE DI ALIMENTAZIONE

A017 Mains A017 - Mains UnderVoltage
UnderVoltage Il valore della tensione di alimentazione della sezione di potenza M0O09 (Vmains) &
scesa softo il limite della tensione nominale (C030) diminuita del 15% nel caso di
convertitori in grado di rigenerare energia in rete (2° e/o 4° quadrante abilitato),
oppure diminuita del 20% nel caso di convertitori non in grado di rigenerare energia
in rete (2° e 4° quadrante disabilitati). L'allarme in oggetto pud scaturire solo con
I'ingresso digitale di ENABLE attivaio, ed esso & ritardabile con il par. C141 ed
escludibile con il par. C157. Per l'allarme in oggetto & progrommabile I'autoreset
continuo tramite il par. C093.
L'eventuale ritardo impostato con il par. C141 & ativo solo se la fensione di
alimentazione non scende sotto ai 3/4 del valore di soglia (I'85% oppure '80% del
valore nominale, o seconda dei casi) ed inolire se nel frattempo non ¢'& unc
frenatura con rigenerazione in corso: in ogni aliro caso, l'allarme & immediato.
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8.1.17 AO018: AUTOTARATURA INTERROTTA

eies AO18 - AutoTune Interrupted ,
Durante I'avtotaratura di corrente si & avuta un’inferruzione dell’operazione, in
== seguito allo disaltivazione dell’'ingresso digitale di ENABLE.

A018 AutoTune
interrupted

8.1.18 AQT9: LIMITAZIONE IN AUTOTARATURA DI VELOCITA

A019 AutoTune A019 - AutoTune Limitation
Limitation Durante I'autotaratura di velocitd il convertitore & andato in limite di corrente. Ll

8.1.1¢9 A020: ALLARME ESTERNO 1

A020 External A020 - External Failure 1
Failure 1 E aperto I'ingresso digitale configurato ponendo uno dei par. C130 ... C135 al

valore 10:ExtFailure 1.

8.1.20 AO21: INTERVENTO PROTEZIONE TERMICA MOTORE

A021 Motor A021 - Motor It Trip
12t Trip Il motore & andato in sovrotemperatura. L'intervento & legato ai velori programmati
sui par. CO01 (MotThrshold) e C002 (MotThConst).

Dopo l'insorgere dell’allarme in oggetto, occorre di norma che trascorranc alcuni
NOTA oA . ‘
minuti prima di poterne effettuare il reset.

8.1.21 AQ22: INTERVENTO PROTEZIONE TERMICA CONVERTITORE

A022 Drive
It Trip

BB AO22 - Drive It Trip
Bl || convertitore & andato in sovratemperatura. L'intervento & legato ai valori
I progrommati in fabbrica per il convertitore.

8.1.22 A023: LIMITAZIONE DELLA CORRENTE MINIMA DI
DEFLUSSAGGIO

A023 Ifld A023 - Ifld Underlimited

Underlimited Nel corso della regolazione dinamica in deflussaggio 'allarme interviene nel caso in
cui la corrente di campo regolata, all’aumentare della velocite del motore, non
possa pit ulteriormente diminuire perché bloccata dal valore minimo ad essa
imposto dal par. CO16 (IfldMinlim), al di sotto del quale essa non pud scendere.
Possibili cause dell’infervento del presente allarme, che & soggetio ad un ritardo
interno di 500ms, possono essere o un valore troppo alto programmato sul par.
CO16 oppure una velocita eccessiva del motore. L'intervento di tale allarme pone a
zero il valore della corrente di campo. Vedi anche il capitolo REGOLATORE DI
CAMPO.
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8.1.23 AG24: EEPROM MANCANTE O NON PROGRAMMATA

A024 Missing FE A024 - Missing or blank EEPROM

or blank EEPROM gk L'ollarme interviene quando, all’alimentazione dell’'apparecchiatura, si verifica uno
E®= dei seguenti casi:

8 . |'EEPROM & assente.

b. L'EEPROM & non programmata.,

jilial Vedi onche il capitolo COPIATURA PARAMETR

ATTENZIONE | presente allarme non & cancellabile. E necessario contattare Ghisalba

8.1.24 AQ25: PARAMETRI AREA DI LAVORO EEPROM ALTERATI

A025 EEPROM B A025 - EEPROM WorkArea Failure

WorkArea Failure j || confenuio di qualche zona dell’area di lovoro dell’EEPROM risulta alterato. In tal

caso occorre effettuare il reset dell’allorme. Successivamente comparira il warning

i V006 oppure W008: si vedano le corrispondenti sezioni per conoscere le azioni da
W intraprendere.

eae Vedi anche il capitolo COPIATURA PARAMETRI.

8.1.25 A0O26: PARAMETRI AREA DI BACKUP EEPROM ERRATI

AD26 EEPROM A026 - EEPROM BackupArea Failure

BackupArea Fail. Il contenuto di qualche zona dell'area di backup dell’EEPROM risulta alterato.
In tal coso occorre effeftuare il reset dell'allarme. Successivamente comparira il
warning W007 oppure W009: si vedano le corrispondenti sezioni per conoscere le

azioni da intraprendere. Vedi anche il capitolo COPIATURA PARAMETRI.

8.1.26 AQ27: COMUNICAZIONE SERIALE INTERROTTA

A027 Serial A027 - Serial Link Failure
Link Failure Tale allerme interviene se il convertitore, nel corso del collegamento via seriale con |l
master, non riceve alcun messaggio valido entro il tempo programmato (time out) sul
par. C142 (A027(Slink)). Il protocollo di comunicazione sericle scelto per i

convertitori del iipo CNP & il MODBUS secondo il modo di trasmissione RTU.
L'allarme pud eventualmente verificarsi solo nel caso in cui la comunicazione seriale
sio selezionata o come possibile sorgente dei riferimenti o come possibile sorgente
dei comandi, quando cioé almeneo uno dei par. C105 ... C108 (RefSelx) oppure uno
dei parametri C110 ... C112 (SeqSelx) & programmato al valore 3:Serial Link.
L'allarme in oggetto & escludibile con il par. C158.

8.1.27 A028: COLLEGAMENTO CON IL BUS DI CAMPO INTERROTTO

AD?28 FieldBus A028 - FieldBus Failure
Failure Tale allarme interviene se il convertitore, nel corso del collegamento tramite il bus di
campo con il master, non riceve alcun messaggio valido entro il tempo

programmato (fime out) sul par. C143 (A028(FBus)). L'allarme pud eventualmente
verificarsi solo nel caso in cui il bus di campo sia selezionato o come possibile
sorgente dei riferimenti o come possibile sorgente dei comandi, quando cioé almeno
uno dei par. C105 ... C108 (RefSelx) oppure uno dei parametri C110 ... C112
(SegSelx) & programmato al valore 4:FieldBus. L'allarme in oggetto & escludibile con

il par. C159.
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6.1.28 A029: ALLARME ESTERNO 2

AD29 External A029 - External Failure 2
Failure 2 E aperto I'ingresso digitale configurato ponendo uno dei par. C130 ... C135 d
valore 17:Ext Failure 2.

8.1.29 AQ30: ALLARME ESTERNO 3

A030 External A030 - External Failure 3 ]
Failure 3 E aperto I'ingresso digitale configurato ponendo uno dei par. C130 ... C135 dl
valore 18:Ext Failure 3.

8.1.30 AO031: DATI INTERNI AREA DI LAVORO EEPROM ALTERATI

[A031 Internal AD31 - Infernal EEPROM Failure
EEPROM Failure All'alimentazione dell’apparecchiatura, i dati interni contenuti nell’area di lavoro
della EEPROM, non accessibili all’'utente, sono risultati non integri. Vedi anche il

capitolo COPIATURA PARAMETRI

“' ATTENZIONE Il presente allarme non & cancellabile. E necessario contattare Ghisalba.

8.1.31 AQ32: RESET MICROCONTROLLORE

A032 uC A032 — uC Reset
Reset L'esecuzione del programma di controllo dell‘apparecchiatura & stata interrofta dal
microcontrollore stesso, a seguito di un'istruzione non velida letta dalla memoria
FLASH. In tal caso & sufficiente effettuare il reset dell’allarme.

8.1.32 AO033: ALLARME NON RICONOSCIUTO

A033 Unknown A033 - Unknown Failure
Failure E stato memorizzato un fipo di allarme non incluso tra quelli riconosciuti. In fal caso
& sufficiente effettuare il reset dell’allarme

8.1.33 ULTERIORI SEGNALAZIONI DI ALLARME

Normalmente tale scritta compare solo per un istante nel momento in cui la scheda di
comando ES800 alimenta per la prima volta lo tastiera: se tale messaggio non
POWER ON . . o : : .
scompare ma permane sul display, cid sta ad indicare che la tastiera viene alimentata
ma la comunicazione con lo scheda di comando & interrotfta.
** ERROR# 1 =* Tale messaggio compare in corrispondenza alla scadenza di un time out, ad indicare
LINK MISMATCH che il microcontrollore a bordo della tfastiera ha segnalafo, ad un cerfo punto,
I'inierruzione della comunicazione con la scheda di comando ES800.

In entrambi i casi suddetti, se olire ad uno dei due messaggi sulla fastiera, sui due display a sefte segmenti della
scheda compaiono i simboli 88, o in generale altri simboli che non siano il simbolo 00 del Drive OK o due cifre
lompeggianti indicanti un allarme o due cifre fisse indicanti un warning, allora in quel caso occorre sosfituire la
scheda comando ESB00 poiché probabilmente & guasta.
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8.2 PARAMETRI BI AVVERTENZA

Si trafta di visualizzazioni che compaiono nella pagina Status del display per indicare che si & verificata
una deferminaia condizione, senza che cid abbia messo in blocco I'apparecchiatura.
Essi vengono individuati dalla lettera W seguita dal numero del parametro.

8.2.1 WQO02: PERDITA RETROAZIONE DI VELOCITA

WO002 Speed Fdbk E \W002 - Speed Fdbk switched to Varm

Switched to Varm

¥ Do refroazione di dinamo tachimetrica o encoder il convertitore & passato @
B retroozione di armatura.

| All’apertura dei contatti di marcia, il warning scompare ed il tipo di retroazione torna
i od essere quello valido prima che intervenisse lo switch automatico.

8.2.2 WQO03: LIMITE HARDWARE DI CORRENTE NON AL MASSIMO

WO003 Imax [T2] Il \WO003 - Imax [T2] <100%

< 100%

LF Se sul display compare il warning W003 (Imax[T2] <100%), cid sta ad indicare che il
B irimmer T2 della scheda comando ES800 NON & ruotato completamente in senso
orario. |l trimmer in oggetto rappresenta una limitazione hardware della corrente di
armatura, e la suddefta & una posizione errata, poiché causerebbe una discordanza
E tra i vari valori impostati del limite di corrente (e visualizzati dal display) e la massima
corrente di armatura ofienibile, nel senso che quest'uliima risulterebbe inferiore al
dovuto.

In questo caso occorre quindi ructare il trimmer T2 in senso completamente orario: a
questo punto il warning scompare. Il trimmer in oggetto & sul bordo destro della
scheda ESB00, in prossimita dei due display a sefte segmenti visibili dalla piccola
| cpertura sul coperchio del convertifore, Il trimmer pud essere uiilizzato solo dal
B personcle del Service per ridurre temporaneamente tfuti i limiti di corrente in
# occosione di prove partficolari, ma alla fine va poi losciato nella posizione
| corrispondenie ol massimo.

8.2.3 WOO04: RIPARTENZA IN SICUREZZA DOPO UN RESET ALLARME

W004 Open-Close f WO004 - Open-Close ENABLE fo run

ENABLE to run Nel caso si sia programmato il par. C094 (StartSofety) al valore 1:Yes, e si sia
B8 cffettuato il reset (manuale o automatico) di un allarme precedentemente intervenuto,
allora il presente warning sto ad indicare |'operazione da compiere per poter

ripartire. Esso sparisce con "apertura dell'ingresso di ENABLE.

8.2.4 WOO05: RIPARTENZA DOPO ARRESTO DI EMERGENZA DA TASTIERA

WO005 Open-Close W005 - Open-Close START to run

START to run B Nel caso si sia effeftuato un arresto di emergenza framite il tasto “STOP” (con il par.
B 103 (EmergStop) programmato allo scopo), allora il presente warning sta cd
indicare I"operazione da compiere per pofer ripartire. Esso sparisce con I'opertura

dell’ingresso di START.
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8.2.5 WQOGO6: VALORI DI BACKUP IN RAM

§ & \W006 - Backup parameters used
BN || presente warning pud comparire dopo aver effeftuato il reset dell’Allarme A025
= (EEPROM WorkArea Failure), e sta ad indicare che nella RAM sono stali caricati i
§ valori di backup. A patio che tali valori siano quelli richiesti (ciod a patto che, nel
caso sia gid avvenuta la messa in servizio, si sia poi anche immesso il comando
[ P002 — 2:WorkAreaBackup), in generale cid non pone problemi alla messa in
s morcio dell’apparecchiatura, salve il ripresentarsi dell'allarme alla successiva
l ricccensione. Si raccomanda quindi di riscrivere I'area di lavoro della EEPROM
effettuando il ripristino dei valori di backup con il comando P002 — 3:Backup
| Restore (a questo punto il warning scompare).

= Vedi anche il capitolo COPIATURA PARAMETRI,

WO006 Backup
parameters used

8.2.6 WQOO7: VALORI DI DEFAULT IN RAM

WO007 Default WO0O07 - Default parameters used

parameters used Il presente warning pud comparire dopo aver effettuato il reset dell’Allarme A026
(EEPROM BackupArea Fail.), e sta ad indicare che nellc RAM sono stati caricati |
valori di default. In generale, ¢id pofrebbe porre dei problemi alla messa in marcia
dell'apparecchiatura. E allora necessario reinserire i valori di default con il comando
PO02 — 1:DefaultRestore. Inolire, nel caso sia gid avvenuta la messe in servizio,
occorre poi anche variare manualmente, salvando sull’area di lavero della EEPROM,
tutti quei parametri di cui si era preso nota al termine della messa in servizio. Allg
fine, si raccomanda in ogni caso di copiare tali valori anche nell’area di backup con
il comando P002 — 2:WorkAreaBackup (a questo punto il warning scompare).
Vedi anche il copitolo COPIATURA PARAMETRI. J

8§.2.7 WO0O08: PARAMETRI AREA DI LAVORO EEPROM ALTERATI

[ /008 - EEPROM WorkArea Failure

il [ presente warning pud comparire dopo aver effettuato il reset dell’Allarme A0Z5
(EEPROM WorkArea Failure), e sta ad indicare che non & stato possibile duplicare
I'area di lavoro nell’arec di backup della EEPROM a causa dell alterazione dei valori
della prima. In generale, cid non pone problemi alla messa in marcia
dell'apparecchiatura, salvo il ripresentarsi dell’allarme alla successiva riaccensione.
Si raccomanda quindi di reinserire i valori di default con il comando PO02 —»
1:DefaultRestore (o questo punto il warning scompare). Inolire, nel caso sia gid
avvenuta la messa in servizio, occorre poi anche variare manualmente, salvando
sull'area di lavoro della EEPROM, tutti quei parametri di cui si era preso nota al
termine della messa in servizio. A questo punto si pud reimmettere il comando PO02
— 2:WorkAreaBackup.

@ Vedi anche il capitolo COPIATURA PARAMETRI.

WO008 EEPROM
WorkArea Failure
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§.2.8 WO09: PARAMETRI AREA DI BACKUP EEPROM ALTERATI

WO008 EEPROM & WO009 - EEPROM Bc:lckup Area Fail.

WorkArea Failure i || presente warning pud comparire dopo aver effettuato il reset dell’Allarme A026
B (EEPROM BackupArea Fail.), e sta od indicare che non & stafo possibile riscrivere
# I'area di lavoro con il contenuto dell’area di backup della EEPROM, a causa
dell’alterazione dei dati di quest'ultima. In generale, cid non pone problemi alla
messa in marcia dell’apparecchiatura, ma & comunque consigliabile, nel caso in cui i
s Valori salvati nell’area di lavoro non siano quelli richiesti, reinserire i valori di default

con il comande P002 — 1:DefauliRestore. Successivamente, occorre variare
B manualmente, salvando sull’area di lavoro della EEPROM, tutti quei parametri di cui
fl si era preso nota al termine della messa in servizio. Infine si raccomanda di copiare
& fali valori anche nell’area di backup con il comando P002 — 2:WorkAreaBackup (a
| questo punto il warning scompare).

Vedi anche il capitolo COPIATURA PARAMETRI.

9 CARATTERISTICHE EMC E FILTRO IN INGRESSO

La norma di prodotto EMC per gli azionamenti elettrici fa riferimento a sistemi che comprendono motori e
relativi convertitori, nonché la parte riguardante I'alimentazione ed i circuiti ausiliari.

La norma definisce i requisiti di immunita e di emissione per gli azionamenti elettrici, stabilendo una serie
di prove applicabili a:

- azionamenti completi (PDS - power drive system) composti da motore e relativo drive, compresi
trasduttori e sensori;

- gruppi di conversione completi (CDM - complete drive module) composti da azionamenti privi di motore;
- convertitori (BDM - basic drive module) comprensivi sia della parte di regolazione e conirollo che della
parte di potenza.

La norma definisce una suddivisione in ambienti e modalité di distribuzione commerciale per i quali gli
azionamenti devono essere, o meno, corredati di dispositivi opzionali di filtraggio RFI:

PRIMO AMBIENTE Ambiente che comprende le utenze domestiche ed anche le utenze
industriali collegate direttamente, senza trasformatori intermedi, @ una
rete di alimentazione eleftrica a bassa tensione che alimenta edifici
adibiti o scopi domestici.

SECONDO AMBIENTE Ambiente che comprende tutte le utenze industriali diverse da quelle
collegate direttamente a una rete di alimentazione eleftrica a bassa
tensione che alimenta edifici adibiti o scopi domestici.

DISTRIBUZIONE NON RISTRETTA | Modalita di commercializzazione in cui I'azionamento viene fornito ad

(UNRESTRICTED utilizzatori anche privi di competenza specifica EMC
DISTRIBUTION])
DISTRIBUZIONE RISTRETTA Modalita di commercializzazione in cui l'azionamento viene fornito solo

(RESTRICTED DISTRIBUTION) | ad utilizzatori competenti in materia EMC

Per quanto riguarda 'utilizzo di filtri RFI per I'attenuazione delle emissioni condotte a radiofrequenza, la
norma di prodoto prevede prescrizioni differenti a seconda dell’'ambiente in cui I'azionamento viene
installato e del fipo di distribuzione commerciale.

»
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Primo ambiente

Gli apparecchi da collegare ad una rete pubblica di alimentazione elettrica a bassa tensione che alimenta
anche edifici adibiti a scopi domestici dovranno essere conformi ai limiti sequenti:

DISTRIBUZIONE NON RISTRETTA, | < 25A

Taglia Banda di frequenza Quasi-picco Media
Azionamento elettrico 0,15 <f<0,5MHz Da 66 a 56dB(uV) Da 56 a 46dB(uV)
di bassa potenza 0,5<f<5,0 56 46
(I < 25A) 5,0<f<30,0 60 50

Corrispondono ai limiti di EN55011 gr.1 ¢l.B - EN55022 ¢l.B - VDEO875G

DISTRIBUZIONE NON RISTRETTA, | = 25A

Taglia Banda di frequenza Quasi-picco Media
Azionamento elettrico 0.15<f<0.5MHz 79dB(uV) 66dB(uV)
a media potenza 0.5<f<5.0 73 60

(1= 25A) 5.0=<{<30.0 73 60

Corrispondono ai limiti di EN55011 gr.1 cl.A - EN55022 cl.A - VDEO875N

DISTRIBUZIONE RISTRETTA, | < 25A

Taglia Banda di frequenza Quasi-picco Media
Azionamento elettrico 0.15<f<0.5MHz 79dB{uV) 66dB{nv)
di bassa potenza 0.5<f<50 73 60

(I < 25A) 5.0<1<30.0 73 60

Corrispondono ai limiti di EN55011 gr.1 cl.A - EN55022 cl.A - VDEOS875N

DISTRIBUZIONE RISTRETTA, | = 25A

Taglia Banda di frequenza Quasi-picco Media
Azionamento elettrico 0.15 <1< 0.5MHz 79dB(uV) 66dB(uv)
a media potenza 0.5<f<5.0 73 60

(1> 254 5.0<1<30.0 73 460

Corrispondona ai limiti di EN55011 gr.1 cl.A - EN55022 cl.A - YDEQ875N

NOTA. Le norme EN55011 e 55022 sopraccitate definiscono i limiti ed i metodi di misura delle
caratteristiche di radiodisturbo di determinate categorie di prodotti.

In particolare:

EN55011/ IEC CISPR11: Limiti e metodi di misura delle caratteristiche di radiodisturbo degli apparecchi
industriali, scientifici e medicali (ISM).

EN55022/ IEC CISPR22: Limiti e metodi di misura delle caratteristiche di radiodisturbo prodotto dagi
apparecchi per la tecnologia dell’informazione (ITE).

I limiti per le emissioni condotte degli apparecchi ISM appartenenti al gruppo 1 classe A della EN55011
corrispondono a quelli degli apparecchi ITE appartenenti alla classe A della EN55022 ed analogamente i
limiti per le emissioni condotte degli apparecchi ISM appartenenti al gruppo 1 classe B della EN55011
corrispondono a quelli degli apparecchi ITE appartenenti alla classe B della EN55022.
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Di seguito vengono riportati i filtri consigliati per i vari modelli di convertitore, nei casi in cui si renda
necessaria la loro instaliazione.

Se l'effettiva tensione di alimentazione della sezione di potenza del converitore

risulia superiore clla tensione nominale del filiro, consuliare Ghisalba.

Modello Tino filiro Tensione nominale filtro | Corrente nominale filiro Codice filtro
convertitore P 50/60Hz @ Tambh=40°C

DCNP.10 FX12 3x12A AC1710213
DCNP.20 FX20 3 X 20A AC1710221
DCNP.40 FX50 3 x 50A AC1710506
DCNP.70 FX65 480V 3 x 65A AC1710706
DCNP.100 FX90 3 x 90A AC1710906
DCNP.150 FX120 3 x 120A AC1711106
DCNP.180 FX150 3 x 150A AC1711306
DCNP.250 FX210 3 x 210A AC1711606
DCNP.350 FLTA-B 2807 3 x 280A AC1711805
DCNP.410 FLTA-B 3607 460V 3 x 360A AC1712005
DCNP.500 FLTA-B 500T 3 x 500A AC1712405
DCNP.600 FLTA-B 5007 3 x 500A AC1712405
DCNP.750 FLTA-B 6007 660V 3 x 600A AC1712p10
DCNP.900 FLTA-B 7507 460V 3 x 750A AC1713p15
DCNP.200 FLTA-B 750T 660V 3 x 750A AC1713p10
DCNP.1200 FLTA-B 100Q0T 460V 3 x 1000A AC1713410

Non collegare convertitori AC/DC senza filiri RFI o reti pubbliche di

provocare interferenze a radiofrequenza,

ATTENZIONE distribuzione a bassa tensione di zone residenziali, in quanto possono

Il filtro va inserito tra l'indutanza trifase di commutazione L e l'ingresso del
convertitore alle barre L1-2-3. | cavi di collegamento tra filiro e convertitore
devono essere il pit corti possihile.

NOTA

Secondo ambiente

Per le apparecchiature destinate ad essere collegate a una rete industriale di alimentazione elefirica a
bassa tensione o a una refe pubblica che non alimenta edifici adibiti a scopi domestici, attualmente la
norma di prodotto non prevede limiti per le emissioni condotte ed irradiate a radiofrequenza.

Quindi, per il secondo ambiente lo norma di prodotto permette I'utilizzo di azionamenti senza filtri RFI
aggiuntivi. Deve essere comunque cura dell'installatore accertarsi che non sussistano problemi di
compatibilita elettromagnetica con le altre apparecchicture presenti nell’impianto.
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T0 PARAMETRI UTENTE DIVERSI DAL DEFAULT

PAR. ; Significato ! dY;:lc;s‘e i Vollrc?re PAR. : Significato I l\/o|ore Vc:ll(?re

i default modificato ' di default modificato
POO3 Proglevel 0:Basic P058 Clim 50 %
PO04 FirstPage 0:Siatus P0O59 dl/dtMax 40 %/ps
PO05 FirstParm Select (—P006) P0O60|  OverLimA 100 %
PO064| MeasureSel ARG, X ¥ PO61 OverlLimB 100 %
PO10|  nFdbkMax 2500 RPM P062| TFullOvLim 2.00s

400V
PO11 VarmMax BHER PO70 KpSpeed 4.00

460 V

(CNPU)
PO12| SpdDmndPol 0:Bipolar PO71 TiSpeed 1.00 s
P013 nMaxPos 100 % PO73| KpSpdAdapt 4.00
PO14 nMinPos 0% PO74| TiSpdAdapt | 1.00 s 1
PO15| nMaxNeg 2100 % PO76| KpSpeed2 | 4.00
PO16 nMinNeg 0% PO77 TiSpeed? 1.00 s
PO30| RampUpPos 0.000 s PO79| KpSpdAdapt? 4.00
P031| RampDnPos 0.000s POB0O| TiSpdAdapt2 1.00s
P032| RampUpNeg 0.000 s P082 AdaptCirl 0:No
P033| RampDnNeg 0.000 s PO83 Verr] E 500 %
P034{ RampStopPos 0.000 s POB4 Verr2 1.00 %
P0O35| RampStopNeg 0.000 s . PO85| TiRampScale x
P036| RampUplog 0.000s | P84 ArmatureCmp 100% |
PO37| RampDnlog 0.000s |PO87|  VerrOffset 0.000% |
P0O38 InitialRndg 0.0s PO88 Rxl oV |
P039| FinalRndg 0.0s P100|  KpCurr 200 |
P040| UpDnRefRamp 10.00 s P101 TiCurrDisc 1.30 ms
PO50 Nim1A 100 % P102| TiCurrCont 32.0 ms
. 100 % (CNPR)
PO51 im18 P103 Rxl Pred 70.92V |
0 % (CNPU)
PO52 lim2A 100 % P104 Ldl/dt Pred 0.707 V
. 100 % (CNPR) |
PO53 llim2B P110 KpFld 2.00
0 % (CNPU)

PO54 | Speed 12 100 % P11 TiFld 100 s
PO55 llimHyper 100 % P120 VretPol 0:Bipolar
PO56| SpeedHyper] 100 % P121 VrefBias | 0.000%
PO57| SpeedHyper2 100 % |P122 f VrefGain | 100.0 %
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Valore

i N ‘ Valore i Valore | R i Valore
| PAR. Significaio . ‘ - PAR. Significato | ) »
! : di default | modificato i | - didefault | modificato
P123 IrefPol 0:Bipolar | P178| MDO20fDly |  0.000s |
P124 IrefBias 0.000 % { P179| MDO2Level 3%
P125 IretGain 100.0 % | P180| MDO2Hyst 2%
P126| AninlPol | OBipolar | SYET| MBOTlegle | OTommall
| Open
P127|  Anin1Bias 0.000 % P182| MDO3Cfg |2:larm Threshold
P128| Anln1Gain 100.0 % P183| MDO30OnDelay 0.000 s
P129 Anln2Pol 0:Bipolar P184| MDO3OfDly 0.000s
P130|  Anln2Bias 0.000 % P185| MDO3Level 50 %
P131 AnIn2Gain 100.0 % P186| MDO3Hyst 2%
P132|  Anln3Pol Bibipclar P187| MDO3Logic O:“grm‘””y
| pen
P133 AnIn3Bias 0.000 % P188 MDO4Clg 5:Drive Running | ’
P134| AnIn3Gain 100.0 % P189 | MDO4OnDelay 0.000 s |
P150| AnOut1Cfg 0:0 Volt P190| MDO4OFDIy 0000s | '
P151| AnOutlBias 0.000 % 'P191| MDOA4Level 5% 1
P152| AnOut1Gain 100.0 % [P192| MDO4Hyst 2% ; ;
; . I |
P153| AnOut2Cig 0:0 Volt P193| MDO4Logic 0'%””“'” j !
pen ‘ |
P154| AnOui2Bias 0.000 % \P194| MDO5Clg 4:CurrLimitation ]
'P155| AnOut2Gain 100.0 % P195 | MDO5ORDelay 0.000s |
: 0:Bipolar | ; ‘
? | [CNPR ’ !
'P156 IOutPol | ( i ) P196| MDO5OfDly 0.000s |
:Positive only ;‘
(CNPU) | ]
P157| AnOut1Pol 0:Bipolar P197| MDOS5Level 50 %
|P158|  AnOut2Pol 0:Bipolar P198| MDOS5Hyst 2 % j
; !
P170| MDOICHg | O:Drive OK P199| MDOsLogic | Oormely
pen |
|P171| MDO10nDelay 0.000 s P211| PresetSpd] 500% | |
'P172| MDO10O#Dly 0.000 s P212| PresetSpd2 200% |
P173| MDO1Level 50 % P213| PresetSpd3 | 10.0 % |
P174| MDO1Hyst 2 % P214| PresetSpd4 i 0.00 %
P175| MDOIllogic | O:hormally P215| PresetSpd5 -5.00 %
Open
1:Speed
P176| MDO2Cfg P216| PresetSpdé -20.0 %
Threshold | i
P177 | MDO20nDelay 0.000 s : %PQ] 71 PresetSpd7 -10.0 % i |
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» o e i Valore Valore | - I Valore Valore
PAR. Signiticato | ) - R. Significato ]
| di default modificato di default modificato |
‘ I 0
p22Y| JogSelest | r-ommun C072| EncoderPls 1024 pls/R
: \ Ramps
p222 Jogl 5.00 % C074 Tach Volts 60V /1000 RPM
P223 Jog?2 -5.00 % C090|  AutoReset Ofimes |
P224 Jog3 0.00 % C091| AutoResTime 300 s
30.0° (CNPR |
P230 AlfaMin ( ) C092| PwrOnReset 0:No
25.0° (CNPU)
P231 AlfaMax l 150.° C093| MainsReset 1:Yes
P240| LowPassCnst % 0.00 ms C094|  StartSafety 0:No
P250| UpDnRefPol : 0:Bipolar C100| LocRemSel 0:Enabled
P251| UpDnRefMem | 1:Yes C101]  PwrOnTime 10.0 s
C000 Inom 100 % C102| ZeroingTime 200.0 ms
CO01| MotThrshold 110 % C103| EmergStop 1:Excluded
C002| MotThConst 300s C105 RefSell 1:Terminal
C010 IfldNom 10.0 % C106 RefSel2 0:Disabled
C011| BaseSpeed 33 % C107 RefSel3 0:Disabled
C012|  BaseVarm 1000 V C108 RefSel4 0:Disabled
C014| FldEcolevel 10 % C110/ SeqgSell 1:Terminal
C015| FldEcoDelay 240 s C11 t SeqSel2 } 0:Disabled
CO16|  IfldMinLim 25 % C112|  SegSel3 | 0:Disabled |
C017| FldFrcLevel 100 % C120/  AnIni1Cfg | O:Excluded |
C018|  FldFrcTime 10.s | C121]  Ann2Cfg | O:Fxcluded |
C030| VmainsNom 400V i c122 Anln3Cfg | :Excluded
C050{ SpdlLoopSel 1:Pl operating C130 MDI1 Cfg 0:Reset
C051| CurrLoopSel 0:Pl operating C131 MDI2Cfg 12:JogA
C052| FldLoopSel 0:Pl operating | C132 MDI3Cfg 13:JogB
C060| 1stQ-FwdMot 0:Enabled C133 MDI4Cfg 1:Preset Speed A
C061| 2ndQ-RevReg 0:Enabled C134 MDI5Cfg 4:Clim
0:Enabled
(CNPR)
C062| 3rdQ-RevMot . C135 MDI6Cfg 5:Reverse
1:Disabled ]
(CNPU) | |
0:Enabled | F
(CNPR) l |
C063| 4thQ-FwdReg . C141| AO016/7(VAC) | 1000 ms
1:Disabled i l
(CNPU) |
; = l i
C070| nFdbkSelect Z'TaCh\?U *250 C142| A027(Slink) | 1.00s
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o . ! Valore ' Valore i o g o Valore Valore
Significato | . et PAR. | Significato . .
| didefault | modificato g di default | modificato
C143| A028(Fbus) |  1.00s | C159| A028[Fbus) | 1:Excluded
Ci150f ADO1 (Fid) 0:Included i EC“IéO DevicelD i #1
C151| A004(Load) O:Included C161 BaudRate 9600 bps
C153] A006(fUnst) O:included C162 Parity 0:None
C154| A007(Mains) | O:ncluded | C163| BaseAddress 40
C155| A008(nFdbl] 0:Included C164| RTUTimeOut 300. ms
C156| A010(ArmOV) 0:Included C165| Rx—TxDelay 0.00 ms
C157| AQ16/7(VAC) O:Included | C170 LoadType 0:Motor
C158]  A027(SLink) 1:Excluded | ! |
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