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1 Fundamentos Instrugdes de uso
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Fundamentos

Informagdes de segurancga

Geral

Os aparelhos de que tratam estas instrugdes séo parte integrante de instalagbes para campos de
aplicacéo industriais. Eles foram fabricados de acordo com normas técnicas reconhecidas.

Todos os servigos relativos ao transporte, montagem, instalagao, colocagdo em funcionamento,
manutengao e reparos devem ser executados por pessoal qualificado.

Pessoal qualificado no ambito das indicagdes técnicas de seguranca desta documentagao sdo
pessoas autorizadas a realizar cada uma das atividades necessarias de acordo com os padrées
técnicos de seguranga, e capazes de reconhecer possiveis perigos e evita-los. Vocé devera estar
muito bem familiarizado com as adverténcias no aparelho e as indicagdes de seguranga destas
instrucdes de uso.

Para a execucao de servicos em instalagdes de corrente de alta tensdo ha a regulamentacéo,
entre outras na DIN EN 50110-1 (antiga DIN VDE 0105) ou IEC 60364-4-47 (VDE 0100 parte 470)
que a proibe por parte de pessoas nao qualificadas.

u Corrente de fuga
A corrente de fuga dos atuadores geralmente é maior que 3,5 mA. Por isso, é necessaria uma
instalagdo fixa conforme a IEC 61800-5-1.

= Disjuntor de corrente de falha ou dispositivo de monitoramento
No condutor de aterramento de protecdo, uma corrente continua pode ser gerada através de
um conversor de frequéncia integrado.
Se na rede for usado um disjuntor diferencial residual (DDR) pré-conectado ou um monitorador
de corrente residual (MCR), entdo esse devera ser do tipo B.

A operacéo perfeita e segura pressupde o transporte correto, 0 armazenamento conforme,
a montagem e a colocagé@o em funcionamento cuidadosas.

Este € um produto de disponibilidade limitada conforme IEC 61800-3.
Este produto pode causar interferéncias em ambiente residencial, e nesse caso pode ser
necessario que a entidade operadora tome medidas correspondentes.

Observar em especial:

m o0s dados e indicagdes técnicas sobre a utilizagao permissivel (condi¢cdes para montagem,
conexdo, ambientais e para operagdo), que constam no catalogo, nos documentos do pedido,
nas instrugdes de uso, nas indicagdes nas placas e na documentagao restante do produto;

® as regulamentacdes gerais de montagem e de seguranga;

as determinacdes e exigéncias locais e relativas a instalagao;

as condigbes ambientais, principalmente a carga de oscilagao gerada pela montagem do atuador
em uma guarnigdo com vibragoes;

o emprego correto de ferramentas, dispositivos de elevacao e de transporte;

a utilizagédo de equipamento individual de prote¢do, em especial em ambientes com temperaturas
altas e possiveis altas temperaturas de superficies junto ao atuador.

Adverténcias localizadas no aparelho

Perigo de esmagamento. Ao apertar a manivela ou
a roda manual, prestar atencéo para ndo esmagar
a mao ou os dedos, veja figura.

Vale para aparelhos da série 2SA7.5/6/7/8: Indica qual
lubrificante foi utilizado, veja também 14.2 Prazos
para lubrificacdo e lubrificantes” na pag. 103.

Superficie quente. Adverténcia para temperaturas
altas da superficie (causadas por temperaturas
ambientes altas e acionamentos frequentes e tempos
longos de acionamento).

Fig.: Perigo de
esmagamento
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Instrucées de uso 1 Fundamentos
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Transporte e armazenamento

u O envio deve ser realizado em embalagem firme.

® Para transportar, passar uma corda em torno do motor e da
carcaca do manete, veja figura. Os olhais (1) na unidade ele-
trénica s6 devem ser usados para elevar o peso do atuador.

= Jamais fixar o dispositivo de elevagdao na manivela ou na
roda manual.

= Armazenamento em local arejado e seco
a-30 °C - +80 °C.

® Protegao contra a umidade do solo através de armazena-
mento em estante ou palete de madeira.

® Manter a tampa de conexdes e 0s passa-cabos assim como
a tampa da unidade eletronica fechados.

Fig.: Transporte
Eliminacgao residual e reciclagem

Embalagem

As embalagens dos nossos produtos sdo compostas de materiais sustentaveis e facilmente se-
paraveis, e podem ser reutilizadas. Os nossos materiais de embalagem s&o: Painéis de madeira
industrializada (MSB/OSB), papeléo, papel e pelicula de polietileno. Para eliminar o material da
embalagem recomendamos empresas especializadas em reciclagem.

Atuador

Os nossos atuadores sdo montados de forma modular e, por isso, podem ser bem separados
e ordenados conforme o material: pecgas eletrénicas, metais diversos, materiais sintéticos,
lubrificantes e graxas.

De modo geral vale o seguinte:

u Coletar graxas e 6leos durante a desmontagem. Via de regra, esses sdo materiais prejudiciais
a agua, que ndo devem chegar ao meio-ambiente.

= Encaminhar o material desmontado a um servigo regular de eliminagéo residual ou a um servigo
de reciclagem de materiais.

= Observar regulamentos nacionais/locais relativos a eliminagéo residual.

Indicagoes relativas as instrugées de uso

Indicagdes de seguranga: Simbolos utilizados e seu significado

Nas instrugcbes de uso sédo usados os seguintes simbolos que possuem significados diversos.
No caso de nao obediéncia, podem ocorrer ferimentos ou danos graves.

Adverténcia indica atividades, que, quando ndo executadas corretamente, podem causar risco
a seguranga, as pessoas ou a bens materiais.

Indicagao indica atividades que tém influéncia significativa sobre uma operagéao correta.
Em caso de ndo obediéncia podem ocorrer danos reflexos.

Componentes sensiveis a eletrostatica encontram-se sobre as placas e podem ser danificados
ou destruidos por descargas eletrostaticas. Caso seja necessario tocar em componentes, durante
os servigos de configuragédo, medi¢des ou substituicdo de placas de circuito, deve-se tocar antes
em uma superficie metalica aterrada (p.ex. na carcaga) para efetuar a descarga eletrostatica.

Y070.302/PT Pagina 5

Fundamentos I -




—

sojuawepun

1 Fundamentos Instrugdes de uso
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Quando os atuadores s&o fornecidos montados sobre guarnigées, essa etapa do trabalho é reali-
zada pelo fornecedor de guarnigdes. Durante a colocagdo em funcionamento deve-se verificar
a configuragao.

D@; ‘ Etapas de trabalho ja executadas pelos fornecedores das guarnigoes:

1.4.2 Ambito de aplicagdo

1.5

As instrugdes, a fim de manter maior clareza, podem nao conter todas as informagdes detalhadas
sobre todas as variagdes construtivas do produto e também n&o podem considerar todas as possi-
bilidades de montagem, funcionamento ou manutengéo. Correspondentemente, as instrugdes

de uso essencialmente apenas contém instrugbes para pessoal qualificado (veja paragrafo 1.1),
que é necessario para o uso correto dos aparelhos em campos de aplicagéo industrial.

Caso os aparelhos sejam utilizados em ambientes n&o industriais e, por isso, seja necessario
aumentar os requisitos de seguranga, estes devem ser assegurados por parte do cliente durante
a montagem através de medidas de protecao adicionais.

Perguntas, principalmente sobre informagdes detalhadas e especificas dos produtos, podem ser
dirigidas ao revendedor responsavel dos atuadores. Favor indicar sempre a identificagéo de tipo
e numero de série do atuador em questao (veja a placa de caracteristicas).

E recomendavel utilizar o apoio e servicos da assisténcia responsavel para as tarefas de
planejamento, montagem, colocagédo em funcionamento e assisténcia técnica.

Chamamos a atengao para o fato de que o conteudo das instrugdes de uso e documentagdes do
produto ndo sao parte de um acordo, confirmagédo ou relagao juridica antiga ou existente ou que
pretende alterar uma destas condigdes. Todas as obrigagdes da SIPOS Aktorik constam no contra-
to de compra em questéo, que também contém a regulamentac&o completa e uUnica valida relativa
a regulamentacéo relativa a garantia por vicios de fabricagédo. Estas regulamentagdes contratuais
também nao sdo ampliadas ou limitadas pelas explicagbes das instrugdes e documentagdes.

Instrucées complementares

2SG7 Atuador giratério pequeno

Programa de parametrizagdo para PC COM-SIPOS

Instrugdes de uso PROFIBUS

Instrugdes de uso MODBUS

Instrugdes de uso HART

Tipo de protegao IP68 — 8 m “K51”

Resisténcia aumentada a vibragéo “K57”, “K58”

Resisténcia aumentada a vibragao classe sismica S2A “K59”
Protegdo intensa contra corrosao, categoria de corrosividade C5 com
longa duragéo de protecao “L38”

SIPOS SEVEN com ASI

Entradas binarias e analdgicas através de Bus livremente disponivel

e outros

Caso o fabricante tenha fornecido também instru¢gdes de montagem e uso especiais de elementos
de terceiros montados ou embutidos adicionalmente, estas encontram-se anexadas as instrugées
de uso e devem ser observadas.

Péagina 6 Y070.302/PT
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Instrugoes de uso 2 Geral
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Geral

Principio de funcionamento

Descrigao

O sistema eletrénico com inversor de frequéncia integrado (1) controla o motor (2). O motor gira,
através do eixo helicoidal (3), o eixo de transmissao (4), que por sua vez aciona uma engrenagem
ou um fuso de guarnicéo (5) através de uma porca de fuso.

O movimento do eixo helicoidal (3) é transferido através do eixo de sinalizagéo (6) para

m o transdutor de posicionamento (7a). O transdutor de posicionamento reduz o movimento e gira
o potenciémetro (8).

ou:

u 0 sensor de posi¢édo ndo-intrusivo (niP) (7b) no modelo “ndo-intrusivo”. O sensor de posigéo
nao-intrusivo conta o numero de rotagdes e registra a posi¢gdo dentro de uma rotacao.
Essa apuragao da posigao também ocorre sem alimentacao de tensao externa.

A partir da posicao do potenciémetro ou do sensor de posigao nao-intrusivo, o sistema eletronico
reconhece a posicdo do eixo de transmisséo (9), e assim também a posigéo da guarni¢édo ativada
e correspondentemente controla o motor de acordo com os requisitos do processo.

A detecgédo do torque (DE) ocorre de forma automatica.

Fig.: Principio de funcionamento
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2 Geral

Instrugdes de uso
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Moédulos

Os atuadores da série SIPOS SEVEN sao
compostos dos mdédulos principais da unidade
eletrénica e de engrenagem.

Para detalhes, veja o capitulo [15.3 Vistas explo-

didas’.

O médulo principal da unidade de
engrenagem é composto dos médulos:

1 Elemento de conexao Conexao eletronica,
2 Motor,

3 Engrenagem,
4

Transdutor de posicionamento ou sensores
de posigéo ndo-intrusivos (ndo no 2SG7)
com tampa,

(3]

Comando manual (com manivela ou roda),

6 Anexos mecénicos possiveis, dependentes
do modelo

No atuador giratério pequeno 2SG7, ndo ha o
transdutor de posicionamento; a engrenagem
e o comando manual possuem outro formato.

O médulo principal da unidade
eletrénica é composto dos moédulos:

1 Conexao elétrica (ha dois modelos),

2 Elemento de conexdo Conexdo de
engrenagem,

3 Carcaga do sistema eletrénico com tampa,

s .'___“__I

Fig.: Moédulos unidade eletronica

Fig.: Modulos da unidade de engrenagem

4 Submoddulo de poténcia com moédulo

de poténcia,

5 Placa de relé (opcional),
6 Placa de comando com display,

7 Modulo adicional analdgico para outras

entradas e saidas analdgicas (opgéo),
e/ou ativagdo HART (opgéo).

Pagina 8
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Instrugoes de uso

SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

2 Geral

2.3 Esquema funcional (conexoes elétricas)

O esquema funcional mostra os médulos eletrénicos e as entradas e saidas para possiveis

conexdes especificas para o cliente.

Entrada analogica EA2
0/4 — 20 mA

Saida analdgica SA2
0/4 — 20 mA

Saida analogica SA1
0/4 — 20 mA

Entrada analégica EA1
0/4 — 20 mA**

5 entradas binarias
24 V48V

8 saidas binarias
24 V48V

8 saidas de relé

Canal 1

Canal 2

Saida 24 V CC

Entrada para a
alimentagéo de tenséao
adicional, 24 V CC

do sistema eletrénico

Tensdo de rede

M = opgio

*nao no 25G7...

**Opcéo no PROFITRON

Fig.: Esquema funcional

Carcaca do
sistema eletrénico

Tampa do
sist. eletrénico

UsSB
(COM-SIPOS)

4 3 3 3

Médulo de controle

Placa de circuitos

do display

& finLoca

B o=

CPU

Temperatura do
sist. eletrdnico

Conector redondo

Posicio

20 ] 5]

do motor

Temperatura

i

PROFITRON |
|

Sensor de Potencid-
o parada . metro / ‘4
(o]
& b,
| Transdutor de posicionamento
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3.1.2

3 Montagem e conexao Instrucdes de uso
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Montagem e conexao

Montagem na guarnigao/engrenagem

Quando o atuador foi fornecido sobre uma guarnicéo, esta etapa dos trabalhos é feita no
fornecedor das guarnigdes. No entanto, durante a colocagéo em funcionamento deve-se verificar
a configuracéao.

m Observar as informagdes de seguranca (veja o capitulo [1.1)!
= Antes do inicio da montagem,

— deve-se assegurar que ndo seja possivel colocar pessoas ou a instalagdo em perigo através
das medidas pretendidas (eventual ativagao da guarnigao etc.).

— respeitar as condigbes ambientais, principalmente a carga de oscilagdo que pode ocorrer
através da montagem do atuador em uma guarnigdo com vibragdes.

= Na montagem, o encaixe do eixo final pode se soltar e cair do eixo de transmissao.
= Na desmontagem da tampa do sistema eletrénico, tomar cuidado para que ela n&o caia.

E recomendavel utilizar-se do apoio e servicos da assisténcia SIPOS Aktorik responsavel para as
tarefas de planejamento, montagem, colocacdo em funcionamento e assisténcia técnica.

Indicagdes gerais de montagem para todos os modelos de eixo final

= Montagem e operagdo podem ser realizadas em qualquer posi¢do desejada. Observar as
condi¢bes ambientais locais, principalmente para a carga de oscilagdo que pode ser gerada
pela montagem do atuador em uma guarnicdo com vibracoes.

m Evitar pancadas ou uso de forga.
= Verificar, se a flange de conex&o e o modelo do eixo final combinam com a guarnigdo/engrenagem.

u Limpar cuidadosamente as superficies de apoio dos flanges de conex&o no atuador e na
guarnicado/engrenagem.

u Lubrificar ligeiramente os locais de unigo.
m Colocar o atuador sobre a guarnigao/engrenagem, atentar para a centralizagao.

m Os parafusos usados no estado de entrega n&o sao lubrificados. Caso contrario, devem ser
usados parafusos com qualidade minima 8.8. Ao utilizar parafusos inoxidaveis de qualidade
idéntica estes devem ser ligeiramente lubrificados com vaselina.

Selecionar profundidade de enroscamento de no minimo 1,25 x didmetro da rosca.

u Colocar o atuador sobre a guarnigdo/engrenagem e apertar os parafusos homogeneamente
e em cruz.

u A carcaga dos atuadores SEVEN da SIPOS é composta por uma liga de aluminio, que, em
condigdes ambientais normais, é resistente a corrosdo. Caso tenham ocorrido danos na pintura
através da montagem, estes poderao ser corrigidos com a tinta original, disponivel em embala-
gens pequenas na SIPOS Aktorik.

Modelo de eixo final forma A

Indicagdo de montagem

O casquilho roscado é aparafusado no fuso da guarni¢éo rodando a manivela/roda manual.

Os eixos finais A, assentados sobre molas, estdo sob alta tensao inicial. Deve-se realizar
a montagem e desmontagem do casquilho roscado para corte da rosca com base na instrugédo
de montagem Y(070.289!

Montar e desmontar o casquilho roscado

Se o casquilho roscado nao foi pedido com rosca trapezoidal (adicional ao nimero de pedido
“Y18”) ou se o casquilho roscado estiver gasto e tiver de ser trocado, o0 modo de proceder sera
0 seguinte:

Péagina 10 Y070.302/PT



Instrugoes de uso 3 Montagem e conexao
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

A flange de saida (fig., pos. 1) ndo precisa
ser removida do atuador rotativo!

1. Retirar girando o anel de centralizagao
(fig., pos. 5) da flange de saida.

2. Remover o casquilho roscado (4) junto com
as coroas de agulhas axiais e arruelas de
rolamento axial (3).

3. Remover as coroas de agulhas axiais e as
arruelas de rolamento axial (3) do casquilho
roscado.

4. Apenas quando o casquilho roscado foi for-
necido sem rosca: Cortar rosca no casquilho
roscado (4) (ao fixar, observar a marcha
concéntrica e lateral) e limpar.

5. Lubrificar as coroas de agulhas axiais e
arruelas de rolamento axial (3) com graxa de
rolamento de esferas e colocar sobre o cas-
quilho roscado novo ou recondicionado (4).

Fig.: Montagem Modelo de
eixo final forma A

6. Encaixar o casquilho roscado (4) com
mancais axiais na flange de saida (as garras
devem fixar corretamente na ranhura do eixo
de transmiss&o do atuador).

7. Aparafusar o anel de centralizagéo (5) e
apertar até o encosto. Atentar para a introdu-
¢ao correta do anel de vedagao do eixo (6).

8. Aplicar tanta graxa de rolamentodeesferas 1 2 3 4 3 6 5
com a bomba de graxa no niple de lubrifi-
cagéao (2), até que o lubrificante vaze entre
o anel de centralizagdo (5) e o casquilho
roscado (4).

Fig.: Modelo do eixo final forma A
montado

Nos eixos finais forma A deve-se atentar para realizar a lubrificagdo do fuso da guarnicdo em
separado!

3.1.3 Montar o tubo de protecao do fuso 1

1. Remover a tampa (fig., pos. 1).

2. Verificar se os fusos estendidos nao ultra-
passam o comprimento do tubo protetor de
fusos.

3. Aplicar massa obturadora na rosca e superfi-
cies de vedacéo (p. ex. 732 RTV da empresa
Dow Corning, Munique).

4. Aparafusar o tubo de protegéo do fuso (2).

Fig.: Montar o tubo de protecédo
do fuso

Y070.302/PT Pagina 11
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3 Montagem e conexao Instrugdes de uso
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Conexao elétrica

Os componentes foram calculados de tal forma que nado seja possivel tocar diretamente nas pecgas
que tenham tensdo aplicada, ou seja, as medidas de prote¢do contra contato foram asseguradas
conforme IPX2 ou IPXXB.

Mesmo com o motor parado ha tensdes perigosas no atuador. Antes de abrir a tampa de
conexdes, desligar o atuador para que fique sem tensdo. Observar o tempo de descarga de
no min. 5 min. dos condensadores e ndo tocar nos contatos durante este periodo.

u A tensdo de rede deve obrigatoriamente estar dentro da faixa de tens&o indicada na placa de
caracteristicas.

m Cabo de alimentagédo: Para ligacdo na rede, usar passa-cabos de metal.

u Cabos de sinal: Para conectar o cabo de sinal utilizar passa-cabos de metal com blindagem,
pois do contrario podem ocorrer interferéncias. O cabo de sinal deve ser blindado e a blin-
dagem deve ter sido aplicada de ambos os lados ou estar ligada ao terra. Atentar para uma
blindagem cuidadosa do passa-cabos!

u Os passa-cabos e os pontos de vedacéao (anéis toricos) devem ser montados com cuidado
para respeitar o tipo de protegéo! Para cortes transversais de cabos permissiveis veja o
esquema de conexdes.

m Os passa-cabos e os cabos ndo fazem parte do conteudo fornecido.

Conexao com conector redondo

1. Desparafusar a tampa de conexdes
(fig. pos. 2) com elemento de conexéo (1).

2. Desparafusar o tampao obturador das
entradas de cabos necessarias da tampa
de conexdes.

3. Desparafusar o elemento de conexéo (1)
da tampa de conexdes (2).

4. Aparafusar ligeiramente os passa-cabos (3) N]‘
]

e passar os cabos de conexéao (4).

\
5. Ligar os cabos de conexao de acordo com o /}UY
diagrama de circuitos anexo a tampade co- 4
nexdes, atentar para a conexao do condutor
de protecdo ao local previsto. Fig.: Conexdo com conector redondo

6. Aparafusar o elemento de conexao (1) na
tampa de conexdes (2) e depois aparafusar
a tampa de conexdes.

7. Apertar os passa-cabos (3).

Péagina 12 Y070.302/PT



3.2.2

3.2.3

Instrugoes de uso
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

3 Montagem e conexao

Conexao de bus de campo

1. Desmontar a carcaga de conexao bus
de campo (fig., pos. 2) e a tampa de
conexdes (4).

2. Desparafusar o elemento de conexéo (1)
da carcaga de conexdes bus de campo (2).

3. Desparafusar o tampao obturador apenas
das entradas de cabos necessarias da
carcaga de conexdes bus de campo.

4. Aparafusar ligeiramente os passa-cabos (5)
e passar os cabos de conexao (6).
Para os condutores de bus de campo bastam
passa-cabos sem blindagem, veja item 7
abaixo.

5. Ligar os cabos de conexao de acordo com
o diagrama de circuitos anexo a tampa de co-
nexdes, atentar para a conexao do condutor
de protegao ao local previsto.

6. Tornar a aparafusar o elemento de conexao
(1) da carcaga de conexdes bus de campo (2).

7. Conectar os cabos de conexao bus de
campo na placa de terminagéo de bus (3).
Conduzir a malha de blindagem (7) por baixo
do borne metalico (8).

8. Tornar a aparafusar a tampa de conexao (4)
e a carcacga de conexdes bus de campo (2).

9. Apertar os passa-cabos (5).

Fig.: Conexao de bus de campo

a = Se o atuador for o ultimo participante no
segmento de bus, a resisténcia terminal tera
de ser ajustada em ON ou sera necessario
colocar uma resisténcia terminal externa.

b = Conexao para alimentacéo de tenséo
externa 24 V. Possibilita a comunicagéo
com tensao de rede desligada.

¢ = Conexéo para monitor de bus PROFIBUS
DP (analisador de protocolos).

Ligagao do cabo de conexdo equipotencial externo

O cabo de conexao equipotencial externo pode
ser utilizado para um aterramento funcional, néo
como terra de protegao.

1. Retirar a tampa plastica (1) da carcaga do
sistema eletrénico.

2. Aparafusar com parafuso M5 (2) e com
arruela (3) o conector equipotencial (4)
e a arruela serrilhada (5) — As garras indicam
a diregéo da carcaga.

1 2 3

Fig.: Aparafusar o condutor de potencial

Y070.302/PT
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3 Montagem e conexao Instrugdes de uso
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Montagem separada

Quando as condigdes ambientais exigirem,
como p.ex. vibragdes extremas, temperatura
elevada e/ou condigbes desfavoraveis de local,
a unidade eletronica devera ser montada
separadamente da engrenagem.

O kit de montagem para a montagem em sepa-
rado da engrenagem e da unidade eletrdnica
pode ser pedido diretamente com o atuador ou
em separado como acessorio (2SX5300-...).

O kit de montagem é pré-fabricado. Se o kit de
montagem for pedido diretamente junto com o
atuador, ele é fornecido junto com o atuador,
mas separado.

8445483 mm

] le—o
Antes de iniciar os trabalhos desconecte
o atuador!

Modo de proceder

1. Montar o suporte angular (fig., pos. 3) no
local da montagem da carcaga do sistema
eletrénico.

2. Desmontar a carcaga do sistema eletrdnico
(1) da engrenagem (6) e montar com anel
térico (2) no suporte angular (3).

3. Montagem padréo, veja A
Aparafusar o kit de “montagem separada”:
tampa do conector com os pinos de contato
(4) abaixo do suporte angular (3) e tampa de
conexdes com casquilhos de contato (5) na
unidade de engrenagem (6).

Fig.: Montagem separada
A = Padrao
B = Com tubo protetor de fuso

4. Montagem com tubo protetor de fuso, veja B
Para que os cabos ndo sejam obstruidos
pelo protetor de fuso, deve-se girar a tampa
de conexdes em 90° ou 180°.

Desparafusar os parafusos (7) do conector
redondo (8), girar o conector redondo em 90°
ou 180° e aparafusar novamente. Continuar
como descrito sob item 3.

= Durante a montagem deve-se atentar para a colocagéo correta dos anéis téricos, a fim de
atender a conformidade do tipo de protecéo.

= Em principio, deve-se fazer com que os cabos ndo obstruam as pegas moveis, por exemplo,
0 brago giratério.

= Em casos excepcionais o motor pode esquentar muito, portanto ndo deixar os cabos encosta-
dos no motor.

Especificagao do cabo de ligagao entre a unidade eletrénica e a unidade de
engrenagem

Ligagdo na rede: blindada e resistente a UV, p. ex., cabo TOPFLEX-611-C-Pur-4G1,5/11,3.
(TOPFLEX® é uma marca da empresa HELUKABEL.)

Conexao de controle: blindada e resistente a UV, por exemplo, L IY11Y-7x2x0,5/11,4-S.

Os cabos de conexao encontram-se disponiveis em diversos modelos:
u Comprimentos padrdo: 3m, 5m, 10 m;

m com dispositivo adicional (filtro) até 150 m. Em montagem separada maior que 10 m com filtro,
deve-se definir o valor “Comprimento do cabo >10 m com o filtro LC” no pardmetro “Montagem
separada”. Veja o capitulo parametros especiais “8.6.2 Montagem separada” na pag. 81.

Péagina 14 Y070.302/PT
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Instrugoes de uso 4 Indicagdes para o comando e a operagao
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Indicacoes para o comando e a operacao

Manivela, manete

= O acionamento mecanico da manivela/da roda manual ndo é permitido.

m Apés a colocagdo em funcionamento, ndo deslocar o atuador com a manivela/a roda manual
para além de suas posigoes finais.

= Ao pressionar a manivela/roda manual, atentar para que a mao nao se encontre entre a manivela/
roda manual e a carcaga: Perigo de esmagamento! Veja o passo de comando 3 a seguir.

Durante o acionamento motorizado, a manivela/roda manual fica parada.

Manuseio

Comando em todos os atuadores com
excegao do 2SG7:

1. O acionamento deve estar parado (1).

2. Remover o grampo (opcional) (2). O grampo
tem a funcgéo de proteger contra o engate
nado intencional da manivela/roda manual,
quando o atuador estiver sendo exposto
a vibragdes ou pressao de agua intensas
(tipo de protecgéo IP 68).

Fig.: Manuseio da manivela

3. Apertar a manivela/roda manual na direcdo da caixa de cambio contra a forga elastica (3) e girar
(4). (Atencao: perigo de esmagamento ao pressionar!)

Se a manivela/a roda manual for pressionada, o motor parara. Apenas apds soltar a manivela/roda
manual o atuador podera voltar a ser deslocado eletricamente.

Se durante o estado “REMOTQ”, o atuador for deslocado manualmente e existir um comando de
deslocamento, o atuador se deslocara logo ap6s soltar a manivela/o volante.

Apenas no 2SG7:

Girar a roda manual sem apertar. A operagao manual se sobrepde a operagao do motor: se a roda
manual for acionada durante o funcionamento do motor, ocorre, dependendo da dire¢do da
rotagdo, um aumento ou diminuigdo do tempo de atuagao.

Sentido da rotagcao
A rotacdo para a direita na manivela/roda manual causa no

= Atuador rotativo S2A7: Rotagdo para a direita no eixo de transmissao
(excecdo em 2SA7.7. e 2SA7.8.).

® Atuador giratério 2SG7: Com olhar no indicador de posi¢cdo mecanico, efetuar uma rotagao para
a direita no acoplamento ou na alavanca pivotante.

O sentido de rotacéo pode ser diferente dependendo da engrenagem instalada.

Y070.302/PT Péagina 15
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4.2.2

4 Indicagdes para o comando e a operagao Instrugdes de uso
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Diodos de luz (LEDs) e display

Ainformacgao do atuador chega ao operador através de:

= Diodos de luz (LED).
Os diodos de luz (LED) mostram em que estado o atuador se encontra no momento atual.

u Display.
O display grafico colorido informa o usuario sobre o estado do acionamento. A exibicdo bem
organizada e a estrutura precisa de menus possibilitam um manuseio e uma parametrizacao
facilitados. Diretamente no atuador, ha um comando através do controle de drive (Botdo de
presséao/rotativo).

Este capitulo oferece um resumo sobre os diodos de luz e as informagdes que oferecem ao usuario.

Além disso, um resumo das mensagens de estado do display mostra quais informagées abrangen-
tes o display fornecera ao usuario, quando o atuador estiver no estado base (operacdo em curso).

Resumo dos diodos de luz (LEDs)

1 As cores dos LEDs variam dependendo de 2 3 4 5
cada pedido do atuador: L. )
a) padrao, m =
b) com complemento do pedido C73. a— OB B

2 LED I (FECHAR, amarelo; C73 = verde).
O LED FECHAR piscara quando o atuador -.-
se deslocar na diregdo FECHAR, e estara 1 —

continuamente aceso quando o atuador se
encontrar na posigao final FECHAR.

[ [

=)
@)

o
ol

[ ] b—
3 LED i (LOCAL, amarelo).

O LED LOCAL ficara aceso quando o Fio.: Diodos
“Controle LOCAL” for selecionado. 9
4 Leo L] (ReEmoTO, azul).
O LED REMOTO ficara aceso quando o
“Controle REMOTO?” for selecionado.

5 LED # (ABRIR, verde; C73 = vermelho).
O LED ABRIR piscara quando o atuador se
deslocar na dire¢cdo ABRIR, e estara continu-
amente aceso quando o atuador se encontrar
na posicao final ABRIR.

I Outras descrigdes neste manual de instrugéo terdo como referéncia a versao padréao dos LEDs.

Resumo da mensagem de estado

Areas do display

No estado base, o display mostra a mensagem
de estado. Essa tém duas areas, veja a figura:

>

B Pronto para operar

u A = A area superior informa sobre o estado do A ~~
acionamento.

® B = A area inferior mostra o menu Iniciar,
do qual se ativam os diferentes menus de
parametrizagao e comando.

g — — N — —

wsis” Processo no local

MHDU

O display é iluminado automaticamente: A \

. . ~ . . ) . . Idioma
iluminagao de fundo se acionara e ficara mais B A :

clara no primeiro manuseio do controle de drive. W\ AL DIIONE)

Se nao ocorrer nenhum manuseio, ela entrara i
em modo de espera apds um curto de periodo  Fig.: Areas do display
de tempo.
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Instrugoes de uso
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

4 Indicagdes para o comando e a operagao

Textos/simbolos nas mensagens de estado

1 Mostram em que estado o atuador se
encontra.
Veja também o capitulo ['4.3 Avisos do estado
do acionamento” na péag. 18.

2 Indicador de posi¢ao
O numero e as barras de posi¢do mostram
em que distancia o atuador se encontra na
posicao ABRIR.
As casas decimais sdo mostradas de acordo
com a variante do atuador:

— HiMod - duas casas decimais;
— PROFITRON com niP — uma casa decimal;

— PROFITRON com transdutor de posiciona-
mento — sem casa decimal.

Se o atuador estiver na posigdo final, ao
invés de o niumero ser mostrado, aparecera
o respectivo simbolo da posicao final,

veja também a fig. 2.

3 Simbolo para posigéo final ABRIR &,
posicéo final FECHAR ¢ _.
Para uma descrigao precisa, veja a segéao
“Simbolos de posigdes finais e barras de
posicao”.

4 Simbolos para o modo de comando
Mostram o comando selecionado:
Para “LOCAL” ri1 “REMOTO” [ ou
“DESLIGADO” (),
veja o capitulo 5 Menu Iniciar” na pag. 25.

5 Bandeira do idioma selecionado.

6 Para descrigdo do Menu Iniciar,
veja o capitulo ['5 Menu Iniciar” na pag. 25.

Simbolos de posigoes finais e barra de
posi¢cao

A area superior da mensagem de estado
fornece informacgé&o sobre o tipo de desliga-
mento nas posic¢oes finais e informa durante o
deslocamento sobre o estado atual do atuador.

1 Tipo de desligamento nas posic¢des finais:

1a = Um circulo fechado laranja significa
desligamento em fung&o do torque.

1b = Um circulo aberto verde significa
desligamento em fung&o do curso.

2 |Indicacdo da regido de posigdo final:
2a = Regiao de posig¢ao final FECHAR.
gb = Regido de posicao final ABRIR.
E possivel reconhecer no comprimento do in-
dicador o tamanho da regido de posigao final.

3 Indicador no deslocamento:

3a = A barra de posi¢cao mostra o progresso
no deslocamento (abertura e fechamento
da guarnicao).
O numero indica em % a distancia em que
o atuador se encontra na posi¢do ABRIR.
3b = O simbolo da posic¢ao final piscara quan-
do ele estiver sendo percorrido.

1

Fig. 1:

:_'_-IH_‘_'jllllll_l!llll_llllll(

Idicma

ﬁg Pronto para operar :
\ st

3 . - ¥
) ITTTTTTT T |

S Processo no lo

Idioma
\ Menu principal

Mensagem de estado

B Pronto para operar

£

CI{=» Contato estitico
Controle TE 4]

Idioma

\a

Fig. 2: Atuador na posigao final:
a = posigao final ABRIR
b = posic¢ao final FECHAR

12 2a 3a 4

Simbolos de posi¢des finais e barra

Fig. 1:

de progressao

5 2b 3b 1b
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4 Indicagdes para o comando e a operagao

Instrugdes de uso
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

4 Se ocorrer um bloqueio durante o deslo-
camento, uma mensagem de estado sera
exibida e o curso de posicionamento restante
sera mostrado em sombreados vermelhos,
veja a fig. 2.

5 Se uma posi¢do de EMERGENCIA ou um
valor tedrico for acionado, a posi¢ao alvo
sera exibida através de um simbolo
(risco vertical sobre a barra de posicéo).

6 Se o atuador estiver numa posigéo final,
o simbolo da posigao final correspondente
ficara com o fundo azul.

¥))) =Bloqueio na diregao ABRIR

{{{ =Bioqueio na diregao FECHAR

Fig. 2: Exibicdo da dire¢dao de deslocamento

com bloqueio
’ = —_—
& NI <=

6
Fig. 3: Exibigcao do atuador na posigao
final ABRIR

Avisos do estado do acionamento

O display mostra o estado do acionamento,
veja fig., pos.1.

Se ocorrer um erro, o display mostrara um
simbolo de aviso (fig., pos. 2) e uma indica-
¢ao sobre a possivel causa. Se o atuador ndo
estiver operacional, aparecera uma moldura
vermelha em volta do display (pos. 4).

Selecionando-se o aviso de erro, aparecerao
informacdes adicionais, por ex. possiveis
medidas para solugdo do problema.

Os numeros na frente do aviso (fig., pos. 3) indi-
cam o tipo de erro e fornecem uma classificagéo
clara para a assisténcia técnica.

O primeiro algarismo do numero significa:

0 = Estado operativo;

1 = Falha que se reseta automaticamente;

2 = Falha confirmavel,

3 = Falha devido a motivos externos;

4,5, 6 = Falha no aparelho.

Para uma descrigédo detalhada dos possiveis
avisos, consulte a tabela a seguir.

o2

s— Pronto para operar

Controle _. T E ('J|

Idioma

Fig.: Exibigao de estado

Avisos de estado no display e respectivas explicagoes

Aviso

Explicagao

Possivel corre¢ao

01 Funcionamento manual

® Manivela/roda manual esta ativada ou
® cabo para roda manual esta defeituoso

= Puxar manivela/roda manual e/ou
sistema eletrénico/engrenagem!

Se este aviso ocorrer esporadicamente,

a causa podera ser as oscilagoes.

manete” na pag. 15.

02 Operagao de emergéncia

Existe um sinal de EMERGENCIA.

A posicdo de EMERGENCIA parametrizada é acionada.

Pagina 18
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Instrugdes de uso
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

4 Indicagdes para o comando e a operagao

Avisos de estado no display e respectivas explicagées

Aviso Explicagao

Possivel corregao

03 Via bloqueada

Foi detectado bloqueio no curso do atuador.

O torque realmente necessario € maior que o torque de
desligamento ajustado

ou

o parametro, a montagem separada, estdo definidos em
“>10 m com filtro”, embora n&do haja um filtro LC.

Deslocar o atuador para a posi¢ao contraria

Se o aviso aparecer frequentemente, entao

= Verificar a configuragao das guarnigdes do torque,
eventualm. aumentar o torque de desligamento
ou utilizar a fungéo “Superar bloqueio™!

= Verificar se elemento de regulagdo quanto a
dificuldade de movimentagao.

= Verificar o parametro “Montagem separada’.

04 Operagao local bloqueada

Apenas aviso de status!

A comutagdo LOCAL pode ser bloqueada através do bus
de campo. Em um erro de comunicagéo do bus de campo,
a comutagao LOCAL é automaticamente reativada.

05 Primeira colocagdao em operagio REMOTO

Apenas aviso de status!
O atuador é colocado em operagao pelo remoto.

Aguardar finalizagéo da primeira colocagdo em
operagao pelo REMOTO.

11 Temperatura do motor alta demais

O motor ultrapassou a temperatura maxima de 155 °C.

Possiveis causas:

®u Temperatura ambiente elevada,

= tempo de atuagao longo demais,

® numero excessivo de comutagoes,

u torque realmente necessario alto demais,

= Bobina curto-circuitada no motor ou conexao com o sensor
de temperatura no motor interrompida (apenas no 2SG7).

= Parametro ndo foi definido em “>10 m com filtro” na
montagem separada.

Indicagao: O monitoramento da temperatura do
motor pode ser desativado através de parametri-
zagao no atuador (protegéo da instalagao antes
da protegédo do motor). No entanto, desta forma
imediatamente caduca a garantia para o motor.
= Verificar condigdes operacionais, guarnigao e
também o motor;
= verificar o parametro “Montagem separada”.

12 Sobretensao
Tensé&o de rede alta demais (fora da tolerancia de +15 %).

u Verificar a tenséo de alimentacéao,
u verificar a tens&o de rede quanto as oscilagoes.

13 Subtensao
Tensé&o de rede baixa demais (fora da tolerancia de -30 %).

u Verificar a tensao de rede!
u Verificar a tensdo de rede quanto as oscilagdes!

14 Tenséo de rede ausente
Tenséo de rede fora de servigo ou baixa demais.

u Verificar a tensao de rede!
u Verificar o cabo de conexao!

21 Erro de fase

Ap6s 3% do tempo de atuacéo, o atuador percorreu menos
de 0,5 % do curso. O tempo de atuagao é medido e salvo de
acordo com o ajuste da posigao final. Possiveis causas:
u Os contatos do potencidmetro foram empurrados para fora
no conector redondo.
= Montagem e/ou ajuste do potenciémetro incorreto apés uma
troca.
® Cabo do motor interrompido (motor ndo funciona).
= Erro na detecgéo da posigéo (a folga entre o potencidmetro e
a engrenagem principal é grande demais ou pequena demais:
nao é detectada alteragéo de posigéo, apesar de o motor
estar funcionando).
m O coeficiente da transmissdo do transdutor de posicionamen-
to foi alterado:
— o transdutor de posicionamento esta girando na posi¢éao
inversa ou,
— ou o ajuste selecionado da roda deslizante (rotagdes/
curso) no transdutor de posicionamento € grande demais.

® Atuador esta bloqueado (atuador ndo pode ser deslocado da
posicado/posigao final).

u Potencidmetro com falha (camada condutora de precisao
interrompida).

® Parametro néo foi definido em “>10 m com filtro” na montagem
separada.

= Verificar guarnigao, transdutor de posicionamento,
motor e potenciémetro!
u Verificar o parametro “Montagem separada”.

Y070.302/PT
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4 Indicagdes para o comando e a operagao

Instrugdes de uso
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Avisos de estado no display e respectivas explicagées

Aviso Explicagao

Possivel corregao

31 Ajustar posigoes finais!

Nao ha nenhum ajuste valido da regido da posigdo final.

Esse aviso pode ter as seguintes causas:

® 0 ajuste da regido da posigao final ainda nao foi realizado,

= posigao final foi ultrapassada através do acionamento por
manivela,

= 0 acoplamento de deslizamento do transdutor de posiciona-
mento foi torcido, ou coeficiente da transmissao do transdutor
de posicionamento foi alterado ou

® tipo de desligamento foi alterado (p.ex. de em fungao de
torque para em fungdo de curso)

Efetuar ajuste da regido de posicéo final!

32 Sem sinal EA1
Esse aviso s6 é possivel no ajuste live-zero (4 — 20 mA).
Valor limite I: foi superior ou inferior a > 21 mA ou,
respectivamente, < 3,6 mA.

Verificar corrente de entrada!

33 Erro do bus de campo
A comunicagao bus de campo foi interrompida (timeout).
Esse erro somente sera comunicado como erro, se o controle
REMOTO for realizado através do bus de campo.
Indicacao: O endereco de BUS deve ser diferente do ajuste
padréo (126 no PROFIBUS e 247 no Modbus)!

Verificar comunicagéo de bus de campo e conexao!

34 Sem sinal — pos. mantida
Sem sinal da fonte de controle (ruptura de cabo).
O atuador fica parado.
O atuador esta deslocavel em controle “LOCAL” (por ex. roda
manual, acionamento de emergéncia, controle alternativo).

Verificar cabos/contatos no conector redondo.

35 Sem sinal -Posigdo de EMERGENCIA
Sem sinal da fonte de controle (ruptura de cabo).
O atuador efetua um deslocamento de EMERGENCIA.
O atuador esta deslocavel em controle “LOCAL” (por ex. roda
manual, acionamento de emergéncia, controle alternativo).

Verificar cabos/contatos no conector redondo.

36 Manter valor real do processo
Sem sinal (valor tedrico) da fonte de controle (ruptura de cabo).

Na detecgéo de ruptura de cabo, o ultimo valor real do processo
detectado continuara sendo corrigido. O atuador esta deslocavel
em controle “LOCAL” (por ex. roda manual, acionamento de
emergéncia, controle alternativo). Apés a comutagéo para
“REMOTO?”, o valor real do processo existente é corrigido.

Verificar cabos/contatos no conector redondo.

37 Ativar valor tedrico fixo
Sem sinal da fonte de controle (ruptura de cabo).
O valor tedrico fixo do processo é percorrido e mantido.
O atuador esta deslocavel em controle “LOCAL” (por ex. roda
manual, acionamento de emergéncia, controle alternativo).

Verificar cabos/contatos no conector redondo.

38 Sem sinal EA2
Esse aviso so é possivel no ajuste live-zero (4 — 20 mA).
Valor limite I: foi superior ou inferior a > 21 mA ou,
respectivamente, < 3,6 mA.

Verificar corrente de entrada!

39 Sem sinal CFO (condutor de fibra optica)
No bus de campo com topologia anular: O telegrama nZo esta
sendo recebido por um ou pelos dois lados.

Verificar a alimentagao e os pontos de contato!

41 Sem sinal da temp. do motor.
Conexao com sensor de temperatura interrompida.

Verificar alimentagbes e pontos de contato do
sistema eletrénico/engrenagem!

42 Sem sinal do potenciometro
Nao estédo sendo recebidos dados do potenciémetro.

u Verificar alimentagdes e pontos de contato

do sistema eletrénico/engrenagem,
m verificar alimentagdo na montagem em separado.
= Trocar transdutor de posicionamento.
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Instrugoes de uso
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

4 Indicagdes para o comando e a operagao

Avisos de estado no display e respectivas explicagées

Aviso Explicagao

Possivel corregao

43 Sem sinal do sensor de posigao

N&o sao recebidos dados do sensor de posi¢do nao-intrusivo
(niP).

u Verificar alimentagdes e pontos de contato

do sistema eletrénico/engrenagem,
= verificar alimentagdo na montagem em separado.
® Trocar o sensor de posi¢ao nao-intrusivo.

44 Curso de posicionamento ultrapassado

O ajuste da engrenagem principal encontra-se préximo demais

ao encosto final mecanico do transdutor de posicionamento.

u As posigoes finais foram ultrapassadas através do aciona-
mento manual ou

® 0 acoplamento de deslizamento do transdutor de posiciona-
mento foi torcido, ou o coeficiente da transmissao do transdutor,
de posicionamento foi alterado.

Sera necessario ajustar as posic¢oes finais
novamente

» veja o capitulo “7.4 Ajustar as posigoes finais
no modelo com transdutor de posicionamento” na
pag. 44.

45 Sem sinal do sensor de parada
Nao estdo sendo recebidos dados do sensor de parada.

u Verificar alimentagées e pontos de contato
do sistema eletrénico/engrenagem,
m verificar alimentagdo na montagem em separado.

46 Modulo adicional analégico
Nao esta sendo recebido sinal do médulo adicional analdgico.

u Verificar cabo fita para o médulo adicional
analdgico,
m Ligar/desligar tensdo max. (CA/CC).

Caso ainda exista o aviso, substituir a unidade
eletronica.

48 Erro da SA2
Nao ha saida pela SA2.

Ligar/desligar tensdo max. (CA/CC).

Caso ainda exista o aviso, substituir a unidade
eletrénica.

49 Nenhum sinal da SA2

Conexao interrompida da SA2 com a técnica de instrumentagéo
e controle.

Verificar a alimentagao e os pontos de contato.

50 Erro de hardware
Erro na unidade eletronica

Ligar/desligar tensdo max. (CA/CC).

Caso ainda exista o aviso, substituir a unidade
eletrénica.

60 Erro do bluetooth
Erro de comunicagdo com o médulo Bluetooth

O atuador continua operacional e pode ser parametrizado
através do controle local ou com o COM-SIPOS.

Ligar/desligar tensdo max. (CA/CC).

Caso ainda exista 0 aviso, substituir a unidade
eletrénica.

61 Temperatura do sistema eletrénico
Sensor de temperatura do sistema eletrénico com defeito.
O atuador continua operacional.

Ligar/desligar tensdo max. (CA/CC).

Caso haja ainda o aviso, substituir a unidade
eletrénica.

62 Erro do sensor de posigao

Sinal do sensor de posigado nao-intrusivo (niP) esta com defeito.
Nao é possivel detectar a posigao.

m Verificar alimentagdes e pontos de contato
do sistema eletrénico/engrenagem,
m verificar alimentagdo na montagem em separado.

Y070.302/PT
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4 Indicagdes para o comando e a operagao

Instrugdes de uso
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

4.4 Navegar pelos menus

4.41 Manuseio do controle de drive.

Q = Girar o controle de drive

(Botéo de pressao/rotativo):
Selecionar (o item de menu
selecionado fica com o fundo laranja).

= Pressionar o controle de drive:
Confirmar a selegao.

/2
\J)

-

W@ Fronto para o

AdminisirWsuarios
I:

Ohstervfar"r
Diagnt‘,l'st'
Posiqéesvais_
Técﬁica in:

i

4 (’
Seiguranca . y
I";'un(;ﬁesdésoltwa A o]
fParampfros especi

— 7

s
o | Difegao do fechamento

i/ i
/ ,/' | Numeto de rotagbes

" Rotagéo para a direita |

|
40 rpm |
28 rpm |

Q)

Sequéncia de comando:
a = Selecionar “Menu principal @ e confirmar 'Q/

. Atela mudara para “Menu principal”.

/5\‘. A tela mudara para “Parametro”.

b = Selecionar “Parametro @ e confirmar (@)

¢ = Selecionar “Guarnigao” @ e confirmar .@

. A tela mudara para “Guarnigao”.

(@)

d = Selecionar @ “Retornar” Q ou ‘@ e confirmar e

— {2 Atela mudara para mensagem de estado.

— 4™ A tela mudara um nivel de volta para o menu “Parametro”.

Apresentacgao da sequéncia de comando nas instrugoes de uso:

| Menu principal

a—
b— | Parametro

c— | Guarnigéo

d— D ou €

Y070.302/PT
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44.2

Instrugoes de uso
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

4 Indicagdes para o comando e a operagao

Explicagdao dos simbolos, textos no menu:

Resumo de um menu
1 Nome do menu.

2 A W Indicagéo sobre outros itens de menu
superiores/inferiores dentro do menu.

3 ltens de menu selecionados (no fundo com
uma barra laranja).

4 Itens de menu; selegdo dentro do menu.

5 Barra de rolagem; mostra que ha mais itens
do menu do que aqueles mostrados.

6 Botao da barra de rolagem; altera a sua posi-
¢ao sobre a barra de rolagem de acordo com
a posicao de marcagao de sele¢gao no menu.

7 Retorna para o nivel anterior no menu.

8 Retorna para a mensagem de estado.

Sele¢ao de parametros

Antes que o valor/a propriedade de um parame-
tro possa ser alterado, ele precisa ser selecio-
nado (fundo laranja). Como exemplo, a figura ao
lado ilustra a selegéo do valor de parametro a
ser alterado:

1 Nome do menu

2 Nome de parametro
(ndo pode ser selecionado)

3 Marcagao de selegao

4 Valor de paradmetro (ajuste atual):

Alteragao dos valores/propriedades de
um parametro

O ajuste varia dependendo de cada tipo de
parametro.

Ajuste ou/ou

Selecionar um valor de parametro/uma proprie-
dade de duas alternativas possiveis, por ex. no
tipo de desligamento: Ou o ‘desligamento em
funcéo do torque’ ou ‘fungéo do curso’, veja a
figura ao lado:

1 Nome do parametro I Tipo de desliga-
mento” (tipo de desligamento na posigéo final
FECHAR)

2 Marcacéao de selecéo (barra laranja)

3 Valores possiveis de parametros/ajustes
4 Ajuste ativo

5 Ajuste néo ativo

Ajuste sim/ndo

Da mesma forma, um ou varios ajustes/valores
de parametros podem ser ativados. Se um
ajuste estiver ativo, ele sera mostrado com um

sinal de visto [%4, veja fig., pos.4.

1
2
3 Observar 6
4 Diagnostico 5
Posicbes finais
Parametro
Curva de torque
2

N —

Fig.: Resumo de um menu

- 0
1 Técnica instr. e contr.

3
Controle
2 Controle altemati;o 4
Nao ativ
Entrada binaria
Corrente de trabalho [C
~
Fig.: Menu de selegao de parametros
1 Tipo de desligamento 9
2 4

m fungao do torque

Fig.: Menu de ajuste tipo de desligamento
da posigao final FECHAR
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4 Indicagdes para o comando e a operagao

Instrugdes de uso
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Ajuste gradativo

A alteragéo pode ser realizada em graduagéo
pré-especificada dependendo de cada parame-
tro, por exemplo, no ajuste da velocidade de
saida (em 7 etapas, por ex.: 5, 7, 10, 14, 20, 28,
40 rpm).

1 Nome do parametro

2 Diregao de deslocamento. Neste exemplo
vale o ajuste para o deslocamento na diregao
FECHAR.

3 Ajuste atual; mostrado como numero.
Na alteracéo, a cor do numero mudara de
azul para laranja.

4 Ajuste atual; apresentagao grafica em
relagao a faixa de ajuste total.

5 Faixa de ajuste, de ... a ...

6 Unidade do valor de parametro.

Ajuste do valor numérico

Para alguns ajustes é necessario que se insira
um numero de varios digitos, por exemplo, o
cédigo de ativacao de 4 digitos para fungdes
especiais. Aqui se pode inserir o valor de para-
metro diretamente como numero.

1 Nome do parametro.

2 Ajuste atual; mostrado como numero.
Na alteracéo, a cor do niumero mudara de
azul para laranja.

3 Ajuste atual; apresentacéo grafica em
relagdo a faixa de ajuste total.
Possivel faixa de ajuste <----- >, no presente
exemplo de 0 a 100%.

4 Confirmagédo do ajuste.

5 Interrupgéo do ajuste.

Isto significa basicamente:

1 / -~ Torque de desligamento

s »

TNl
4 \ / 5

Fig.: Alterar valor de parametro

L]

Nm

1 Posigio de EMERGENCIA

0)(2)(3]

0o > 100 %

SA,’—‘. nterr:l pgéo

Fig.: Alterar valor numérico

u Letra preta = Fungbes/ajustes podem ser selecionados.

m |_etra cinza = A fungdo nao pode ser selecionada, porque, por exemplo, falta a autorizagao,
veja também o capitulo ‘6 Administracdo de usuarios” na pag. 30.
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5.1

Instrugdes de uso
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

5 Menu Iniciar

Menu Iniciar

1 Esta linha de menu estara ativa dependendo
do controle selecionado:

— Se for selecionado o controle “LOCAL” ri1
aparecera “Processo no local” nessa linha
de menu.

— No controle “REMOTO” E serao mostra-
das aqui indicagbes complementares ao
modo de comando REMOTO.

2 Controle:
Comutagao entre os controles “LOCAL”,
‘REMOTQ” ou “DESLIGADOQO".

3 Selegao do idioma:
Através deste item de menu, seleciona-se o
idioma do display. A bandeira respectiva ao
texto do idioma selecionado sera mostrada.

4 Menu principal:
A entrada no menu principal para observa-
¢éo, parametrizagédo do atuador e também
os ajustes das posicoes finais.

Controle

Processo no_local

Controle ﬂ 20
Idioma
N Menu principal

3

o

4

Fig.: Menu Iniciar

Utilizando o item do menu ‘Controle’, pode-se comutar entre ‘LOCAL’, ‘REMOTO’ e ‘DESLIGAR'.
A tabela a seguir mostra quais pardmetros no respectivo controle no atuador podem ser alterados

ou apenas mostrados.

Mostrar/alterar parametros no atuador

Controle

Menu LOCAL REMOTO DESLIGAR

Parametro Mostrar =0, Alterar* = X

Selegao do idioma X X X

Deslocar o atuador X - -
Observar

Placa de caracteristicas da unidade eletronica O (0] (0]

Entradas e saidas O (6] (0]

Status do atuador (0] (6] (0]
Diagnéstico

Dados operacionais do atuador (0] O (0]

Limites de manutengao (0] O (0]

Manutencéo da guarnigdo (0] O (0]
Ajuste da regido de posigio final \ X | _ | -
Parametro

Valores de parametro ‘ X ‘ O ‘ X
Configuragoes do sistema

Orientagéo do display X O X

Ativagao do Bluetooth X O X

Relégio em tempo real X (0] X

*na medida em que existir uma autorizagdo.

Y070.302/PT
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5 Menu Iniciar

Instrugdes de uso
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Controle “LOCAL”: ﬂ_l:l IO Deslocar o atuador pelo controle local

Se for selecionado o controle “LOCAL”, entdo aparecera o item de menu “Processo no local”.
Através deste item de menu, o deslocamento (ABRIR, FECHAR e PARAR) do atuador é possivel
localmente. O acionamento de “REMOTO” encontra-se bloqueado.

Sequéncia de comando

1.

Selecionar o item de menu “Controle”.

Pressionar o controle de drive até que o
simbolo LOCAL fique ativo, fig. 1, pos. 1.
Na linha acima, aparecera o item de menu
“Processo no local” (veja pos. 2) e o diodo
LOCAL acendera (pos. 3).

Se aparecer o0 aviso que a fung¢do nao podera
ser executada com o nivel de usuario conecta-
do, altere a autorizacdo de acesso. Veja para
isso o capitulo |'6 Administragao de usuarios”
na pag. 30.

3. Selecionar item de menu “Processo no local”

e confirmar.
O display mostrara o “Processo no local”,
veja fig. 2, pos.1.

Selecionar diregao de deslocamento
(veja ao lado a fig. 3):

— a: simbolo _t_ = Deslocamento na dire-
¢do FECHAR

ou

— b: simbolo = = Deslocamento na
direcdo ABRIR

O simbolo de posicdes finais selecionado
ficara com fundo laranja.

Pressionar o controle de drive.

O atuador se deslocara e o simbolo das
posigdes finais na diregcdo de deslocamento
(fig. 4, pos. c) piscara em azul.

Se o controle do drive for mantido pressio-
nado por mais de 3 segundos, o atuador
continuara se deslocando apds soltar a tecla
(o display mostrara “Auto-manutencgéo”), até
que a posicao final ou a posicao alvo seja
alcangada ou até que o controle do drive
seja pressionado novamente.

Se a posicao final for alcangada, isso sera
mostrado através da exibicao de um campo
azul atras do simbolo da posigéo final

(fig. 5, pos. d).

|Controle ﬂ

=

Ok
-
Oo
on

- rocesso no loce
1 Menu principal

Fig. 1: Processo de controle local

|Processo no local

A

L S

F‘mnk} para operar

EA T |

Fig. 2: Exibigdo “Controle local”

@ (= (Do D

Fig. 3: Selecionar dire¢ao de deslocamento

c
Fig. 4: Exibicao de direcao de
deslocamento

G0

Fig. 5: Exibicao do atuador
na posigao final

No estado LOCAL, s&o possiveis todas as alteragdes (idioma do display, posi¢des finais, valores
de parametros), se para isso existir uma autorizagdo. Consulte também a tabela acima.
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51.3

Instrugoes de uso 5 Menu Iniciar
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Controle do “REMOTO”: m O

No estado de “REMOTO?”, o controle é realizado através do sistema de automatizagédo (comando
de acionamento).

No estado de controle REMOTO, é possivel re-
alizar a escolha do idioma do display e a leitura
do parametro.

Sequéncia de comando

CD
0

1. Selecionar o item de menu “Controle”.
2. Pressionar o controle de drive até que o

O
simbolo REMOTO fique ativo, fig., pos. 1. Jﬂ/
Na linha acima, aparecera indicagbes 3
complementares para o modo de comando
(pos. 2) e o diodo REMOTO azul acendera
(pos. 3).

O controle de atuadores é realizado agora
através do sistema de automatizagao,
por exemplo, o comando de acionamento.

4[5

ﬁ M Pronto para operar

7 .-\"\“ 1 1 1 ] |'r —
(& NI =
~—_[1"==, Contato estatico

__ Do
Caso se alterne do controle LOCAL para o '
controle REMOTO, o atuador se deslocara, 1
se houver um comando de deslocamento
do sistema de automatizagdo (comando de Fig.: Controle REMOTO
acionamento)!

Idiomre
. Menu principal

Na operacdo REMOTA é possivel ocorrer no
atuador, sem interrupg¢ao da operagéo em curso
0 seguinte:

m Selegao de um outro idioma.

u Ainformagéo sobre o atuador pode ser
vista no menu principal, consulte a tabela no
capitulo “5.1 Controle” na pag. 25.

Controle “DESLIGAR”: | i | = &)

Nesse estado, nao sera possivel um desloca-
mento do atuador no modo de operagéo local e
remoto.

Sequéncia de comando
1. Selecionar o item de menu “Controle”.

O
0s-
Qo
(O[T

2. Pressionar suavemente o controle de drive,
até que o simbolo DESLIGAR fique ativo, fig.,
pos. 1.

Na linha acima, aparecera o aviso ‘Desliga-
do’, veja a fig., pos. 2.

Agora, é possivel realizar o seguinte no atuador:
= Selegdo de um outro idioma.

= Usando o menu principal, é possivel alterar 2
os valores de parametro e configuragdes do
sistema, como também mostrar informacdes
sobre o atuador e a manutengéo da guarni-
¢ao. Consulte também a tabela no capitulo
“5.1 Controle” na pag. 25.

Idi 2—
N, Menu principal

Fig.: Atuador DESLIGADO
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Selecionar idioma

A selecdo de um idioma apenas sera necessaria, se o texto no display ndo for exibido no idioma

desejado.

Sequéncia de comando

1. Selecionar no menu Iniciar ‘Idioma’ (Fig. 1).
O display mudara para o menu Idioma, veja
figura 2.

Sera mostrado o idioma configurado atual
(fig. 2 pos. 1) e embaixo uma lista com sim-

bolos (bandeiras) dos idiomas selecionados.

A barra de rolagem (pos. 3) mostrara que
ainda outros idiomas podem ser seleciona-
dos além dos atuais mostrados no display.

2. Colocar a marcagao de selegdo laranja
(fig. 2, pos. 2) sobre o idioma desejado.

3. Confirmar a selegéo.
Os textos do display serdo mostrados nos
idiomas selecionados.

ool

M Pronto para operar

(& NENNNRRNANNRNINNN =
. ««"f Processo no local
Controle [+ EIE)

=

=3
)

1 N, Menu pl‘l‘f‘l(‘.i:-p-éﬂ.

Fig. 1: Selecado de idioma no menu Status

5 -
ﬂ\F-‘ortugués = PT

B} Francais

2—"--H, E Espanol 4

rl Italiano o 3
B peutsch
B English

W

Fig. 2: Menu Idioma
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5.3 Resumo do menu principal

Administr. usuarios Usuario atual

g 0 Administragéo

Placa de caract. unid. eletr.

Pagina 95 Entradas e saidas

Status

—{Limite de manut. da guranigéo

—{Manutengéo da guarnicao

osicoe a —[Novo ajuste

agina 44, Eééina 53 —[Reajuste
—[Guarnigéo
—[Técnica instr. e contr.

—[ Seguranca
—[Fungﬁes de software

Menu principal

—[Parémetros especiais

Curva de torque Registrar

e’ T’ S’ T’ S’ S’ S’ S S N’ N’ ' e’ S’ S’ N Sm—

Configuragdes do sistema Display )
Relégio em tempo real ]
Fig.: Menu principal EluEizi] ]

O menu principal oferece os seguintes itens de menu:

= Administracado de usuarios:
Para ativar uma autorizagdo de acesso.

= Observar:
Exibicdo da “placa de caracteristicas do sistema elétrico”, estado das entradas e saidas e status
do atuador.

= Diagnéstico: Exibigcao
— dos dados operacionais (comutagdes, desligamentos, horas operacionais) do atuador desde

a primeira colocagéo em operagao;
— dos dados operacionais até a proxima manutengdo da guarnigéo;
— se a manutengéo da guarnigao for necessaria ou ndo, da mesma forma que a ativagdo na
manutencao realizada corretamente.

u Posigodes finais:
As posicdes finais sdo selecionadas através deste item de menu.

= Parametros:
Neste item do menu, os par&dmetros do atuador sdo mostrados e alterados. A alteragéo dos
valores de pardmetros so sera possivel com o nivel de usuario ‘Parametrizador’ ou mais alto.
Se a autorizacdo de acesso nao for definida de forma geral, aparecera uma solicitagao para
inserir a senha (cédigo de 4 digitos).

= Curva de torque
Podem ser gravadas trés curvas de torque.

= Configuragdes do sistema:
Ajustes da orientagdo do display, do relégio interno e da ativagéo/desativagdo do modulo Bluetooth.
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Administracao de usuarios

Geral

Muitas fungdes e a parametrizacédo s6 serdo acessiveis com uma autorizagdo (senha de 4 digitos).
Desta forma, evita-se que pessoas n&o autorizadas alterem os parametros por engano ou intencio-
nalmente. As fungdes e os parametros estdo resumidos em grupos, dentro dos niveis de usuarios.

A tabela a seguir mostra os possiveis niveis de usuarios:

Autorizagao Escrever Escrever

Nivel necessaria i Deslocar paradmetros | parametros
P 1 A
de usuarios (Pré-configuragao) FEMITECES | ©ELTECL “simples” |especializados

1 Observador Nao SIM

2 Operador Sim (0000) Sim Sim

3 Parametrizador Sim (9044) Sim Sim Sim

4 Especialista Sim (9044) Sim Sim Sim Sim

= Observador

— Os parametros podem ser mostrados, mas né&o alterados.
— Este nivel de usuario estd sem autorizagédo de acesso especial.

= Operador

— Os parametros podem ser mostrados, mas nao alterados.

— Um deslocamento do atuador em modo local é possivel.

— Para este nivel de usuario, é necessaria uma autorizagdo, uma senha de 4 digitos.
Ele esta pré-configurado em “0000”. Com a senha “0000”, o nivel de usuario é ativado
automaticamente (veja a indicagdo abaixo).

= Parametrizador

— Os parametros podem ser mostrados.
— Parametrizar parametros “mais faceis”.
— Um deslocamento do atuador em modo local é possivel.
— Para este nivel de usuario, € necessaria uma autorizagdo, uma senha de 4 digitos.
Ela esta pré-configurada em “9044” (veja a indicagéo abaixo).
u Especialista
— Como no caso do “Parametrizador”, adicionalmente:
— Parametrizagao dos “Parametros dos especialistas”.

— Este nivel de usuario também é protegido com uma senha de 4 digitos.
Ela esta pré-configurada em “9044” (veja a indicagéo abaixo).

Se a um nivel de usuério for atribuido a senha “0000”, este nivel de usuario continuara ativado,
se para os niveis de usuarios inferiores a senha “0000” também tiver sido atribuida. Uma nova
ativacdo nao sera necessaria.

Procedimento basico

O acesso a qualquer nivel de usuario, exceto ‘observador’, s6 é possivel com uma autorizagdo e uma
senha individual. A pré-configuracdo dessas senhas de autorizagédo € apresentada no capitulo ‘Geral’.

E possivel alterar a senha a qualquer momento através do menu ‘Administracao’.

Basicamente vale:

1. Uma unica vez
Atribuir senha (nimero de 4 digitos) a um nivel de usuario:
Menu ‘Administr. usuarios’ --> ‘Administragao’. Veja o seguinte capitulo ['6.3 Alterar/atribuir a
senha a um nivel de usuario’.
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2. Antes de qualquer trabalho
Ativar autorizagao para o nivel de usuario desejado:

‘Administr. usuarios’ --> ‘Usuario atual’. Veja o capitulo posterior ‘6.4 Ativar nivel de usuario’|.

3. Apo6s encerramento de trabalhos
Reinicializar autorizagao:
‘Administr. usuarios’ --> configurar ‘Observador’.
O ‘Observador’ é o nivel de usuario (configuragéo basica), no qual o atuador ¢é ligado, se ele
nao for ativado durante 10 minutos. Uma excecgéo € se tiver sido atribuida a senha “0000”,
leia a indicagdo [~ na pagina 32.

Alterar/atribuir a senha a um nivel de usuario

A senha sé podera ser alterada para o usuario atual ou um nivel inferior de usuario.

1. Selecionar no menu principal “Administr. -— —

usuarios”. Administr. usuarios

O menu “Administr. usuarios” ..

. : . Usuario atual

aparecera com os itens de menu: r

— Usudrio atual; o — Observador (= desconectar) )

- Administragéo. .g —[Operador ]
2. Colocar a marcagéo de selecéo laranja =1L | Parametrizador )

sobre o item de menu ‘Alterar senha’ o —

(fig. 2, pos. 1). 3 —— Especialista )
3. Confirmar a selegéo (fig. 2, pos. 2). () Administragao

O display mudara para o menu ‘Alterar = — Alterar senhal

senha’. —emn

1

4. Selecionar o nivel de usuério; colocar a i !

Marcacao laranja SObre 0 NIVEl de USUANO  ‘wed | S s r—

desejado (pos. 3).

5. Confirmar a selegdo (4).
O display mudara para que possa ser inse-
rida a nova senha. A senha, que acabou de
ser atribuida, sera mostrada, e ao redor do

primeiro digito ficara laranja. « 0
Administr._usudrios

Fig. 1: Menu Administracdo de usuarios

6. Se o primeiro digito: _
Usuariosggal

a) nao foi alterado: =
. . v

Girar o controle de drive; ao redor do AdminisWigio

préximo numero ficara laranja.

Paramefrizador

ou
b) foi alterado:

- Pressionar o controle de drive (o digito
piscara).

- Girar o controle de drive (5), até mostrar
o digito desejado da nova senha.

- Confirmar a selegéo (6). O digito alte-
rado sera adotado e o proximo digito
piscara.

7. Repetir o passo de comando 6 até inserir
todos os digitos. Apds a confirmagéo do
quarto digito (pos. 7) a marcagao de selecédo
mudara para o item de menu ‘Avangar’.

8. Pressionar o controle de drive (pos. 8). Fig. 2: Atribuir autorizagdo de acesso

O display mudara para o menu ‘Administra-
¢ao de usuarios’.

Nova senha para

Interrupgao
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Ativar nivel de usuario

1.

Selecionar no menu principal “Administr.
usuarios”.

O menu “Administr. usuarios” aparecera com
os itens de menu:

— Usuario atual;

— Administragéo.

Desconectar-se em
‘Obsemafg O
Trocar usuari :

Inserciio do codigo

Colocar a marcagéo de selegéo laranja
sobre a linha abaixo de ‘Usuario atual’
(fig., pos. 1).

Confirmar a selecgéo (fig., pos. 2).

O display mudara para o menu ‘Usuario
atual’.

Observagao: O nivel de usuario atual é

; . Trocar usuario em
marcado com um sinal de visto [¥%4. _parametrizador
Selecionar o nivel de usuario; colocar a 5@
marcacao laranja de selecéo sobre o ‘Nivel ) 0

de usuario desejado’, no exemplo ao lado,
‘Parametrizador’ (pos.3).

Para o nivel de usuario ‘Observador’,

veja a indicagao abaixo.

Confirmar a selecéo (pos. 4).

O display mudara para solicitar a senha
de quatro digitos; ao redor do digito ficara
laranja.

Interrupgéo

Fig.: Ativar nivel de usuario

Girar o controle de drive até mostrar o
primeiro digito da senha (pos. 5).

Se até o momento a senha néo tiver sido
inserida pelo usuario, ficara valida a senha
da pré-configuragéo (veja o capitulo “4.7.1
Geral”).

Confirmar a selecéo (pos. 6).

O display mudara para a inser¢do do segun-
do digito.

Repetir os passos de comando 6 e 7 (pos. 5
e 6) até inserir todos os quatro digitos. Apds
a confirmagao do quarto digito (pos.7), a
marcagao de sele¢cdo mudara para o item de
menu ‘Avancgar’.

Pressionar o controle de drive (8).

O display mudara para o menu

‘Administr. usuarios’ e mostrara o ‘Parametri-
zador’ como ‘Usuario atual’.

® Se a um nivel de usuario for atribuido a senha “0000”, este nivel de usuario continuara ativado,
se para os niveis de usuarios inferiores a senha “0000” também tiver sido atribuida. Uma nova
ativagdo ndo sera necessaria.

m Se tiverem sido atribuidas senhas individuais (e ndo “0000”) aos niveis de usuarios,
sera aplicavel o seguinte:

— Realiza-se a troca de um nivel de usuario protegido por senha alterando o nivel de usuario
para “Observador”.

— Apés um periodo de 10 minutos sem confirmagao, o nivel de usuario se reinicializara
automaticamente em “Observador” ou no mais alto nivel de acesso com a senha ‘0000’

— Antes de se alterar uma senha existente de um nivel de usuario, sera necessario primeira-
mente ativar este nivel de usuario ou outro mais alto.

— Se a senha de um nivel de usuario tiver sido esquecida, ela podera ser redefinida no nivel
do usuario mais alto e mais préximo; item de menu ‘Administragao’.

u Se for selecionada uma fungdo, para qual ndo exista uma autorizagédo (por exemplo, os
parametros descritos em cinza), aparecera uma indicagédo para trocar o nivel de usuario atual.
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Colocacao em funcionamento

Fundamentos

® Antes de iniciar os trabalhos no atuador montado e conectado eletricamente, assegurar junto
ao pessoal responsavel pela instalagéo, que a colocagdo em funcionamento ndo possa causar
um erro na instalagdo ou colocar pessoas em perigo.

= Quando foi selecionado um tipo de desligamento ou configuragéo de torque inadequado para a
guarnicéo, a instalagao podera sofrer danos!

m Caso se alterne do controle LOCAL para o controle REMOTO, o atuador se deslocara, se hou-
ver um comando de deslocamento do sistema de automatizagdo (comando de acionamento)!

m Ha tensdes perigosas no atuador.

E recomendavel utilizar o apoio e servicos da assisténcia SIPOS Aktorik responsavel para as
tarefas de planejamento, montagem, colocagdo em funcionamento e assisténcia técnica.

Assegurar os pré-requisitos para a primeira colocagdo em operagao

Os seguintes itens devem ser verificados e assegurados apds a montagem e durante a revisao:
= O atuador foi montado corretamente.

u Todos os parafusos de fixagdo e elementos de unido encontram-se bem apertados.

u As conexdes de aterramento e equipotenciais encontram-se estabelecidas corretamente.

= A conexao elétrica foi realizada corretamente.

= Todas as medidas de protecédo de contatos para pegas méveis ou que conduzam tensao foram
executadas.

m O atuador e a guarni¢gdo ndo se encontram danificados.

u A faixa de temperatura permissivel para o atuador foi observada e também foi considerada e
transferéncia de calor do elemento de regulagéo.

Outras verificagdes poderao ser necessarias, eventualmente, conforme as condigbes especificas
da instalagao.

Antes da primeira colocagao em operagao

u Definir o idioma, caso os textos no display ndo sejam exibidos no idioma desejado,
veja o capitulo ['5.2 Selecionar idioma” na pag. 28.

m Ativar a autorizagdo para no minimo o nivel de usuario 3, veja o capitulo ['6 Administragdo de
usuarios” na pag. 30.
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7 Colocacgao em funcionamento Instrugdes de uso
7.1 Fundamentos SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

A sequéncia de medidas da primeira colocagdo em operagao mostrara o seguinte

resumo:

. Adaptar atuador aos requisitos
Parametrizar do sistema de automatizagso.
controle REMOTO

. . ~ Para descri-
Medida Explicagao ¢30, veja:
. Verificar/ajustar a modalidade Pagina 35
SElEemEy @| eotipode engrenagem
‘Transmiss&o adicional’ P grenagem.
Seleci direcs Ajustar/verificar diregdo do Pagina 39
e %mofna;'] |reg,ato I fechamento: rotagao para a direita
LB ou rotagéo para a esquerda.
Parametrizar nimero dParartnet[izar e verifit(_:ar nL’m;ero Péagina 40
de rotagdes, respecti- e r? a%’ej’ Ejespec_lv_amen e o/
vamente, velocidade de mlmln f ve OC('j a f € posicionamento
posicionamento e tempo empo de atuagao.
de atuagao
Seleci i Ajustar/verificar tipo de desliga- Pagina 41
d Seci!onar 'F;O la mento: desligamento em fungéo
© RN do torque/da forga ou do curso.
. Parametrizar/verificar torques/ Pagina 41
Parametrizar torques m ﬂ forcas de desligamento.
de desligamento
Verificar/ajustar coeficiente Pagina 46
da transmissao do transdutor
Ajustar transdutor de posicionamento.
de posicionamento S6 na variante com transdutor
de posicionamento.
Ajustar posigdes finais no atuador  Pagina 47,
com transdutor de posicionamento.
Ajustar
posigbes finais Ajustar posigGes finais no atuador  Pagina 55
com modelo “ndo-intrusivo”.
Verificar/ajustar indicador Pagina 54
mecanico de posicao,
Ajustar o indicador caso existente.
de posigéo
Péagina 65

para a técnica de instrumentacéo e controle” na pag. 65.

se ele foi fornecido ja montado sobre a guarnic¢ao.

m Sobre parametros para a técnica de instrumentacao e controle, veja o capitulo ‘8.3 Parametros

= Nao é necessario efetuar cada um dos ajustes. A necessidade de verificagdo de ajustes
dependera apenas se, no pedido do atuador, ja foram feitas especificagdes de ajustes ou
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7 Colocagao em funcionamento
7.2 Engrenagem adicional

Engrenagem adicional

Principio de funcionamento da “Engrenagem
adicional”

A operacao “Engrenagem adicional” oferece
uma adaptacgéo confortavel de tamanhos

de exibi¢éo por todo o sistema >atuador +
montagem<. As caracteristicas (parametros)
dos tipos de engrenagem mais comuns estéo
incluidas no firmware do atuador.

Procedimento

Montar engrenagem adicional no atuador,
veja fig. pos. (a).

Selecionar no menu “Engrenagem adicional”
a engrenagem adicional montada, pos. (b).

O atuador converte os valores de parametro
(por exemplo, numeros de rotagdes e torques) a
propriedade da engrenagem adicional, e mostra
os valores e unidades convertidas nos menus
‘Guarnicao’, ‘Seguranga’ e ‘Observar’, pos. (c).

Dessa forma, ao parametrizar, sdo mostrados
os valores 1:1, que estédo no lado de saida da
engrenagem adicional (d).

Além disso, € mostrado no menu ‘engrenagem
adicional’ o valor, no qual se deve ajustar o coe-
ficiente da transmisséo do transdutor de posicio-
namento, veja “7.4.2 Coeficiente da transmissao
do transdutor de posicionamento” na pag. 46.

Se a engrenagem conectada nao estiver
incluida na selegao oferecida, sera necessario
inserir manualmente, com base na definicdo dos
usuarios, os parametros da engrenagem.

Os seguintes parametros de uma engrenagem
adicional podem ser alterados individualmente.
Os parametros e possiveis valores de ajustes
sdo mostrados conforme o tipo de engrenagem
selecionado.

® Engrenagem rotativa

— Taxa de redugao

Fator de torque de entrada/saida

Torque de saida max. [Nm]

Numero de rotagdes de entrada max. [rpm]
Rotacgdes/Curso

= Atuador giratorio

Taxa de redugao

Fator de torque de entrada/saida

Torque de saida max. [kNm]

Numero de rotagdes de entrada max. [rpm]
Angulo de ajuste [°]

u Unidade linear

Passo de fuso

Fator de torque de entrada/forca de saida
Forca de saida max. [kN]

Numero de rotagdes de entrada max. [rpm]
Curso [mm]

©

0 atuador converte os
valores de pardmetros para

a engrenagem instalada |

& o8 mostra no display. |

T "

a engrenagem % adicional sdo
instalada. L parametrizados.
Engrenagem
adicional
1

Figura 1: Principio da ‘Engrenagem adicional’

Engrenagem adicional

) Modalidade de engrenagem

Os valores no lado de
saida da engrenagem

—(Sem engrenagem adic.

—( Engrenagem rotativa
——{ Atuador giratério
——( Unidade linear

N S S S

Tipo de engrenagem

——{ Definido pelo usuario

Parametro

——( Tipo de engrenagem . . . .

—{ Tipo de engrenagem . . . .

e’ N’ Nt N’

—[ Tipo de engrenagem . . . .

Taxa de redugao’?
Passo de fuso®

— | 1,0 - 100* )

Fator torque entr./saida’?
Fator forga entr./saida®

0,1 - 500"

Torque max. de saida’?
Forga max. de saida?

—( 1— 50000 Nm* |
Numero rotagdes entr. max."23
—( 1— 1000 rom* |
Rot./curso’, ang. de aj.2, curso?®
—( 0,1 - 9900*

Ajuste transd. pos.*
( XX

P

'na engrenagem rotativa

2na engrenagem basculante

3na unidade linear

“apenas no atuador com transdutor de posicionamento

**Inalteravel; este é a especificagédo para o ajuste do
transdutor de posicionamento.

Fig. 2: Menu ‘Engrenagem adicional’

Y070.302/PT
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Instrugdes de uso
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Selecionar engrenagem adicional e alterar parametros.

Selecionar sequéncia de comando de
engrenagem adicional

1.

Selecionar no ‘Menu principal’, ‘Paradmetros’
(fig. 2, pos. 1) e confirmar 2).

Aparecera o menu “Parametro”.

Selecionar o item de menu “Engrenagem
adicional” (3) e confirmar (4).
O display mudara para o menu ‘Engrenagem
adicional’.
— Se nenhuma engrenagem adicional
tiver sido selecionada ainda, ‘Sem engre-
nagem adic.” aparecera abaixo do item de
menu ‘Modalidade de engrenagem’.
— Se uma engrenagem adicional ja
tiver sido selecionada, aparecerao
a modalidade e o tipo de engrenagem,
além dos respectivos parametros.

Inserir marcagéo de selegéo abaixo do
parametro ‘Modalidade de engrenagem’.
No exemplo aqui, ‘Sem engrenagem adic.’
(5) e confirmar (6).

Aparecera a selegao:

— Nenhuma engrenagem adicional

— Engrenagem rotativa

— Atuador giratorio

— Unidade linear

Selecionar a modalidade de engrenagem;
no exemplo aqui “Engrenagem basculante”
(7) e confirmar (8).

O display mudara para “Engrenagem adicio-
nal”. Agora, o tipo de engrenagem pode ser
selecionado.

Selecionar o tipo de engrenagem (9) e
confirmar (10).

O display trocara para o menu ‘Tipo de
engrenagem basculante’ com a selegéo dos
possiveis tipos de engrenagem para este
atuador. O tipo de engrenagem atual inseri-

do sera marcado com um sinal de visto .

Selecionar’ tipo de engrenagem:

a) Selecionar tipo de engrenagem da lista
(11) e confirmar a selegéo (12).
O display mudara para a exibigdo anterior
e serdo inseridos e mostrados agora os
valores de pardmetros adequados para o
tipo de engrenagem selecionado.

ou

b) Se a engrenagem conectado n&o estiver
incluida na lista, entdo selecionar
‘definido pelo usuario’. O display voltara
para “Engrenagem adicional”.

Agora os valores de pardmetros podem ser
individualmente inseridos para a engrena-
gem adicional; veja a descri¢cdo a seguir.

' BZ = Modelo com coroa dentada.

| Menu principal

Fig. 1:

| Paréametro

| Engrenagem adicional

Modalidade de engrenagem
| Sem engrenagem adic.

Ir para ‘Engrenagem adicional;
modalidade de engrenagem’

/fi- [*]

kd'nws‘.rs* de usudrios r I'\I
\

Observar W

D|£|g|\¢ﬂ,l||'x."

Modalidade de engrenagem

9 O| Atuador giratbrio

Tlpo de cng!cn "m

Definido pelo usd&@
GS 50.3 - 51:1 v
GS 50.3-51:1BZ
GS 633 51 1

GS Bl

GS 63.3 - 82:1 E
GS 100.3 - 208:1 ]

W

Fig. 2: Selecionar engrenagem adicional
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7 Colocagado em funcionamento
7.2 Engrenagem adicional
. .

Alterar a sequéncia de comando dos valores de parametros para a engrenagem

adicional

A sequéncia de comando descrita aqui € igual
em todos os parametros para engrenagem
adicional e é a continuagéo da sequéncia de
comando anterior 6b); o display mostra o menu
‘Engrenagem adicional’, e fica selecionado
‘definido pelo usuario’ no ‘Tipo de engrenagem’.

7. Selecionar parametros; girar controle de drive
(11) e inserir marcagao sobre o parametro.
O botao da barra de rolagem r (fig. 2,
pos. 1); altera a sua posigao sobre a barra
de rolagem (2) de acordo com a posigéo de
marcagao de sele¢gdo no menu.

8. Confirmar selegao; pressionar controle de
drive (12).
Aparecera o menu de configuracao.
9. Alterar valores de parametro:
— Pressionar o controle de drive
(o digito piscara).
— Girar o controle de drive até mostrar o
digito desejado.
— Pressionar o controle de drive; o digito
selecionado sera adotado.
Veja também “Alteragéo dos valores/proprie-
dades de um parametro” na pag. 23.

Menu principal
Parametro

Engrenagem adicional

Fig. 1: Ir para o menu
‘Engrenagem adicional’

<em adicional

| Taxa c’v.rf:d.ur,_ao.

—1 ®

| Fator torque entr./saida
XXX

| Torque de saida maximo

XXX kNm

Fig. 2: Parametro no menu
‘Engrenagem adicional’

Parametros e seus valores no menu ‘engrenagem adicional’

Os valores de parametrizaveis no menu ‘engrenagem adicional’ referem-se as propriedades da
engrenagem adicional, e estdo descritos na placa de caracteristicas da engrenagem, de onde se

devem ser consultados.

Taxa de redugao (engrenagem rotativa e engrenagem basculante),

passo de fuso (na unidade linear)

Taxa de reducao
1,0- 100

A taxa de redugéo é a proporcédo de numeros
de rotagbes entre a entrada da engrenagem
em relagéo a sua saida.

Faixa de ajuste em

—_— n(Entrada da engrenagem)

l(Taxa de redugao) N (Saida da engrenagem)

Foérmula: Taxa de redugao

= Engrenagem rotativa (taxa de redugéo): de 1,0 a 100
= Engrenagem basculante (taxa de redugao): de 1 a 10000
m Unidade linear (passo de fundo [mm]): de 1,0 a 100

Fator de torque de entrada/saida (na engrenagem rotativa e engrenagem basculante),
fator de forga de entrada/saida (na unidade linear)

Fator torque entr./saida
0,1-500

O fator de torque de saida em relagéo ao torque
de entrada mostra quao maior é o torque ou a
forca na saida da engrenagem em relagéo ao
torque ou a forga na entrada da engrenagem.

Faixa de ajuste em

M (Saida da engrenagem)

ﬁFator) M (Entrada da engrenagem)

Formula: Fator de torque da saida em
relagdo a entrada na engrenagem
rotativa e basculante

m Engrenagem rotativa (fator de torque de entrada/saida): de 0,1 a 500
= Engrenagem basculante (fator de torque de entrada/saida): de 1,0 a 5000
® Unidade linear (fator de torque de entrada[Nm]/for¢ca de saida [kN]): de 1,0 a 100

Y070.302/PT
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7 Colocacgao em funcionamento Instrugdes de uso
7.2 Engrenagem adicional SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Torque de saida max. (na engrenagem rotativa e engrenagem basculante),
forca de saida max. (na unidade linear)

Torque de saida maximo
| 1 - 50000

Aqui é ajustado o torque maximo/a forga maxi-
ma, que deve ocorrer na saida da engrenagem
(fig. pos. 2); portanto, o torque ou a forga,

a qual a engrenagem adicional pode suportar.

Faixa de ajuste em

m Engrenagem rotativa (torque de saida
maximo): De 1 a 50000 Nm

m Engrenagem basculante (torque de saida
maximo): De 0,01 a 500 kNm

u Unidade linear (for¢a de saida maxima):
De 1 a 1000 kN

Ajusta-se o torque de desligamento (torque
max. para a guarnigdo) no menu “Parametro” -->
“Guarnigao”, veja “Torque de desligamento/forga
de desligamento” na pag. 43 et seqq.

Numero de rotagoes de entrada max.

Numero rotagées entr. max.
| 1 — 1000 rotagbes/min.

Aqui se ajusta o numero de rotagdes, com o qual se deve operar a engrenagem adicional na
entrada. Veja fig., pos. 1.

Faixa de ajuste: De 1 a 1000 rotagdes/min

Botagéo/curso (na engrenagem rotativa)
Angulo de ajuste (na engrenagem basculante)
Curso (na unidade linear)

Rotagoes/Curso
| 0,1 - 9900

Esse item do menu aparecera apenas no atuador com o transdutor de posicionamento.
Aqui se ajusta o valor necessario para deslocar todo o curso de posicionamento.

Faixa de ajuste em

= Engrenagem rotativa (rotagdes/curso): de 0,1 a 9900
= Engrenagem basculante (angulo de ajuste): de 1 a 360°
= Unidade linear (curso): de 1 a 10000 mm

Ajuste do transdutor de posicionamento

Ajuste transd. pos.
| XX

Esse item do menu aparecera apenas no atuador com o transdutor de posicionamento.
Aqui sera mostrado o valor, que foi calculado com base nos parametros informados acima.

Deve-se configura o transdutor de posicionamento neste valor, veja capitulo “7.4.2 Coeficiente da
transmissao do transdutor de posicionamento” na pag. 46.
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Instrucées de uso 7 Colocagado em funcionamento
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod 7.3 Parametro de guarnigéo

Parametrizar diregao de fechamento, numeros de rotagoes,
tipos de desligamentos e de torques

Atuadores novos s&o pré-ajustados. Caso o cliente ndo tenha solicitado de forma diferente,
os parametros padrdo sdo os seguintes:

u Diregao de fechamento girando para a direita;

u Tipo de desligamento na direcdo FECHAR e ABRIR: em fungéo do curso;

u Torques de desligamento* na dire¢do FECHAR e ABRIR: O menor valor de pardmetro depen-
dente do aparelho, nos atuadores das classes operacionais A e B (atuadores) é de 30 %, nos
atuadores das classes operacionais C e D (atuadores de regulagao) 50 % do valor maximo
(ndo alteravel no 2SG7).

= NUmero de rotagdes* para operagéo normal e de EMERGENCIA na diregdo FECHAR e ABRIR:
4. Grau da faixa de ajuste de 7 etapas (fator de graduacéao: 1,4).

*Sao validos os seguintes parametros, dependendo da engrenagem montada:

UE® D Ene e Parametro Uni- | b rametro i =
Atuador rotativo 2SA7 ... dade dade

... Sem ou com engrenagem Torque de desligamento | Nm Numero Rpm
rotativa de rotagdes

... com engrenagem linear Forca de desligamento | kN Veloc. de atuagdo | mm/min
... com engren m lan . Tempo o
doca?tua(calo? ;ir;%‘raio zbsag;c?u ?. © Torque de desligamento | Nm de a?uagéo s/90

Caso deseje manter a parametrizagao atual, pode-se prosseguir com o capitulo (‘7.4 Ajustar as
posicdes finais no modelo com transdutor de posicionamento” na pag. 44 ou ‘7.5 Ajustar as
posicdes finais nos modelos com sensor de posigao ‘ndo-intrusivo™ na pag. 55.

Se vocé ja estiver familiarizado com o comando, também podera trabalhar a partir do capitulo ['8.2
Parémetros especificos de guarni¢cdes” na pag. 61

Selecionar a dire¢cdao de fechamento

Se o cliente nao solicitou diferentemente, os atuadores sao fornecidos com dire¢éo de fechamen-
to para a direita. Se for necessario, que o eixo de transmisséo na diregdo FECHAR gire para a
esquerda, a diregao de fechamento tera de ser alterada.

Caso voceé deseje manter a diregao do fechamento atual, pode-se prosseguir com o préximo capitulo.

I Apods a alteragéo da diregdo de fechamento, deve-se efetuar o ajuste da regidao da posigao final.

Sequéncia de comando Menu principal
1. Selecionar no “Menu principal” o item Parametro
“Parametro”. T
Aparecera o menu “Parametro”. Guarnicao
2. Selecionar o item de menu “Guarnigao”. Direcédo do fechamento
Como primeiro parametro, a diregdo de Rotacao para a direita
fechamento sera exibida com o ajuste atual
(rotag&o para direita ou para esquerda). Fig. 1: Navegar ao parametro

3. Se for necessario alterar o ajuste exibido, co- “Diregéo do fechamento”

locar a marcacéo sobre o ajuste e confirmar.
Aparecera o menu “Dire¢do do fechamento”.

O simbolo L4 mostrara a configuragdo atual ' -

(fig. 2, pos.2). Rotagdo para a direita 2
4. Colocar a marcagao de selegao laranja na %

configuragéo desejada (pos. 3) e confirmar. 3

Aparecera uma indicagao informando que as
posicoes finais precisam ser configuradas atra-
vés da alteragao da dire¢do do fechamento.

5. Confirmar com “Sim”.
O display retornara para o menu “Guarni¢ao”
e exibira a configuragéo atual (alterada) na
diregdo do fechamento. Fig. 2: Menu “Direg¢ao do fechamento”
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7.3 Parametro de guarni¢ao SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

7.3.2 Parametrizar nimeros de rotagées/tempos de atuagao

Com a parametrizagdo dos nimeros de rotag6es define-se com qual velocidade o atuador se des-
locara para fechar, abrir e se deslocar na posicdo de EMERGENCIA. A parametrizacio é realizada
em sete etapas dentro da gama de numero de rotagdes.

A gama de numero de rotacdes de um atuador orienta-se pelo seu design, o qual é definido pela
sua finalidade de aplicagdo. Os numeros possiveis de rotagdes de um atuador sdo mostrados na
placa de caracteristicas.

Os valores a seguir sdo validos para o atuador (sem engrenagem adicional).

ojuaweuoidun} wWa oedesojon I ~J

Torque de Faixas de Possive.is valores )
desligamento Flange nimerode| sema velocidade d_e _salda
[Nm] r?;fn?‘?ﬁs da engrenagem adicional
[1/min]
Classes A e B (modo de operagao conforme a EN 15714-2)
3 ~380-460V
1200 - 4000 F30 > > 1,25-10 |1,25/1,75| 2,5|3,5°| 5 7 110
600 — 2000 F25 > - I—> 25-20 25135 5 7| 10| 14 | 20
300 — 1000 F16 |—> 5-28 5 7 10 | 14*| 20 | 28 | ---
150 — 500 F14, F16 i::—»—» 5-40 5 7 | 10 | 14°| 20 | 28 | 40
75 - 250 F12, F14 |»— E > > 10-80 10 | 14 | 20 | 28°| 40 | 56 | 80
37-125 F10, F12, F14|»— —> 20-112 20 | 28 | 40 | 56° | 80 | 112 ---
18 -60 F10 > > 20-160 20 | 28 | 40 | 56° | 80 | 112|160
9-30 F7, F10 >
1~220-230V/3~190-200V —> > 5-40 5 7 10 14* 20 28 40
37-125 F10, F12, F14—>—,_>—>—> 10-80 10 14 20 28 40 56 80
18 - 60 F10 > > 20-160 20 28 40 56° 80 112 160
9-30 F7,F10 > > 20-112 20 28 40 56° 80 112 -—-
1~110-115V —> > 5-20 5 7|10 | 14| 20 | -~ | -
37-112 F10, F12, F14 —>—|_> —> | 10-40 10| 14 | 20 | 28°| 40 | - | -
18 -60 F10 > > 20 - 56 20 | 28 | 40 | 56° | - | - | -
9-30 F7,F10 > — 20-80 20 | 28 | 40 | 56°| 80 | - | ---
Classes C e D (modo de operagado conforme a EN 15714-2)
3 ~380-460V
1400 - 2800 F30 > > 1,25-10 |1,25/1,75| 2,5|3,5°| 5 7 |10
700 — 1400 F25 ->—| |—> 5-40 5 7 10 | 14°| 20 | 28 | 40
350 -700 F16 > I:: 10-80 10 | 14 | 20 | 28°| 40 | 56 | 80
175 - 350 F14, 16 >
87 -175 F12,F14 |-»—
40 -80 F10, F12, F14| 29—
20-40 F10 >
10-20 FO07,F10 |»—
3~190-200V
40 - 80 F10, F12, F14]| > »| 5-40 | 5| 7| 10|14 20| 28] 40
20-40 F10 >
10-20 FO7,F10 |»—
1~220-230V
40 -80 F10, F12, F14| 99— |—> 5-40 5 7 10 | 14*| 20| 28| 40
20-40 F10 > > 10-80 10 | 14 | 20 | 28°| 40| 56| 80
10-20 FO7, F10 |»——
1~110-115V
40 -80 F10, F12, F14|» > 5-14 5 7 10 | 14° | - | — | -
20-40 F10 > > 5-20 5 7 10 | 14° | 20 — | -
10-20 F07, F10 ->—| *Padréo
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Valores possiveis para o parametro ‘Tempo de atuagao’ no atuador giratério 2SG7:

Torque de m(;?]rtrlgr;a Tempo de Valores possiveis para

desligamento atuacao | o parametro tempo de atuagao
alavanca o o
[Nm] [mm] [s/90°] [s/90°]

Classes A, B e C (modo de operagao conforme a EN 15714-2)
125 150,200 | » | 80-10 |80 56| 40 28| 20| 14 |10
63 100, 150 — L Tensao de alimentagéo 110 — 115V
32 100,150 | »——r 80-20 |80 | 56| 40 | 28| 20 | — | -
*Padréo

7.3.3

Na parametrizagdo do numero de rotagdes € considerado o tipo de engrenagem pré-especificado
(veja capitulo “7.2 Engrenagem adicional” na pag. 35): Os valores do nimero de rotagdo com

a taxa de reducéo da engrenagem adicional sdo convertidos e mostrados no display. Da mesma
forma, a exibigdo de nomes e unidades de parametros é:

— no atuador rotativo: Rotagao/curso [rpm];

— no atuador linear: Curso [mm/min];

— no atuador giratorio: < [seg./90°].

Na sequéncia de comando a seguir esta descrito, como exemplo, a parametrizagdo do numero
de rotagdes. No atuador giratério e linear, a sequéncia de comando é exatamente igual, apenas
a exibicdo dos valores e unidades é de acordo com a engrenagem adicional.

Sequéncia de comando

1. Selecionar no “Menu principal” o item Menu principal
“Parametro”. N
]} “ " N Parametro
Aparecera o menu “Parametro”.
Guarnigcao

2. Selecionar o item de menu “Guarnigao”.
Como segundo parametro, o numero de
rotagdes sera exibido com os valores
atuais para o deslocamento na dire¢éo de KX 20 rpm
FECHAR (") e ABRIR (=). - 14 rpm

3. Se precisar alterar o valor exibido, colocar
a marcagao sobre o valor a ser alterado e
confirmar.

Aparecera o menu de configuragédo
“Numero de rotacdes”, veja fig. . O valor
atual do parametro do numero de rotagdes
piscara na cor azul (fig., pos. 1).

4. Girar o controle de drive para esquerda até 2
aparecer o valor desejado.
A cor do numero mudara de azul para
laranja e a barra de progresséo (pos. 2)

NUmero de rotagoes

[
5 rpm

mostrardo graficamente o ajuste dentro 3
da faixa de ajuste (3).
5. Confirmar o valor selecionado. Fig.: Menu Ajustar namero de rotagio

O display retornara para o menu “Guarnigao”.

Parametrizar tipos de desligamentos e torques/forgas de desligamento

Tipo de desligamento

Se o atuador se deslocar, poderé ser desligado nas posigbes finais em fungdo do curso ou
do torque.

Desligamento em fungao do curso significa que o atuador desliga quando a guarnigao tiver
alcangado uma determinada posigéo.

O desligamento em fung&o do torque /da forga significa que o atuador sé6 se desligara, se,
durante o deslocamento na regido da posicao final, o torque de desligamento for alcangado.
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7.3 Parametro de guarnicao

Instrugdes de uso
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

No display, é possivel reconhecer o tipo de
desligamento ajustado na respectiva posicéo
final, veja fig.:

® Pos. 1 = em fungéo do torque
m Pos. 2 = em fungao do curso

O valor padrao para o tipo de desligamento de
ambas as posig¢des finais, ABRIR e FECHAR,
é em fungao do curso.

® Apos a alteragao do tipo de desligamento,
deve-se efetuar o ajuste da regido da
posicao final.

= Quando tiver sido selecionado um tipo de
desligamento ou configuragdo de torque/
forga inadequado para a guarnicéao,
a instalagéo podera sofrer danos!

Sequéncia de comando

1. Selecionar no “Menu principal” o item
“Parametro”.
Aparecera o menu “Parametro”.

2. Selecionar o item de menu “Guarnigéo”.
Serao exibidos os parametros (letra azul)
com o ajuste atual (valor de parametro).

3. Girar o controle de drive até visualizar no
parametro “Tipo de desligamento” os ajustes
para FECHAR _I_ e ABRIR = no display.
Se precisar alterar o ajuste para a posi¢cao
final FECHAR, colocar a marcag¢ao no
simbolo FECHAR _T_.

4. Confirmar selegdo (pressionar controle do
drive).

A tela mudara para o menu de configuragéo
“_¥_ Tipo de desligamento” e o display
mostrara as duas possibilidades de sele¢ao:
“Em fungao do curso” e “Em fungéo do
torque”, veja fig..

O ajuste atual sera mostrado ¥,

veja (fig., pos. 1.)

5. Colocar a marcagao de sele¢ido sobre a con-
figuracéo desejada (fig., pos. 2) e confirmar.
Aparecera uma indicagéo informando que
as posigoes finais precisam ser configuradas
através da alteragéo do tipo de desligamento.

6. Confirmar com “Sim”.
O display retornara para o menu “Guarni¢ao”
e exibira o ajuste atual (alterado) no “Tipo de
desligamento FECHAR —_§_".

7. Aoperagao para alterar o tipo de desliga-
mento na posigao final ABRIR ¢é igual
(a partir do passo de comando n°. 3).

Fig.: Exibicao do tipo de desligamento ativo;
1 = em fungao do torque
2 = em fungao do curso

| Menu principal

| Parédmetro

| Guarnicao

Tipo de desligamento
KX Em func&o do curso

- Em fung&o do curso

Tipo de desligamento

Em fung&o do curso

Fig.: Menu Ajustar tipo de desligamento
na posicao final FECHAR
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Torque de desligamento/forga de desligamento

O ajuste determina com base na carga, qual torque ou forga precisara ser alcangado no desliga-
mento do motor. Isso valera tanto no desligamento em fungéo do torque/da forga na posicao final
como em um bloqueio. Portanto, no desligamento em fungéo de curso deve-se ajustar o torque de
desligamento ou a forga de desligamento.

O torque ou a forga de desligamento de um atuador orienta-se pelo seu design, o qual é definido
pela sua finalidade de aplicagdo. O torque de desligamento de um atuador € mostrado na placa de
caracteristicas.

Na parametrizacéo é considerada uma engrenagem adicional parametrizada (veja capitulo

“7.2 Engrenagem adicional” na pag. 35): Os valores para o torque/a forga de desligamento sédo
convertidos com o fator de torque de entrada/saida ou forga de entrada/saida, e depois exibidos.
Para a parametrizagéao, o display disponibiliza apenas os valores relevantes para a combinagéo
do atuador com a engrenagem instalada. Isso ocorre da mesma forma, na exibigdo dos valores de
ajuste em

— Engrenagem rotativa: Torque de desligamento [Nm];
— Unidade linear: Forca de desligamento [kN];
— Engrenagem basculante: Torque de desligamento [Nm].

A faixa de ajuste nos atuadores das classes operacionais A e B é de 30 — 100 % e nos atuadores
das classes operacionais C e D de 50 — 100 %, sempre em passos de 10% do torque maximo (em
alguns atuadores giratérios, outros valores limites podem ser validos). O ajuste padrdo € o menor
valor possivel respectivo (geralmente 30% do valor maximo na classe A e B, 50% do valor maximo
da classe C e D).

A tabela a seguir mostra os possiveis valores de pardmetros sem a engrenagem adicional.

= No atuador giratério 2SG7 n&o é possivel alterar o torque de desligamento.

= Quando foi selecionado um tipo de desligamento ou configuragcéo de torque inadequado para
a guarnicéo, a instalagao podera sofrer danos!

Torque de desligamento (sem engrenagem adicional)

Faixa de desligamento Possiveis valores para ajuste em Nm de Mdmax
[Nm] 30% | 40% | 50% | 60% | 70% | 80% | 90% | 100 %
Classes A e B (modo de operagado conforme a EN 15714-2)

9-30 9 12 15 18 21 24 27 30

18 — 60 18 24 30 36 42 48 54 60

37-125 37 50 62 75 87 100 112 125
75—250 75 100 125 150 175 200 225 250
150 — 500 150 200 250 300 350 400 450 500
300 — 1000 300 400 500 600 700 800 900 1000
600 — 2000 600 800 1000 1200 1400 1600 1800 2000
1200 - 4000 1200 1600 2000 2400 2800 3200 3600 4000

A Ajustados por padrao em 30 %
Classes C e D (modo de operagao conforme a EN 15714-2)

10-20 10 12 14 16 18 20

20-40 20 24 28 32 36 40

40-80 40 48 56 64 72 80
87 -175 87 105 122 140 157 175
175 - 350 175 210 245 280 315 350
350 - 700 350 420 490 560 630 700
700 — 1400 700 840 980 1120 1260 1400
1400 — 2800 1400 1680 1960 2240 2520 2800

A Ajustados por padrdao em 50%

Por uma questao de simplicidade, o termo “torque” aplica-se igualmente a forga em outras
descrigdes. Por exemplo, utiliza-se apenas o termo “em fungéo do torque” para em fungéo
do torque ou da forga.
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7 Colocagao em funcionamento Instrugdes de uso
7.3 Parametro de guarnigao SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Sequéncia de comando

1. Girar o controle de drive no menu

“ SR X " | Menu principal
Guarnicao” até visualizar no parametro

“Torque de desligamento” os ajustes para | Parametro
FECHAR _I_ e ABRIR = no display. | Guarnicao

2. Se precisar alterar o torque de desligamento |'I:';J:rque de desligamento 28 Nm
para posigao final FECHAR, colocar a
marcagao sobre o valor a ser alterado, - 20 Nm
e confirmar.

A tela mudara para o menu de configuragédo
“Z¥” Torque de desligamento” (veja fig.)
e o valor atual piscara (fig., pos. 1).

Torque de desligamento

3. Girar o controle de drive para esquerda até
aparecer o valor desejado. =
Na barra de progressao (pos. 2), é possivel 28 Nm
ver a posic&o atual dentro faixa de ajuste (3). 2
INNNNI

20 Nm

4. Confirmar o valor selecionado.
O display retornara para o menu “Guarnigao”.

3 \
5. Para ajustar o torque de desligamento na
posicéo final ABRIR, proceder da mesma Fig.: Menu Ajustar Torque de desligamento
forma.

7.4 Ajustar as posic¢oes finais no modelo com transdutor de
posicionamento

Os atuadores PROFITRON existem ou com transdutores de posicionamento ou na variante
ﬂ%’ “ndo-intrusiva” com o sensor de posi¢do nao intrusivo. O ajuste das posi¢des finais em HiMod
e PROFITRON com um sensor de posi¢do nao intrusivo esta descrito no capitulo7.5.

7.41 Geral

Quando os atuadores sdo fornecidos montados sobre guarnigbes, essa etapa do trabalho,
normalmente, é realizada no fornecedor de guarni¢des. Durante a colocagdo em funcionamento
deve-se verificar a configuragao.

O ajuste do coeficiente da transmissao do transdutor de posicionamento ndo é necessario no
ﬂ%’ atuador giratério 2SG7... Este atuador ndo possui um transdutor de posicionamento ajustavel.
Continuar com o capitulo [7.4.3.
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SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

7 Colocagao em funcionamento

7.4 Posicoes finais - transdutor de posicionamento

Principio de funcionamento detecg¢ao do curso

Com a configuragéo do coeficiente da transmisséo do transdutor de posicionamento e as posi¢des
finais assegura-se que o comprimento, o inicio e o fim (posi¢ao final ABRIR e FECHAR) do curso
de ajuste da guarnigdo sejam notificados ao sistema eletrénico.

Engrenagem

X

’_“{
5 =
M_f__ 3

principal

X y

de ajuste

Tabela Ajuste
do transdutor
de posicionamento

A A

Curso

Fig.: Exibicdo esquematica dos ajustes do coeficiente da transmissao do transdutor
de posicionamento e posic¢odes finais

Explicagao

A partir da posigao do potencidmetro (8), o sistema eletrdnico reconhece a posicéo do eixo de
transmissao (4), e assim também a posi¢do da guarni¢io instalada.

Para isso, sdo necessarios dois ajustes:

1. As rotagdes do eixo de transmissao, (4) que sdo necessarias para todo o curso de posiciona-
mento[(5) X a Y], precisam ser reduzidas através do transdutor de posicionamento (veja a no
grafico) a um movimento de rotagao de < 300° (x até y) do potencidmetro (8).

2. Uma posigéo final mecéanica da guarnigéo (x ou y) precisa coincidir com o final da faixa de

posicionamento elétrico do potenciémetro (x ou y) (veja (b) no grafico).

Para uma descri¢édo detalhada, veja os seguintes capitulos [7.4.2 Coeficiente da transmiss&o do
transdutor de posicionamento’ e '7.4.3 Modo de procedimento para novo ajuste (primeiro ajuste)

das posicdes finais’.
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7 Colocagao em funcionamento Instrucdes de uso
7.4 Posicoes finais — transdutor de posicionamento SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Coeficiente da transmissao do transdutor de posicionamento

O numero de rotagbes que sdo necessarias para perpassar todo o curso de posicionamento,
deve ser conhecido. O ajuste necessario dai resultante do transdutor de posicionamento pode ser
conferido na tabela a seguir “Ajuste do transdutor de posicionamento”. Valores intermediarios sdo
arredondados para o préximo valor gradual mais alto (por exemplo, com 30 rota¢des/cursos,

o valor de graduacao, deve ser ajustado em 36).

Se tiver sido configurada uma engrenagem adicional no menu “Engrenagem adicional” (“7.2 Engre-
nagem adicional” na pag. 35), o firmware calculara o ajuste do transdutor de posicionamento.

Para isso é necessario ajustar no display o tamanho do curso de posicionamento na saida da
engrenagem adicional. Dependendo da engrenagem adicional instalada, a unidade de ajuste é no:

— Atuador sem ou com engrenagem rotativa = rotagao/curso,
— Atuador com unidade linear instalada = mm/curso de posicionamento,
— Atuador com engrenagem basculante instalada = graus [°].

O fabricante das guarnigées pode também fornecer os dados (nimero de rotagées para o curso de
posicionamento total).

Caso o numero das rotagdes/curso ndo seja conhecido, porque p. ex. o atuador deve ser
operado numa guarnicéo ja existente “antiga”, entdo deslocar o atuador por todo o curso de
posicionamento e observar, quantas rotagdes o eixo de transmissao faz.

Se néo for possivel observar o eixo de transmiss&o, entdo proceder como descrito no capitulo
posterior “Ajustar modo de procedimento das posi¢des finais”, depois observar especialmente
a indicagao no display em “Ajuda” para o transdutor de posicionamento e proceder conforme
indicado.

A tabela a seguir mostra os possiveis ajustes do transdutor de posicionamento nos atuadores sem
engrenagem adicional.

Ajuste do transdutor de posicionamento sem engrenagem adicional

Tipo de atuador Curso de posicionamento da guarnigido —

[rotagdes/curso]
2SA7.1/2/3/4/5/6 08| 21| 55| 14 | 36* | 93 | 240 | 610 | 1575|4020
28A7.7/8 0,2 (052|1,37| 35| 9* | 23,2| 60 | 152 | 393 | 1005
10 ajustes possiveis v v v v v v v v v v
no transdutor de
posicionamento (escala) 08| 21| 55| 14 | 36 | 93 | 240 | 610 | 1575|4020

*ajuste padronizado, se nao foi solicitado diferente pelo cliente.
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Instrugoes de uso
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

7 Colocagao em funcionamento

7.4 Posicoes finais - transdutor de posicionamento

Modo de procedimento para novo ajuste (primeiro ajuste) das posigoes finais

O ajuste das posigdes finais é realizado diretamente no atuador.

A guarnigédo ndo deve estar fixada sob tens&do. Eventualmente soltar com a manivela/roda manual.
Para o comando da manivela/roda manual veja o capitulo ‘4.1 Manivela, manete” na pag. 15.

A interrupgéo do procedimento de ajuste é realizada selecionando-se “Retornar” .0 ajuste da

regido de posicao final valido até neste momento fica mantido desde que a engrenagem principal

ndo seja girada.

. Selecionar no menu principal o item

‘Posigdes finais’.
O display mudara para o menu
‘Posigdes finais’.

. Confirmar o item de menu ‘Novo ajuste’.

O display mudara para perguntar, ajustar

‘Apenas posigdes finais’ (fig. 2, pos. 1) ou
executar o ajuste ‘Completo’ com os para-
metros, que s&o requisitos para um ajuste
da regido de posicao final correto (pos. 2).
Esses parametros sao:

— Diregao de fechamento

(rotagao a direita ou a esquerda),
— Numero de rotagdes

(na diregdo FECHAR e ABRIR);
— Tipo de desligamento

(em fungéo do curso ou do torque em
posicéo final FECHAR e ABRIR),

— Torque de desligamento
(em posicgéo final FECHAR e ABRIR).

Esses paradmetros ja estdo descritos no
capitulo 7.3.

. Selecionar o item do menu ‘Apenas posi¢des

finais’ e confirmar. (no 2SG7, prosseguir com
o passo de comando 11.)

O display mudara para a animagao
“Desparafusar tampa do transdutor de
posicionamento”.

. Soltar 4 parafusos (fig. 3, pos.1) da tampa

do transdutor de posicionamento e remover
a tampa.

. Selecionar ‘Avancar’ no display.

O display mudara para “Ajustar o coeficiente
da transmissao do transdutor de posiciona-
mento na guarnicao”.

. Adotar o valor de graduacéo da tabela ou do

— Menu Engrenagem adicional,
veja “Ajuste do transdutor de posiciona-
mento” na pag. 38,

— ou tabela “Ajuste do transdutor de posi-
cionamento sem engrenagem adicional”
na pag. 46

e mover a roda deslizante (fig. 3, pos. 2) até

que a roda dentada fique em frente ao valor

de graduagao desejado na escala.

- 1.’.)
Posic&es finais

Fig. 1: Novo ajuste das posi¢ées finais

-
1 Selecionar tipo de novo ajuste:
Completo
Inc. pardmetros da guarnigdo

Fig. 2: Ajuste daregido de posigao final
com ou sem parametros

Fig. 3: Ajustar transmissao do transdutor
de posicionamento
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7 Colocacgao em funcionamento
7.4 Posigoes finais — transdutor de posicionamento SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Instrugdes de uso

Iy

8.

10.

1.

12.

m Se o valor de graduagao da guarnigéo (rotagdes/curso) ndo coincidir com aquele da tabela,
ajustar a roda deslizante para o préoximo valor mais alto.

®m Empurrar a roda deslizante na diregao desejada com uma presséo ligeira. O deslocamento
da roda deslizante é facilitado movimentando-se levemente a coroa dentada (fig. 3, pos. 3).

m Caso ndo se conhega o numero de rotagdes/cursos, entdo, mesmo assim, prosseguir
conforme descrito a seguir e observar a indicagao no passo de comando 16 no display.

Selecionar “Avancar” no display.
O display solicitara que a engrenagem
principal esteja na posi¢éo intermediaria.

Girar a engrenagem principal na posi¢éo
intermediaria:

Ajustar a engrenagem principal de tal modo,
que as setas 1 e 2 indiquem para cima,

veja figura 4.

No display, confirma-se a posigao correta

e a marcagao de selecgao ficara em ‘Avancar’.

Confirmar ‘Avancgar’.

O display mudara para perguntar qual
posigao final, FECHAR ou ABRIR, devera
ser ajustada primeiramente (fig. 5).

A sequéncia na qual a posicao final é ajus-
tada pela primeira vez néo é obrigatdria. A
seguir, esta descrito o ajuste da posicao final
ABRIR. O ajuste da posigéo final FECHAR é
analogo.

Selecionar a posicéao final (fig. 5., pos. 1)
que deve ser ajustada primeiramente

(no exemplo atual, a posigao final ABRIR),
e confirmar.

O display mudara para ajustar a posigéo
final e solicitara o acionamento da posigcao
final ABRIR (fig. 6). Ele oferecera o des-
locamento na diregdo ABRIR: O simbolo

da posigao final ABRIR ficara com o fundo
laranja (fig. 6., pos. 1). Se precisar deslocar
em outra diregao, girar o controle do drive
e colocar a marcagéo laranja sobre simbolo
FECHAR (fig. 6., pos. 2).

Em principio, deve-se ajustar primeira-

mente a posigao final anteriormente

selecionada no passo de comando 11!
O display continuara mostrando o tipo de
desligamento ajustado. Nesse exemplo:

m Posicéo final FECHAR = Desligamento em
funcao do torque (fig. 6., pos. 3) e

m Posicao final ABRIR = Em fungéo do curso
(pos. 4).

Dependendo, se a posicao final devera ser

desligada em fungao do curso ou do torque,
a sequéncia de comando a seguir deve ser

selecionada correspondentemente.

Fig. 4: Girar a engrenagem principal
na posicao intermediaria

« GRS

Selecionar inicio-posigao final:

Fig. 5: Selec¢ao da posicao final

pad  Novoajuste

Acionar posic¢éo final ABRIR:

. A—
4 ——
5 Adotar posicao final

\

Fig. 6: Acionar posicao final na diregao
ABRIR

1
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SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod 7.4 Posicodes finais - transdutor de posicionamento

= Desligamento em fungéo do curso:

a) Observar a posi¢ao da guarnigao e ativar a posigao final; pressionar o controle do drive.
Deslocar o atuador até que a guarnigao tenha alcangado a posigao final.
Enquanto o atuador estiver se deslocando, o LED da posicéo final selecionada ficara
piscando.

= Pressionando-se por pouco tempo o controle do drive (< 3 seg.), o atuador s6
continuara se deslocando enquanto o controle do drive estiver pressionado.
Se pressionar por mais tempo (> 3 seg.), ocorrera a auto-manutencéo (o display
exibira “Auto-manutencao ativa”), e o atuador continuara se deslocando até que
I@ o controle de drive seja novamente pressionado.

m Se o desligamento em fungéo do curso tiver sido desligado em desligamento em
fungdo do torque, por exemplo, com elemento de regulagdo de deslocamento dificil,
progressao do torque desfavoravel acionamento de um encosto mecanico, o display
mostrara isso com “Desligado em fung¢ao do torque”.

b) Se a posicao final desejada tiver sido
alcangada, pressionar o controle do
drive; o atuador parara. Realizar
possiveis ajustes finos através de
deslocamentos em direcdo contraria.

~ G

Acionar posigéo final ABRIR.

c) Girar o controle de drive e colocar
a marcagao de selegdo em ‘Adotar as
posicdes finais’ (fig. 7).

(&

d) Pressionar o drive do controle.
No 2SG7... prosseguir com o passo de
comando 15.

1

Aparecera no display: Fig. 7: Adotar posicao final

— a solicitagédo para girar a engrenagem
principal na diregéo da seta até
aparecer 0 (fig. 8), prosseguir com
0 passo de comando 13;

— se o ajuste estiver correto, prosseguir
com passo de comando 14.

= Desligamento em fungao do torque:

Manter pressionado o controle de drive por
mais de 3 segundos! O atuador se desloca
automaticamente até alcangar a posi¢cao
final. (no 2SG7 prosseguir com o passo de
comando 14.)

Aparecera no display:

— a solicitagédo para girar a engrenagem
principal na dire¢éo da seta até
aparecer 0 (fig. 8), prosseguir com
0 passo de comando 13;

— se o ajuste estiver correto, prosseguir
com passo de comando 14.

Pressionando-se por pouco tempo o controle do drive (< 2 seg.), o atuador s6 continuara

I@ se deslocando enquanto o controle do drive estiver pressionado. Se o deslocamento se
efetuar desta forma, através de acionamento repetido e breve, ndo ocorrera imediatamente
o desligamento em funcéo do torque.
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7 Colocacgao em funcionamento

7.4 Posigoes finais — transdutor de posicionamento

Instrugdes de uso
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

13. Girar a engrenagem principal (fig. 8, pos. 1)
na direcdo da seta mostrada (pos. 2) até que
o valor (pos. 3) fique em ‘000’.
Confirma-se o ajuste correto da primeira
posicéo final no display, e a marcagao de se-
lecdo laranja mudara para ‘Avancar’ (fig. 9).

14. Selecionar ‘Avancar’ no display.
A primeira posigao final estara ajustada, o
sistema muda para o ajuste da outra posicéo
final. No display, aparecera a solicitagéo de
ativar a posigéo final (no exemplo atual,
a posicéo final FECHAR).

15. Se houver um indicador de posigdo mecanico
no atuador, sera razoavel ajusta-lo agora
na primeira posigdo. Desta forma evita-se
um deslocamento separado até a posigédo
final. Para informagdes sobre ajustes, veja o
capitulo a seguir '7.4.5 Ajustar indicador de
posicdo mecanico” na pag. 54.

16. Se precisar desliga-lo na posigao final em
fungdo do curso ou em fungéo do torque,
sera necessario deslocar, de modo corres-
pondente, o atuador em outra posigao final:

u Desligamento em fung¢ao do curso

a) Deslocar o atuador até que a guarnigéo
tenha alcangado a posicgao final.
Durante o deslocamento, prestar
atencao na guarnigéao.

O display informara se a faixa de
ajuste valida (fig. 10, pos. 1) tiver sido
alcancada (3b) ou ainda ndo (3a), e a
barra de progresséo (2) mudara a cor
de forma correspondente de amarelo
para verde.

m Se ele continuar se deslocando acima
da faixa de ajuste valida, a barra de
progressdo mudara de cor, de verde
para vermelha, (fig. 11, pos. 1), e
aparecera o aviso “Faixa de ajuste
ultrapassada”.

Selecionar ‘Ajuda’ (fig. 11, pos. 2) e
confirmar. Aparecera uma indicagéo

@ para alterar o coeficiente da transmis-

séo do transdutor de posicionamento.
Confirmar a indicagdo e ajustar a roda
deslizante no transdutor de posiciona-
mento de modo correspondente

(veja também passo de comando 7)

e repetir o ajuste das posigdes finais.

m Se a posigéao final for alcangada antes
da faixa de ajuste valida ou se, antes
de alcangar a posigéao final, tiver
ocorrido o desligamento em fungéo
do torque através do bloqueio, por
exemplo, com elemento de regulagéo
de deslocamento dificil, progressédo do
torque desfavoravel ou acionamento
de um encosto mecanico (retorno
a posigéao final desejada), o display
mostrara isso com “Desligado em
fungéo do torque”.

(| Novoajuste

Girar engrenagem principal
na diregio da seta até aparecer 0

Avangar

Fig. 8: Ajustar engrenagem principal

“*“ Novo ajuste

Ajuste correto

Fig. 9: Ajuste 1. A posicao final esta correta

« GETTTTEES

Acionar posigao final FECHAR

| o )
Faixa de ajuste vélida ainda\-_
nao alcangada!
Ajuda
Adotar posi¢ao final

N

Faixa de ajuste valida

Adotar posicdo final

Fig. 10: Acionar posigao final FECHAR no
desligamento em fungéo do curso

=

Faixa de ajuste ultrapassada :

juda

Fig. 11: Regido de posic¢ao final ultrapassada
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7 Colocagao em funcionamento

7.4 Posicodes finais - transdutor de posicionamento

Neste caso, verificar:

— Mobilidade da guarnigao;

— Torque de desligamento ajustado;
— Tipo de desligamento.

b) Colocar a marcagéo de selecdo em
‘Adotar posigdes finais’ (fig. 12, pos. 4).

Prosseguir com passo de comando 17.

= Desligamento em funcao do torque

Selecionar a dire¢do de deslocamento
FECHAR (ABRIR no ajuste da diregdo
ABRIR) e manter o controle do drive
pressionado por mais de 3 segundos.

O atuador se desloca automaticamente
até alcancar a posicgao final.

O display informara se a faixa de ajuste
valida (fig. 12, pos. 1) tiver sido alcangada
(3b) ou ndo (3a), e a barra de progressao
(2) mudara a cor de forma correspondente,
de amarelo para verde.

Se o torque de desligamento for alcancado,
aparecera o aviso “Torque de desligamento
alcangado” (3b) e o item do menu ‘Adotar
posicéo final’ estara ativo (fig. 12, pos. 4).

Antes de alcancar a faixa de ajuste valida,
sera exibido “Desligado em fungéo do
torque”. Selecionar entdo ‘Ajuda’, ajustar a
roda deslizante no transdutor de posicio-
namento e repetir o ajuste das posi¢des
finais (veja também passo de comando 7).

17. Confirmar “Adotar posigdes finais”.
No display, confirma-se o ajuste correto
(fig. 13).

18. Pressionar o controle de drive. O atuador
mudara para o menu ‘Posicdes finais’.
Ajustar agora a segunda posicao final do
indicador de posicdo mecanico, veja ['7.4.5
Ajustar indicador de posicdo mecanico” na
pag. 54.

« YT

Acionar posigéo final FECHAR
até alcangar o torque de deslig.

.
aixa de ajuste valida aincia‘\'-_
néo alcangadal
Ajuda
Adotar posigao final

™,

R

Torque de desligamento
alcancado

Fig. 12: Acionar posigao final FECHAR no
desligamento em fungéo do torque

Ajuste da regido
de posigao final realizado
com sucesso!

Fig. 13: Ajuste da regido de posigao final
correto

= O atuador, se for ligado no controle ‘REMOTO’, se deslocara quando houver um comando

de acionamento no posto de comando!

= Apos ajustar as posicdes finais, a engrenagem principal ndo devera mais ser reajustadal
Do contrario sera necessario um novo ajuste completo todas as posicdes finais.
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7 Colocacgao em funcionamento

7.4 Posigoes finais — transdutor de posicionamento

Instrugdes de uso
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Reajuste das posig¢oes finais

Requisitos

m Deve existir um ajuste da regido da posigao final valido! Caso ndo exista, veja capitulo anterior
“7.4.3 Modo de procedimento para novo ajuste (primeiro ajuste) das posi¢des finais” na pag. 47.

= A guarnigdo no inicio do ajuste da regido da posicao final ndo pode se encontrar em estado
tensionado, eventualmente solta-la com auxilio da manivela/manete (veja capitulo 4.1).

u A posigéo da engrenagem principal ndo pode ter sido alterada desde o primeiro ajuste e também

ndo sera alterada com o reajuste!

A interrupgéo do procedimento de ajuste é realizada selecionando-se ‘Retornar’ L . o) ajuste da
regido de posicéo final valido até neste momento fica mantido desde que a engrenagem principal

nao seja girada.

Sequéncia de comando

1. Selecionar controle “LOCAL” ﬂE\_@

2. Selecionar no menu principal o item
‘Posigdes finais’.
O display mudara para o menu ‘Posigdes
finais’.

3. Confirmar o item de menu ‘Reajuste’
(fig. 1, pos. 1).
O display mudara para a posigao final,
que devera ser reajustada (fig. 2).

4. Selecionar a posigao final, que deve ser
reajustada (no exemplo atual a posigao final
ABRIR), e confirmar.

A tela mudara e solicitara para que se
desloque na posigao final selecionada. Se
tiver sido selecionada a posicao final ABRIR,
a marcagéo laranja ficara sobre o simbolo
da posigéo final ABRIR -@- . Se tiver sido
selecionada a posigao final FECHAR,

a marcagao laranja ficara sobre o simbolo
da posigéo final FECHAR _® .

Além disso, o display mostra:

— a posic¢ao atual dentro do curso de posi-
cionamento em porcentagem
(fig. 3, pos. 1);

— a faixa de ajuste valida para a nova
posicao da posicao final (fig. 3, pos. 2);

— a barra de progressédo, que mostra
graficamente o sinal do potenciémetro
(pos. 3a);

— adivergéncia em % em relagéo a posigao
final atualmente valida (pos. 4);

— 0 aviso, que

- a faixa de ajuste valida ainda nao foi
alcancada (pos. 5a) ou
- que a faixa de ajuste é valida (pos. 5b).
Dentro da faixa de ajuste valida, pode-se
adotar a posigao final (6).

5. Se for necessario, selecionar na marcagao
o simbolo da posigao final, para qual deve
se deslocar (nova posigao final).

“a 0

Posigoes finais

Navo ajuste

Reajuste de posigoes finais

Fig. 1:

«~ TS

Selecionar posigao final para reajustar

"% ABRIR.
\ § FECHAR

Fig. 2: Selecionar posicao final

-

N

- G

Acionar posi¢ao final ABRIR

A-53.0 %
Faixa de ajuste valida ainda

4 y nao alcangada!
5a \

Assumir posigao final

—y

=

—

A-49.3 %

SD—L’/ Faixa de ajuste valida
ﬁgﬁ‘—' Adotar posicao final

Fig. 3: Acionar nova posigao final

Pagina 52

Y070.302/PT



Instrugoes de uso 7 Colocagao em funcionamento
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod 7.4 Posicodes finais - transdutor de posicionamento

6. Deslocar o atuador para a nova posigao
final.

= Desligamento em fung¢ao do curso:
Pressionar o controle de drive até chegar
na nova posigao final. E possivel realizar
um posicionamento preciso trocando-se
a direcédo de deslocamento.
Caso saia da faixa de ajuste valida, a
cor da barra de progressao mudara. Veja
também a indicagéo no capitulo ‘Procedi-
mento de novo ajuste ..." na Pagina 50.

= Desligamento em fungao do torque:
Pode ser necessario um reajuste das
posicdes finais no desligamento em
funcéo do torque em casos excepcionais,
se, por exemplo, a fung&o ‘Posigéo final 1a -
adaptativa’ estiver desligada ou precisar -
ser corrigida uma divergéncia de até 2a
0,7% (veja também Pagina 88). Manter
pressionado o controle de drive por mais
de 3 segundos! O atuador se deslocara
automaticamente até alcancgar a posi¢éo
final, veja também a seguinte indicagao:

ionar posigao final ABRIR

96 %

aixa de ajuste valida
Pressionando-se por pouco tempo o

controle do drive (< 2 seg.), o atuador
s6 continuara se deslocando enquanto 2b
@: o controle do drive estiver pressionado.
Se o deslocamento se efetuar desta
forma, através de acionamento repetido
e breve, ndo ocorrera imediatamente o
desligamento em fungéo do torque.

Adotar posicédo final

Faixa de ajuste valida

Fig. 4: Adotar nova posic¢ao final

O display mostrara a faixa de ajuste valida,
assim como a alteragao representada em
porcentual em relagdo ao curso de posicio-
namento total, e o momento e a divergéncia
em relagdo a posigao final.

v,

Ajuste da regido
de posicao final realizado
com sucesso!

7. Colocar a marcagédo em “Adotar posigao
final” (fig. 4, pos. 3) e confirmar.
Um aviso confirmara que o reajuste foi
realizado corretamente. 1

8. Confirmar ‘Pronto’ (fig. 5, pos. 1).
O display mudara para o menu Fig. 5: Reajuste da posic¢ao final correta
‘Posigdes finais’.
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7 Colocacgao em funcionamento Instrugdes de uso
7.4 Posigoes finais — transdutor de posicionamento SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Ajustar indicador de posicao mecanico

O indicador de posi¢do mecanico indica em qual posi¢do a guarnigao se encontra.
No caso, o simbolo "+ significa ABRIR e o simbolo _§ _ FECHAR (veja fig. 1, pos. 1 e 2).

O indicador de posigdo mecanico é opcional e, como tal, ndo esta presente em todos os aparelhos.
Se o atuador ja tiver sido fornecido montado sobre a armagéo, este ajuste pode ter sido feito

pelo fornecedor de guarnigbes. Uma verificagdo do ajuste na colocagdo em funcionamento é
absolutamente necessaria.

Se o ajuste do indicador de posicdo mecanico ja nao tiver sido realizado com o ajuste das
posic¢des finais, ajustar o indicador conforme descrito a seguir.

Sequéncia de comando

1. Deslocar o atuador para a posigao final 1
FECHAR.

2. Desparafusar a tampa do transdutor 2ﬁ£}\\

de posicionamento. 3

Fig. 1: Simbolos do indicador de posigao

3. Girar o disco branco com o simbolo
FECHAR (fig. 2, pos. 1) até que o simbolo
para FECHAR (fig. 1, pos. 1) e a marca
da seta (3) no visor da tampa estejam
sobrepostos.

4. Deslocar o atuador para a posi¢ao ABRIR.

5. Segurar o disco branco (fig. 2, pos. 1) e girar
o disco transparente (2) até que o simbolo
para para ABRIR (fig. 1, pos. 2) e a marca da
seta (3) estejam sobrepostos.

6. Aparafusar a tampa do transdutor
de posicionamento.

Fig. 3: Indicador de posi¢ao no 2SG7
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SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod 7.5 Posicoes finais - ndo intrusivo

Ajustar as posi¢coes finais nos modelos com sensor de
posi¢ao ‘nao-intrusivo’
Os atuadores PROFITRON existem ou com transdutores de posicionamento ou na variante

“ndo-intrusiva” com o sensor de posi¢do nao-intrusivo (niP). O ajuste das posigcdes finais com
transdutor de posicionamento esta descrito no capitulo 7.4.

No atuador HiMod, o sensor de posi¢édo “ndo-intrusivo” é padréo.

Quando os atuadores sao fornecidos montados sobre guarni¢des, essa etapa do trabalho,
normalmente, é realizada no fornecedor de guarnigbées. Durante a colocagdo em funcionamento
deve-se verificar a configuragao.

Novo ajuste (Primeiro ajuste)
O ajuste das posigdes finais € realizado diretamente no atuador.

A guarnigcao nao deve estar fixada sob tensdo. Eventualmente soltar com a manivela/roda manual.
Para o comando da manivela/roda manual veja o capitulo 4.1.

A sequéncia na qual a posicao final é ajustada pela primeira vez n&o é obrigatéria. No exemplo
a seguir encontram-se os avisos do display para a posi¢éo final ABRIR. Os avisos no ajuste da
posicao final FECHAR sao correspondentes.

A interrupgéo do procedimento de ajuste é realizada selecionando-se ‘Retornar’ .0 ajuste da

regido de posicéo final valida até neste momento fica mantido desde que o atuador ndo tenha
sido acionado.

Sequéncia de comando

1. Selecionar controle “LOCAL” [l & | © .

@“a 0
2. Selecionar no menu principal o item 1 —
‘Posicdes finais’. T Novoajuste
O display mudara para “Novo ajuste” (fig. 1). Reajuste

3. Confirmar a selegao.
O display mudara para perguntar, ajustar
‘Apenas posigdes finais’ (fig. 2, pos. 1) ou
executar o ajuste ‘Completo’ com os para-
metros, que s&o requisitos para um ajuste
da regido de posicao final correto (pos. 2).
Os parametros séo:

Fig. 1: Novo ajuste das posigoes finais

— Diregao de fechamento

(rotag@o & direita ou & esquerda), “«

— Numero de rotagdes . . .
(na direcdo FECHAR e ABRIR), 1 Selecionar tipo de novo ajuste:

— Tipo de desligamento _ =
(em fungéo do curso ou do torque em ~Apenas posicdes.

posicdo final FECHAR e ABRIR), 2
— Torque de desligamento Completo
(em pOSiQéO final FECHAR e ABR'R) Inc. parametros da guamnicio

Esses parédmetros ja estao descritos no
capitulo 5.3.

. ) L Fig. 2: Ajuste da regido de posigao final
4. Selecionar o item do menu ‘Apenas posic¢des com ou sem parametros
finais’ e confirmar. O display mudara para per-
guntar qual posigao final, FECHAR ou ABRIR,
devera ser ajustada primeiramente.
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7 Colocacgao em funcionamento Instrugdes de uso
7.5 Posigoes finais - ndo intrusivo SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

A sequéncia na qual a posigao final é ajustada
pela primeira vez ndo é obrigatéria. A seguir,
esta descrito o ajuste da posicao final ABRIR.
O ajuste da posigéo final FECHAR ¢ analogo.

« EETTYTTTR

5. Selecionar a posicao final (fig. 3, pos. 1)
que deve ser ajustada primeiramente
(no exemplo atual, a posigédo final ABRIR),
e confirmar.
O display mudara para ajustar a posicéo

final e solicitara o acionamento da posicédo P— —— - -
final ABRIR (fig. 4). Ele oferecera como EABRIRe

diregdo de deslocamento a posigdo ABRIR: \ ® FECHAR

Selecionar inicio-posigdo final:

O simbolo da posigao final ABRIR ficara com
o fundo laranja (fig. 4., pos. 1).

Se for necessario o deslocamento em outra  Fig, 3: Seleg&o da posigio final
direcao, girar o controle do drive e selecio-

nar o simbolo FECHAR na marcagéo laranja

(fig. 4, pos. 2).

Em principio, deve-se ajustar primeira-
mente a posicéo final anteriormente
selecionada no passo de comando 4! 1

O display continuara mostrando o tipo de

pad  Novoajuste

Acionar posi¢ao final ABRIR:

desligamento ajustado. Nesse exemplo: 2
m Posicédo final FECHAR = Desligamento em
fungéo do torque (pos. 3) e; 3
m Posigado final ABRIR = Em fung&o do curso 4
(pos. 4). # Ajuda
5 Adotar posigao final
6. Dependendo, se a posigéo final devera ser \ sonnd ine il
desligada em fung&o do curso ou do torque,  Fig. 4: Acionar posigio final na diregio
a sequéncia de comando a seguir deve ser ABRIR

selecionada correspondentemente.

= Desligamento em fungao do curso:

a) Observar a posigdo da guarnigao
e acionar a posigao final; pressionar
o controle do drive.
Deslocar o atuador até que a guarnigao
tenha alcangado a posigéo final.*
Enquanto o atuador estiver se
deslocando, o LED da posigéo final
selecionada ficara piscando.

= Pressionando-se por pouco tempo o controle do drive (< 3 seg.), o atuador s6
continuara se deslocando enquanto o controle do drive estiver pressionado.
Pressionando-se por mais tempo (> 3 seg.), ocorrera a auto-manutencgao (o display
exibira “Auto-manutencao ativa”), e o atuador continuara se deslocando até que
l]%:; o controle de drive seja pressionado novamente.

m Se o desligamento em fungéo do curso tiver sido desligado em desligamento em
fungdo do torque, por exemplo, com elemento de regulagdo de deslocamento dificil,
progressao do torque desfavoravel ou acionamento de um encosto mecanico,

o display mostrara isso com “Desligado em fung¢ao do torque”.

b) Se a posic¢ao final desejada tiver sido
alcangada, pressionar o controle do dri-
ve; o atuador parara. Realizar possiveis
ajustes finos através de deslocamentos
em diregdo contraria.

*Um desligamento automatico do atuador antes de alcangar a posigao final pode ter duas causas:
— Elemento de regulagéo de deslocamento dificil ou progressao de torque inadequada, nesse caso,
interromper o processo; ou
— Guarnigao alcangou o encosto mecanico, nesse caso, retornar para a posicao final desejada.
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c) Confirmar a posigdo com
‘Adotar posigoes finais’ (fig. 5).
O sensor de posigdo ndo-intrusivo se
inicializara. Isso levara alguns segun-
dos. Em seguida é ajustada a primeira
posigéo final e o sistema muda para
o ajuste da outra posigéo final.
No display, aparecera a solicitagédo de
acionar a posicao final FECHAR.

« G

Acionar posigéo final ABRIR.
| -@=

Prosseguir com o passo 7.

= Desligamento em fungao do torque:

a) Manter pressionado o controle de drive Fig. 5:  Adotar posigdo final

por mais de 3 segundos! O atuador se
desloca automaticamente.

Indicagao:

Pressionando-se por pouco tempo o
controle do drive (< 2 seg.), o atuador
s6 continuara se deslocando enquanto
o controle de drive estiver pressionado.
Se o deslocamento se efetuar desta
forma, através de acionamento repetido
e breve, ndo ocorrera imediatamente

o desligamento em funcao do torque.

Se o torque de desligamento for
alcangado na posicao final, o atuador
se desligara automaticamente e o dis-
play exibira: ‘Torque de desligamento
alcangado’:

b) Confirmar a posigao com ‘Adotar
posigdes finais’. Isso levara alguns

ol Novoajuste

segundos. L Acionar posicdo final FECHAR
O sensor de posigdo nao-intrusivo se até alcangar o torque de desligamento
inicializara.

Em seguida é ajustada a primeira
posigao final e o sistema muda para
0 ajuste da outra posicao final. No
display, aparecera ‘Acionar posigao
final FECHAR'. 3

0.0 Rotagbes/Curso

=
N A

Faixa de ajuste valida ainda
nao alcangadal!
Ajuda
Adotar posigao final

7. Deslocar o atuador para a outra posigao final:
Se precisar desliga-lo na posigao final em
fungdo do curso ou em fungéo do torque, a
sequéncia de comando deve ser correspon-
dente ao passo anterior de comando 6.

Fig. 6: Acionar posicao final FECHAR

No deslocamento para a segunda posigao
final, o display mostrara o nimero de rota-
¢oes/cursos (fig. 6, pos. 1) e informara se

a faixa de ajuste valida tiver sido alcangada
(pos. 3).

Se o torque de desligamento tiver sido
alcangado no desligamento em fungéo do
torque na posigao final, isso sera exibido no

« BT

Acionar posicao final FECHAR
até alcangar o torque de desligamento

7\
7.5 Rotagdes/Curso | @ _

Torque de desligamento

display (fig. 7, pos. 1). 1 alcangado
Se o torque de desligamento for desligado

no desligamento em fungéo do curso na 2

posicao final, aparecera o aviso no display

‘Desligamento em fungao do torque’. Fig. 7: Posicgao final FECHAR alcangada
Neste caso, veja abaixo a indicagédo®.

*Um desligamento automatico do atuador antes de alcangar a posigéo final pode ter duas causas:
— Elemento de regulagéo de deslocamento dificil ou progresséo de torque inadequada, nesse caso,
interromper o processo; ou
— Guarnigao alcangou o encosto mecanico, nesse caso, retornar para a posigao final desejada.
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Instrugdes de uso
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

8. Selecionar na marcagao ‘Adotar posi¢des
finais’ (fig. 7, pos. 2) e confirmar; as posi¢des
finais estdo ajustadas e uma mensagem
correspondente aparecera confirmando
o ajuste correto (fig. 8).

Ajuste da regido

9. Confirmar o item de menu ‘Pronto’

(fig. 8, pos. 1). de posicao final realizado
O atuador mudara para o menu ‘Posi¢oes com sucesso!
finais’. 1

Fig. 8: Ajuste da posicao final encerrado

7.5.2 Reajuste das posic¢oes finais

Requisitos

m Deve existir um ajuste da regido da posicao final valido! Caso nao exista, veja capitulo anterior
“7.5.1 Novo ajuste (Primeiro ajuste)” na pag. 55.

m A guarnigdo no inicio do ajuste da regido da posigao final ndo pode se encontrar em estado
tensionado, eventualmente solta-la com auxilio da manivela/manete (veja capitulo 4.14.1).

A interrupgéo do procedimento de ajuste é realizada selecionando-se ‘Retornar’ .0 ajuste da
@ regido de posicao final valido até neste momento fica mantido desde que a engrenagem principal
nao seja girada.

Sequéncia de comando

1. Selecionar controle “LOCAL”ﬂl:l O !

“a 0

Posigoes finais

2. Selecionar no menu principal o item

‘Posicdes finais’. 1

O display mudara para o menu ‘Posi¢des
finais’.

Novo ajuste

Fig. 1: Reajuste de posigoes finais
3. Confirmar o item de menu ‘Reajuste’
(fig., pos. 1).
O display mudara para a posigao final,
que dever§ ser reajustada (fig. 2).

~ GEETTTTI

4. Selecionar a posigao final, que deve ser
reajustada (no exemplo atual a posigao final 1
ABRIR), e confirmar.

A tela mudara e solicitara para que se

desloque na posigao final selecionada. Se

tiver sido selecionada a posicao final ABRIR, 2
a marcagao laranja fica sobre o simbolo da
posicao final ABRIR. Se tiver sido selecio-
nada a posigdo final FECHAR, a marcagao
laranja fica sobre o simbolo da posigao final
FECHAR.

Selecionar posigao final para reajustar

Fig. 2: Selecionar posigao final
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Além disso, o display mostra:

— a posicao atual dentro do curso
de posicionamento em porcentagem
(fig. 3, pos. 1);

— o curso de posicionamento em giros por
curso sem considerar uma engrenagem
adicional (fig. 3, pos. 2);

— adivergéncia em % em relagdo a posigédo

final atualmente vélida (pos. 3).

— 0 aviso, se a faixa de ajuste for valida
(pos. 4). Com a faixa de ajuste valida,
pode-se adotar a posigao final (5).

5. Se for necessario, selecionar na marcagao
o simbolo da posigdo final, para qual deve
se deslocar (nova posicao final).

6. Deslocar o atuador para a nova posigao
final.

= Desligamento em funcao do curso:
Pressionar o controle de drive até chegar
na nova posicao final. E possivel realizar
um posicionamento preciso trocando-se
a direcédo de deslocamento.

= Desligamento em fungao do torque:
Manter pressionado o controle de drive
por mais de 3 segundos! O atuador se
deslocara automaticamente até alcangar
a posigéao final, veja também a seguinte
indicagéo:

Pressionando-se por pouco tempo o
controle do drive (< 2 seg.), o atuador
s6 continuara se deslocando enquanto
@’ o controle do drive estiver pressionado.
Se o deslocamento se efetuar desta
forma, através de acionamento repetido
e breve, nédo ocorrera imediatamente
o desligamento em fungéo do torque.

O display mostrara se o atuador esta

na faixa de ajuste valida, assim como

a alteragéo representada em porcentual
em relag&o ao curso de posicionamento
total até o momento, e a delta em relagéo
a posigao final.

7. Selecionar na marcagao ‘Adotar posi¢ao
final’ (fig. 3, pos. 5) e confirmar.
Um aviso confirmara que o reajuste foi
realizado corretamente (fig. 4).

8. Confirmar ‘Pronto’ (fig. 4, pos. 1).
O display mudara para o menu
‘Posicdes finais’.

ad  Reajuste |

Acionar posigao final ABRIR

100,00 % /'_
3.0 Rotagéos/Curso .
A0.0% N

Faixa de ajuste valida

Adotar posicéo final

Faixa de ajuste valida

Fig. 3: Acionar e adotar nova posigao final

Ajuste da regido
de posigao final realizado
com sucesso!

Fig. 4: Reajuste da posigao final correta
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8 Parametros e possiveis valores de parametros Instrugdes de uso

8.1 Menu de parametros

SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Parametros e possiveis valores de parametros

Este capitulo descreve os parametros e os possiveis valores de parametros.

O resumo a seguir mostra o menu ‘Parametro’.

8.1 Menu ‘Parametro’

Parametro

Engrenagem adicional A
Pagina 35
__[ Modalidade de engrenagem )] -
o d ) Fungoes de software
ipo de engrenagem —
E = Pagina 76
— Taxa de redugéo’ ) —( Ativar fungdes de software )|
—{ Fator torque entr./saida’ )] et )
[ Torque de saida maximo' )] W e el )
—( Numero rotagdes entr. max. ) | Progresso proporcional )
O 1.2
— Rotagdes/Curso ) —| Controlador de processo )
i 2
—CEEEE ) — Espec. n°. de rot. anal. )]
' Os dados sao diferentes dependendo
do tipo de engrenagem. —(Curva carac. n°. de rot. ]
2 Apenas no atuador com transdutor —(Fungéo split-range ]
de posicionamento. - -
— —— Variante do cliente )
seones
| Diregéo do fechamento )| Parametros especiais —
. - Pagina 80
— Namero de rotagdes ) - N°. identif. da instal. )
— Tipo de desligamento )| | (Montagem separada )
—[Torque de desligamento ] —(Contatos intermediarios ]
— Regiéo de posigéo final ) | (Wotor )
| :
B SRz T ) — Interv. de manut. guarn. )
. — Verificagdo de manut. )
Técnica instr. e contr.
Pagina 65 —{ Fechamento hermético )
[ Controle ) - Tempo de aceleragéo )]
—(Controle alternativo ] —(For(;.a de frenagem ]
—{ Entrada binaria ) — Atraso Aviso corte energia el. )
—[Entrada do modo ] —(Flange de medicao do torque ]
—{ Entrada analogica EA1 ) —{ Limites da rup. cabo da entrada anal. |
—{ Entrada analogica EA2 (Opgéo®) ) —{ Modo de teste )
- Saidas binarias ) —{ Limitag&o da tensao do Cl )
- Saida analégica SA1 ) — Monitoram. do tempo de atuagéo )]
—[Sal'da analégica SA2 (Opgao*) ] —[Velocidade das posicdes finais ]
——Bus de campo (se existente) ) — Adap. autom. pos. fnal DE )
(. aceit. téc. instr. e contr. )]
Seguranca
Pagina 74
Entrada de EMERGENCIA )
v Numero rot. EMERGENCIA )
@ Posicao de EMERGENCIA )
Erro de fonte de controle ]
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8 Parametros e possiveis valores de parametros

8.2 Parametros especificos da guarnigéo

Parametros especificos de guarnigoes

Neste capitulo, estao listados os parametros e os possiveis valores de parametros relativos direta-
mente a guarnicdo. A sequéncia da descricdo de cada um dos parametros corresponde a estrutura

do menu, veja figura.

A navegacao no menu esta descrita no capitulo
‘4.4 Navegar pelos menus” na pag. 22.

Para os possiveis valores de parametros para

= numeros de rotagdes (tempos de atuagéo
no 2SG7), veja as tabelas no capitulo ['7.3.2
Parametrizar nimeros de rotacdes/tempos de
atuacéo” na pag. 40;

= Para torques de desligamento, veja o capitulo
"7.3.3 Parametrizar tipos de desligamentos e
torques/forcas de desligamento” na pag. 41.

Alterar os parametros no menu
‘Guarnicao’

A alteragéo dos valores de pardmetros no menu
‘Guarnicao’ é realizada de modo diferente,
dependendo se for alterada:

= uma propriedade ou

= um ndmero.

Cada um dos passos de comando descreve as
sequéncias de comando a seguir.

Alteracio das propriedades de um
parametro

Como exemplo, altera-se aqui a propriedade de
parametro ‘Direcao do fechamento’ de ‘rotagdo
para direita’ para ‘para rotagéo esquerda’.

1. Selecionar o parametro ‘Diregédo do fecha-
mento’ no menu ‘Guarnigio’; selecionar na
marcagao laranja a linha abaixo da ‘Diregéo
do fechamento’ (fig., pos. 1).

A marcacgao de selegdo nao pode ser
colocada sobre o titulo, aqui ‘Diregdo do
fechamento’, mas apenas na linha abaixo
mostrada pelo parametro atual.

2. Confirmar a selegao (pos. 2).
O display mudara para o menu ‘Diregédo do
fechamento’, e a marcagao de selegao ficara
no primeiro valor de parametro.
Observagao: O valor de parametro atual
& marcado com um sinal de visto [¥4.

3. Selecionar novos parametros para o
controle; no exemplo ao lado, selecionar na
marcagao laranja ‘rotagdo para esquerda’
(pos. 3).

[ cono |

Direcao do fechamento
_I:[ Rotacao para a direita )
[Rotagéo para esquerda ]
() Nidmero de rotagées
— X XX rpm |
—= XX rpm |
o Tipo de desligamento
'E; —[I Deslig. fungéo do torq./curso ]
‘E _: — = Deslig. fungéo do torq./curso |
g E Torque de desligamento
N i XXNm |
L= XXNm |
E Regiao de posigao final
- & 0-XX% |
L = XX—100 % |
E Superar bloqueio
i . _—[Nﬂmero de tentativas X ]
1
i
1

Fig.: Menu Guarnigao

aozhﬁ

Diregdo gdg

il

fechamento

Fig.: Alterar propriedade de um parametro
no menu Guarnigao
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8 Parametro e possiveis valores de parametros Instrugdes de uso
8.2 Parametros especificos da guarnigéo SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

4. Confirmar a selecéo (pos. 4).
Aparecera no display uma indicagao
informando que é necessario realizar um
novo ajuste da regido de posigao final,
alterando-se a diregédo do fechamento.

5. Confirmar o aviso.
O display retornara para o menu ‘Guarni¢ao’
e exibira as propriedades reajustadas na
‘Diregéo do fechamento’.
Observagao: Se a tela mudar agora para o
menu ‘Dire¢do de fechamento’, aparecera
um sinal de visto atras do valor de parametro
‘rotagdo para esquerda’.

Alteracido do valor numérico de um
parametro

Como exemplo, altera-se aqui no ‘Parametro’
‘Numero de rotagdes’ o valor para o nimero de
rotacdes na diregcdo FECHAR.

1. Selecionar o parametro ‘Numero de rota-
¢bes’ no menu ‘Guarni¢ao’; selecionar na
marcagao selegdo laranja a linha abaixo de
‘Numero de rotagoes’ (fig., pos. 2).

@ 0

Guarnigdo

iregdo do fechamento

2©Rota-;éo para esquerda

2. Confirmar a selegao (pos. 3). -
Niimero degpotagées

O display mudara para o menu ‘Numero de
rotagdes’ e o valor do numero de rotagdes
atual piscara na cor azul.

3. Girar o controle de drive; o valor do nimero
de rotagdes se alterara e piscara na cor
laranja. (Pos. 4).

4. Confirmar a selegéo (pos. 5).
O display retornara para o menu ‘Guarnigao’
e exibira o valor reajustado no ‘Numero de
rotagdes’.
Observacéo: Se a tela mudar agora para
0 menu numero de rotacdes, os valores

reajustados piscaréo na cor azul. Fig.: Alterar o valor de um parametro no
menu Guarnigao

(LLLLLL

5mpm 40 rpm

A seguir, encontram-se listados os parametros e
as possiveis parametrizagbes para a guarnigao.
A sequéncia dos parametros corresponde a
estrutura do menu ‘Guarnigao’.
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SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod 8.2 Parametros especificos da guarnigéo

Parametros e seus valores no menu ‘Guarni¢ao’

Os valores/ajustes mostrados a seguir, salvo outra especificagdo no pedido, sdo pré-ajustados por
padrao.
Parametro da diregdo do fechamento

Direcao do fechamento
| Rotagao para a direita

Diregéo da rotagéo do eixo de transmiss&o no deslocamento FECHAR. Ajuste possivel: rotagéo
para a direita ou rotagdo para a esquerda.

Se a diregdo de fechamento tiver sido alterada, depois disso as posi¢des finais precisam ser
ajustadas!

Parametros do nimero de rotagées

Numero de rotagoes
|I 14 rpm
|= 14 rpm

; = Numero de rotagdes na dire¢cado FECHAR.
-® = Numero de rotagbes na diregcdo ABRIR.

Parametrizagéo dentro da gama de numero de rotacdes, veja placa de caracteristicas, em 7 etapas
com fator de graduacéo de 1,4.
Parametros do tipo de desligamento

Tipo de desligamento
K3 Em fungao do curso

|= Em fung&o do curso

%= Tipo de desligamento na posig&o final FECHAR.
~# =Tipo de desligamento na posigéao final ABRIR.

Ajuste possivel: em fungdo do curso ou em fungdo do torque.

I Se o tipo de desligamento tiver sido alterado, é preciso apds isso ajustar as posigdes finais!

Parametros do torque de desligamento

Torque de desligamento
KX 20 Nm

|= 20 Nm

Torque de desligamento na posic¢ao final FECHAR.
Torque de desligamento na posic¢ao final ABRIR.

2

Possivel ajuste: em passos de 10 %:
= Atuador de classes A e B (8 etapas ) de 30 % a 100 % M_, (Ajuste padréo = 30 %)
= Atuador de classes C e D (6 etapas ) de 50 % a 100 % M, (Ajuste padréo = 50 %)

Nao no 2SG7... .
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Parametros da regiao de posigao final

Regiao de posicao final

K3 0-2%
= 98 — 100 %
% = Regido de posigao final na posigao final
FECHAR.
& = Regido de posigao final na posigao final gl ;
ABRIR. 2%
Possivel ajuste (em passos de 1 %): “; g §
m Regido de posicao final FECHAR S8s
de[0% a2 %]al0 % a20 %] FECH%{ : o : ABRIR
] ! | I =
u Regido de posicao final ABRIR 0 é 20 ‘U g 98 100 %
de [98 % a 100 %] a [80 % a 100 %] | JFaiadeivsle | <asease |
Dentro da regido de posigao final desloca-se com Fal*ﬁﬂf;?;gcmwes Fa"‘aﬁT;i"g o [xkiee
numero baixo de rota¢des (ou grande tempo de TR . —SR.
atuacgdo). Se o atuador se desligar fora desta Faixa mi’“é%ﬁig@ﬁes finais Faixa mﬂx-:; Igfsiﬁﬁes finais

regido em funcéo do torque, sera detectado um
erro (“Via bloqueada”, veja o capitulo 4.3 Avisos| Fig.: Regibes de posigoes finais
do estado do acionamento” na pag. 18).

Parametro Superar bloqueio

Superar bloqueio
| Numero de tentativas 0

No bloqueio fora da regido da posigao final o atuador se desloca repetidamente (1 a 5 vezes)
contra o bloqueio.

Se o valor do parametro “Superar bloqueio” for igual a 0, isso significara que ndo ha um novo
acionamento.

Se o valor de parametro for diferente de zero, Bloqueio detectado
o atuador se deslocara automaticamente na n Auador se desloca
diregdo oposta apds reconhecer um bloqueio ST Py
(para um curso que corresponde ao tamanho P E—— 3 | N°. de lentalivas
da regio de posigao final, no entanto nio maior Regiso S | sk backa

3 i 3 deposiches | 0 |a __ooo ¥
gll;ﬁesis.g.) e entdo, novamente, na dire¢cao do FECHAR o f 3 =N u L} f ABRIR
Isso acontece varias vezes até que o bloqueio _— 2 =2se’g.
tenha sido superado ou o numero de tentativas ————— méx. como regido da posigao final
parametrizadas tenha sido alcangado. I Curso de posicionamento total >
Se o bloqueio nao tiver sido superado, entdo
ele se desligara e emitira o aviso de erro “Via Fig.: Superar bloqueio

bloqueada”. O atuador, porém, continuara
sinalizando “Pronto para operar”, ja que ainda
é possivel se deslocar na diregdo oposta.

O ajuste padrao é 0.
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Instrugoes de uso

8 Parametros e possiveis valores de parametros
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod 8.3 Parametros para a técnica de instrumentacao e controle

Parametros para a técnica de instrumentacao e controle

Resumo do menu Técnica de instrumentagao e controle

A marcagéo de selecdo ndo pode ser colocada sobre o titulo azul dos grupos, mas diretamente
sobre as linhas abaixo, as quais mostram os possiveis valores de parametros.

O resumo a seguir mostra os parametros possiveis. A tela no display pode ser diferente
dependendo de cada configuragédo do produto.

| Menu principal

| Parametro

| Técnica instr. e contr.

Controle
Binario
Contato estatico

Contato por pulso

Progresso proporcional

Analégico
Posicionador EA1

Controlador de proc. EA1

Posicionador EA2

Controlador de proc. EA2

Bus de campo
Contato estatico

Posicionador

Controlador de processo

Progresso proporcional

Interno

| Contr. proc. val. tedr. fx.

Controle alternativo
| N&o ativo

Binario
Contato estatico

Progresso proporcional

Analégico
Posicionador EA1

Controlador de proc. EA1

Posicionador EA2

Controlador de proc. EA2

Bus de campo
Contato estatico

Posicionador

Controlador de processo

Progresso proporcional

Interno

| Contr. proc. val. tedr. fx.

Entrada binaria

Corrente de repouso [CR]

Corrente de trabalho [CT]

Entrada do modo
Sem operagao

Bloqueio comut. LOCAL/REMOTO

v

Entrada analégica EA1
| Curva caracteristica

Crescente

Decrescente

| Faixa

4 —-20 mA

0-20 mA

Entrada analégica EA2
| Curva caracteristica

Crescente

Decrescente

| Faixa

4 -20 mA

0-20 mA

Saidas binarias
| Ajustar mensagens

| Saida 1

| Sinal

| Nivel

Saida 2

Saida3..8

Saida analégica SA1
| Sinal

Valor posigao real

Valor real do processo

| Faixa

4 -20 mA

0-20 mA

| Curva caracteristica

Crescente

Decrescente

Saida analégica SA2

Apenas se existir modulo adicional
analdgico. Parametrizagdo como na
saida analégica SA1.

Bus de campo

PROFIBUS DP

Canal 1

Canal 2

Dados de processo

| MODBUS RTU

Endereco

Taxa de transm. dados

Paridade/bit de parada

Tempo de monitoramento
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8.3.2

8.3.3

8 Parametros especificos da guarnigao

Instrugdes de uso

8.3 Parametros para técnica de instrumentacao e controle SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Sequéncia de comando: Alterar os parametros no menu Técnica de

instrumentacgao e controle

O modo de procedimento para alterar os valores de parametros no menu ‘Técnica de
instrumentacdo e controle’ é igual em todos os parametros e é realizado em quatro passos.

Cada um dos passos de comando descreve a sequéncia de comando a seguir. Como exemplo,
aqui o controle ‘Binario — contato estatico’ é alterado em ‘binario no contato por pulso’.

Sequéncia de comando

1. Selecionar o pardmetro no menu ‘Técnica

instrum. e contr.’, neste exemplo ‘Controle’,
colocar a marcagao de selegéo laranja sobre
a linha abaixo do ‘Controle’ (fig., pos. 1).
A marcagao de selegédo nao pode ser
colocada sobre o titulo, aqui ‘Controle’,
mas apenas na linha abaixo mostrada
pelo parametro atual. Se desejar ajustar
o parametro atual, entdo prosseguir com
passo de comando 2.

2. Confirmar a selegéo (pos. 2).

O display mudara para o menu ‘Controle’,
e a marcagao de selegao ficara no primeiro
valor de parametro.

Observagao: O valor de parametro atual

¢ marcado com um sinal de visto [%4.

3. Selecionar novos parametros para
o controle; no exemplo ao lado, colocar a
marcagao laranja sobre o ‘Contato por pulso’
no controle ‘Binario’ (pos. 3).

4. Confirmar a selegéo (pos. 4).

O display retornara ao menu ‘Técnica instr.
e contr.’ e exibira os valores reajustados em
‘Controle’.

Observacgao: Se a tela mudar agora para o
menu ‘Controle’, aparecera um sinal de visto
atras do valor de paradmetro ‘Contato por
pulso’.

A seguir, encontram-se listados os parametros
e as possiveis parametrizagdes para técnica
de instrumentagéo e controle. A sequéncia dos
parametros corresponde a estrutura do menu
‘Técnica instr. e contr.’.

Técnica de instrumentagao e
controle — Controle

A figura ao lado mostra um resumo do menu de
parametros do ‘Controle’. Dependendo do mode-
lo, o atuador podera ser acionado de modo dife-
rente pela técnica de instrumentagéo e controle:

u ‘Binario’,
= ‘Analdgico’ ou através do
® ‘Bus de campo’.

Define-se 0 modo de comando ao se determinar
um valor (de parametro) (na figura do menu
apresentada ao lado na cor laranja) do parame-
tro ‘Controle’.

Por exemplo, pode-se selecionar para o controle
binario contato estatico, contato por pulso ou
progresso proporcional.

1= @ O

Progresso proporcional

Analégico
Posicionador EA1 D
Controlador de proc. EA1 |:|

Fig.: Parametrizar no menu Técnica
de instrumentacgao e controle

Binario
—{ Contato estatico )
—( Contato por pulso )
—[ Progresso proporcional ]
Analégico
—[ Posicionador EA1

—[Controlador de proc. EA1
—( Posicionador EA2

—{ Controlador de proc. EA2

e’ R’ R’ e’

Bus de campo

—[ Contato estatico

—[ Posicionador

—[ Controlador de processo

[ Técnica instr. e contr. ]

e’ R’ e’ e’

—[ Progresso proporcional

Interno

—[Contr. proc. val. tedr. fx. ]

Fig.: Menu Parametro: “Controle”

Pagina 66

Y070.302/PT



Instrugoes de uso 8 Parametros e possiveis valores de parametros
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod 8.3 Parametros para a técnica de instrumentacao e controle

Controle binario
Binario
Contato estatico
Contato por pulso
Progresso proporcional

Contato estatico
Contato estatico através de entradas binarias com comandos ABRIR/FECHAR.
O atuador se desloca enquanto houver um sinal ABRIR ou FECHAR. O atuador para, quando
o sinal parar, a posigao final tiver sido alcangada ou os comandos ABRIR e FECHAR existirem
simultaneamente.
Ajuste padrao, se a ordem de pedido n&o incluiu um posicionador.

Contato por pulso
Estabelecimento de contato por pulsos através de entradas binarias ABRIR, FECHAR e PARAR.
O atuador se deslocara por impulso ABRIR/FECHAR até que exista um sinal PARAR ou a
posicéao final tenha sido alcangada. Um sinal para a diregédo contraria conduz a alteragéo direta
da direcédo de deslocamento.
S6 é possivel, se o parametro “Controle alternativo” n&o tiver sido definido em “Nao ativo”.

Progresso proporcional

(0] atu’ador se desloca de forma propqrcional A Cules 2k Tempo de
o elag30 a0 comprimento do fempo de co.. | 2oSidenamento_ ___comando
mando nas entradas binarias AIIBRIR/FECHA:R. posicc:il:)r:gr::nto total a;{;@gg t?)Tal
O curso, que o atuador faz, esta na proporgao

exata que o curso de posicionamento total, Férmula: Proporgao do curso de

como o tempo de comando em relagéo ao posicionamento em relagao
tempo de atuagao total, veja a férmula ao lado. ao tempo de atuagao

Para isso, o tempo de atuagdo (tempo de curso) deve ter sido calculado. Ele é calculado
automaticamente pelo atuador apds o ajuste da regido de posicao final. Veja também “8.5.3
Progresso proporcional” na pag. 78.

Ajustavel somente em posicionadores ativados.

Controle analégico

Analégico
Posicionador EA1
Controlador de proc. EA1
Posicionador EA2
Controlador de proc. EA2

Posicionador EA1
Posicionador com valor tedrico através de entrada analdgica de valor teérico EA1.
No atuador, o posicionador é ativado e o atuador se deslocara proporcionalmente ao sinal
analégico 0/4 — 20 mA.)
Ajustavel somente em posicionadores ativados.
Ajuste padréo se a ordem de pedido incluiu um posicionador.

Controlador de processo EA1
O controlador de processo € ativado no atuador. A indicagéo de valor tedrico é realizada
através da entrada analdgica EA1 (0/4 —20 mA). O valor real do processo é obtido através
da EA2 (0/4 — 20 mA). Ajustavel somente em controladores de processos ativados.

Posicionador EA2
Somente se houver uma entrada analdgica de valor teérico EA2.
Como no posicionador EA1, é entretanto usada a entrada de valor teérico EA2.
(Se houver uma entrada analégica de valor teérico EA2, pode-se decidir livremente se o valor
tedrico do posicionador deve ser especificado através da EA1 ou EA2.)

Controlador de processo EA2
Como no controlador de processo EA1, a indicagéo de valor tedrico é especificada através da
entrada analégica EA2 e o valor processo real através da entrada analégica EA1. Somente
possivel se houver EA2 (normalmente com controlador de processo).
(Se houver uma entrada analégica de valor teérico EA2, pode-se decidir livremente se o valor
tedrico pode ser especificado através da EA1 ou EA2.)
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Controle do bus de campo

Bus de campo
Contato estatico
Posicionador
Controlador de processo
Progresso proporcional

Contato estatico

Contato permanente através do bus de campo com comandos ABRIR/FECHAR.

O atuador se deslocara enquanto estiver sendo enviado um sinal ABRIR ou FECHAR.

O atuador parara, se num telegrama sequencial os comandos forem removidos ou a posigdo
final tiver sido alcangada.

Ajustavel somente se existir interface bus de campo.

Posicionador
Posicionador com valor tedrico através da interface bus de campo (veja posicionador EA1,
Pagina 67).
Somente se existir interface bus de campo e posicionador liberado.

Controlador de processo

Como no controle analdgico do ‘Controlador de processo AE1’, ou ‘Controlador de processo
EA2’, veja Pagina 67. Controlador de processo com valor tedrico através de bus de campo.

Progresso proporcional

Como no ‘Controle’, ‘Binrio’, ‘Progresso proporcional, veja
O controle para o progresso proporcional é realizado através dos comandos ABRIR/FECHAR
no telegrama do bus de campo.

Somente em posicionador ativado.

Controle interno

Interno
Contr. proc. val. teor. fx.

Valor teorico fixo do controlador de processo
O valor tedrico fixo ajustavel é corrigido pelo controlador de processo.
O ajuste do valor tedrico é realizado pelas fungdes de software (veja também “8.5.1 Ativar
funcdes de software e variantes do cliente” na pag. 76 e as instrugdes de uso adicionais do
“Controlador de processo”).
Valor processo real através de EA2 ou EA1.
Somente em controlador de processo ativado.

Técnica de instrumentagao e controle — Controle alternativo

O parémetro ‘Controle alternativo’ possibilita a comutacdo para um segundo modo de comando,
para, p. ex., mudar de um comando analégico para um comando binério em caso de erro. Para
que isso seja possivel, ndo pode ter sido selecionado ‘Binario do contato por pulso’ no parametro
‘Controle’. A comutagao entre controle e controle alternativo é realizada através da entrada binaria
PARAR.

O ajuste dos valores de paradmetros é realizado como no ‘Controle’, veja o capitulo anterior '8.3.3
Técnica de instrumentagéo e controle — Controle” na pag. 66. Definindo-se um parametro, ativa-
-se a possibilidade de um controle alternativo. Ao se definir “N&o ativo”, desativa-se a possibilidade
de um controle alternativo.

Controle alternativo
Nao ativo

‘N&o ativo’: O ‘Controle alternativo’ ndo esta ativo. Sera possivel comandar somente através do
modo de comando definido através do parédmetro ‘Controle’.
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Entrada binaria da técnica de instrumentagao e controle
Ajuste das entradas ABRIR, FECHAR e PARAR e Modo.

Entrada binaria
| Corrente de trabalho [CT]

| Corrente de repouso [CR]

Entrada binaria

Corrente de repouso
[Corrente de trabalho ]

Corrente de trabalho [CT] (alta ativa)
Ativa em sinal 24/48 VV CC.

Corrente de repouso [CR] (pouco ativa)
Ativa em sinal 0 V CC.

- ——————

O ajuste para a entrada de EMERGENCIA é
realizado no menu ‘Segurancga’, “8.4.1 Entrada
de EMERGENCIA” na pag. 74. Fig.: Menu do parametro “Entradas binarias”

[Técnica instr. e contr. ]

Uma rutura de cabo s6 sera reconhecida se o nivel das entradas binarias ABRIR, FECHAR,
PARAR e Modo em AS, ou seja, ativas em 24/48 V DCM estiver configurada. Se o sinal cair para
0 V DC devido a rutura de cabo, o bloqueio de comutagao sera cancelado imediatamente!

Entrada do modo

Através desta entrada binaria pode-se controlar fungdes adicionais pelo comando de acionamento.

Entrada do modo
Sem operagéo
Blog. comut. LOCAL/REMOTO

Sem operagao
O sinal do comando de acionamento ndo tem efeito.

Bloqueio de comutagdo LOCAL/REMOTO

O sinal do comando de acionamento impede uma comutagéo do controle no atuador entre
REMOTO e LOCAL.

Sinal = ativo: Comutagéo bloqueada.
Sinal = ndo ativo: Comutacgéo possivel.

Técnica de instrumentacgao e controle — Entrada analégica EA1

Indicacéo de valor tedrico na entrada analégica 1 para a indicagéo de valor tedrico do posicionador
ou do controlador de processo ou para indicagdo do numero de rotagdes.

)

Curva caracteristica ,
o Entrada analogica EA1
)
Curva caracteristica g Curva caracteristica
| Crescente g — Crescente )
| Decrescente = - Decrescente )
2 ™ Faixa
Crescente = H 4 20mA )
Crescente: 20 mA corresponde 8 E —eem
a 100 % ABRIR, veja fig. 2. = B —0-20 mA )
o 1
Decrescente N
Decrescente: 20 mA corresponde = E - e
a 0 % ABRIR. J !

Fig. 1: Menu do parametro
“Entrada analogica EA1”
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8 Parametros especificos da guarnigao Instrugdes de uso
8.3 Parametros para técnica de instrumentacao e controle SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Faixa o Curva caracteristica  ymero de Curva caracteristica
—— ok umerode 4 Nimera d
—— crescente rotagbes decrescente rotagdes
. = 100}« w7 e
Faixa 4 ] e
2~
4-20mA H 7 1L "
| sl |
0-20mA : I R = R - i
1 TR I nd
: | b | 3
4-20mA *__0- 1 fs I i
Detecgdo de ruptura de cabo possivel X 0 4 8 12 16 20mA 0 4 8 12 16 20 mA
(live zero). 4-20mA . 4-20mA |
0-20mA - N=20mA -—0=20mA
Detecgéo de ruptura de cabo n&o possivel Fig. 2: Conversdo 0/4 — 20 mA em 0 — 100 % ou

(dead zero). em numero de rotagées em diferente curva

caracteristica

8.3.8 Técnica de instrumentacgao e controle — Entrada analégica EA2

A entrada anal6gica EA2 sera exibida somente S—
se existir um modulo adicional analégico. SEIEENJIENET
O ajuste dos valores de paradmetros é realizado

como na ‘Entrada analdgica EA1’, veja o capitulo S ET AT )
anterior. Saida 1
V¥ Sinal
= { Nao usado
8.3.9 Saidas binarias da técnica de g — Posigao final FECHAR

instrumentacgéo e controle : | Posigdo final ABRIR
Para a resposta binaria do atuador até a técnica o —[Torque FECHAR alcangado

. ~ ., P i
de_ |nstrumenta‘19a_o e cgrltrole ha 8 saidas de o — — Torque ABRIR alcangado
aviso no total a disposi¢cdo. Cada uma dessas £
saidas pode ser desligada ou ocupada com uma | — Torque FECH./ABR. alc.
das 21 mensagens de estado a disposicao, veja g —(Erro
o resumo dos menus ao lado. ~8 — Pisca-pisca
Além disso, pode-se determinar o nivel do = —( Pronto para operar
sinal de resposta: Corrente de repouso (CR) ou | (Pronto para operar + REMOTO

Corrente de trabalho (CT).

Corrente de trabalho (CT):
Ativa em sinal 24/48 V CC.
Corrente de repouso (CR):
Ativa em sinal 0 V CC.

—(LOCAL
—[Contato intermed. FECH.
—[Contato intermed. ABRIR

— Erro da tem. do motor

—[Advert. temper. motor

Saida 1
Resumo do menu, veja figura a direita.

—(Erro ext. Tensao

—( Manutencao

—( Exib. movim. FECH.

—( Exib. movim. ABRIR

— Exib. movim. ABRIR/FECH.
— Luz indic. + Pos. final FECH.
—(Luz indic. + Pos. final ABRIR

Na proxima pagina a tabela mostra o ajuste
padrao.

Né&o usado
A saida de sinalizagédo 1 n&o esta ocupada
com uma das mensagens de estado possi-
veis ‘Saida 1’ esta desligada.

— e e e e Y Y Y Y Y Y Y Y Y Y N Y Y W Y N

Posic¢ao final FECHAR V Nivel
O atuador desligou na posigéo final FECHAR. I—I:(Corrente de repouso [CR] )
Posigao final ABRIR E [Corrente de trabalho [CT] ]
O atuador desligou na posigéo final ABRIR. H
1 Saida 2
Torque FECHAR alcangado : v Sinal
O atuador desligou na diregdo FECHAR em ! N — >

fungdo do torque.

Fig.: Menu do parametro ‘Saidas binarias’
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Torque ABRIR alcangado
O atuador desligou na dire¢cdo ABRIR em
funcéo do torque.

Torque FECHAR/ABRIR alcan¢ado
O atuador desligou na dire¢cdo ABRIR ou
FECHAR em fungao do torque.

Erro
Ocorreu um erro (Para ver o tipo de erro,
consulte o capitulo “4.3 Avisos do estado do
acionamento” na pag. 18).

Pisca-pisca
O atuador se desloca. O sinal se alterna en-
tre os estados ‘alto’ e ‘baixo’ em compassos
de 2 segundos.

Pronto para operar

O atuador pode ser deslocado no estado LOCAL ou REMOTO.

Pronto para operar + REMOTO

O atuador pode ser deslocado no estado REMOTO.

LOCAL

O atuador encontra-se no controle “LOCAL” ou DESLIGADO.

Contato intermediario FECHAR

A posicéo do atuador encontra-se na faixa de 0% até a posicdo parametrizada,
como ‘Contato intermediario FECHAR’, veja também Pagina 81.

Contato intermediario ABRIR

A posigao do atuador encontra-se na faixa da posicdo parametrizada até 100%, na fungao
‘Contato intermediario ABRIR’. Veja também Pagina 81.

Erro da temperatura do motor

A temperatura maxima do motor (155 °C) foi ultrapassada.

Adverténcia da temperatura do motor

A temperatura do motor parametrizada foi ultrapassada (ndo no 2SG7...), veja Pagina 82.

Erro ext. Tensao

Os limites de sobretens&o ou subtensao foram ultrapassados ou houve queda de energia.

Manutengao

Um dos valores limites de manutengao ajustados foi ultrapassado, Pagina 83.

Exibicao de movimento FECHAR
O atuador se desloca na diregcdo FECHAR.

Exibigcdo de movimento ABRIR
O atuador se desloca na diregcdo ABRIR.

Exibicao de movimento ABRIR/FECHAR

O atuador se desloca na dire¢gédo ABRIR ou
FECHAR.

Luz indicadora + Posicao final FECHAR
O atuador desloca-se na diregdo FECHAR,;
0 aviso troca entre ‘alto’ e ‘baixo’ em
compassos de 2 segundos. Se a posigéo
final FECHAR for alcangada, o aviso sera
definido em ‘ativo’.
Veja também a figura ao lado.

Luz indicadora + Posigao final ABRIR
O atuador desloca-se na dire¢ao ABRIR;
0 aviso troca entre ‘alto’ e ‘baixo’ em com-
passos de 2 segundos. Se a posicao final
ABRIR for alcangada, o aviso sera definido
em ‘ativo’.

O atuador se desloca

0 atuador se desloca na diregdo ABRIR

Ajuste padrao das saidas de avisos
Saida de | ginal Nivel
1 Posigéo final ABRIR CT
2 Posigéo final FECHAR CT
3 Torque ABRIR alcangado CR
4 Torque FECHAR alcangado | CR
5 Erro CR
6 LOCAL CT
7 Pisca-pisca CT
8 Adverténcia da temperatura | CR
do motor
Posicao final Atuador Posicéo final
FECHAR. alcancada para ABRIR alcangads

.ﬁ_ na diregig FECHAR —— — e T
ID 100 %AE:TR
S RcRRCERCRECREC

Luz indicadora FECHAR|

+ Aviso. pos. final | XXXXX
Luz indicadora ABRIR
+ Aviso. pos. final

oocooo|oXoXoX |ooo00

00000 |0XoXoX 00000 | XXXX

Aviso

Aviso
muda

= = Aviso
fso., = XXXXX = OXOXOX | agativo

Fig.: Parametro da Luz indicadora FECHAR/
ABRIR + Aviso de Posigao final

0|00000

X|oocooo

- 00000
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8 Parametros especificos da guarnicao Instrugdes de uso
8.3 Parametros para técnica de instrumentacao e controle SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

8.3.10 Técnica de instrumentacgao e controle — Saida analégica SA1

A saida analdgica informa de forma analogica:
® a posi¢ao do atuador,

ou
m o valor real do processo no controlador de

Saida analogica SA1

processo ativado (repassa o sinal do sensor).

Valor real posi¢ao/processo ]
Valor real posi¢ao/processo (Faixa )
Valor real posicao/processo — Curva caracteristica )
| Valor real do processo
1
| Valor posigéo real [
1

Valor real do processo

O valor real do processo € emitido através

da saida analégica. Ajustavel apenas no . .
controlador de processo. Fig.: Menu do parametro
Valor posigéo real Saida analégica SA1

O valor posicéo real & emitido através da saida analdgica.

[ Técnica instr. e contr. ]

Faixa
Faixa
| 4-20 mA
| 0—20 mA

4-20 mA

Deteccéo de ruptura de cabo possivel (live zero).
0-20 mA

Detecgéao de ruptura de cabo n&o possivel (dead zero).

Curva caracteristica

Curva caracteristica
| Crescente

| Decrescente

Crescente

0/4 mA corresponde a 0 % ABRIR, 20 mA corresponde a 100 % ABRIR.
Decrescente

0/4 mA corresponde a 100 % ABRIR, 20 mA corresponde a 0 % ABRIR.

8.3.11 Saida analégica SA2 da técnica de instrumentacao e controle

A saida analdgica SA2 sera exibida somente se
existir um modulo adicional analdgico. O ajuste
dos valores de paradmetros é realizado como na

S
whd
‘Saida analdgica SA1’, veja o capitulo anterior. S PROFIBUS DP
(8)
L) Canal 1
8.3.12 Técnica de instrumentacgao e = — Endereco 0-126
- (2]
controle — Bus de campo 2 Canal 2
PROFIBUS DP 8 — Enderego 0- 126
Apenas em interface PROFIBUS existente. Para g Dados de processo
detalhes, veja instrugdes de uso do PROFIBUS. |.@ _[pZD 3 0_)0@
|—
PROFIBUS DP - — PzD4 0= XXX
| Canal 1 endereco — PZD 5 0— XXX
| Canal 2 - endereco — PZD 6 0— XXX
| Ajustes PZD Fig.: Menu ‘PROFIBUS DP’

Péagina 72 Y070.302/PT



Instrugoes de uso 8 Parametros e possiveis valores de parametros
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod 8.3 Parametros para a técnica de instrumentacao e controle

Canal 1

Canal 1
| Endereco 0-126

Endereco de bus de campo do atuador no canal 1 de 0 a 126.
Na configuragéo de fabrica, esta ajustado o codigo 126.

Canal 2

Canal 2
| Endereco 0-126

Canal 2 (apenas no modelo redundante)

Endereco de bus de campo do atuador no canal 2 de 0 a 126.
Na configuragao de fabrica, esta ajustado o cadigo 126.

Dados de processo

Dados de processo
| PZD 3 0 - XXX

Na representagéo de processo “PPO2”, podem ser “preenchidos” quatro dados de processo
(DPZ) com dados provenientes do atuador. Os numeros de parametros entrados de 3 a 6 em
VDP valem igualmente para canal 1 e 2.

Veja aqui instrugdes de uso do PROFIBUS.

MODBUS RTU E
Apenas em interface MODBUS existente. Para
dgtalhes, veja instrugdes de uso do MODBUS. HOIDIBES IRTY
— Canal 1
MODBUS RTU _[ 0_2@
| Canal 1
Enderego Taxa de transm. dados

Taxa de transm. dados — 300 bit/seg. — 115,2 kbit/seg.|

Paridade/Bit de parada

Paridade/Bit de parada

[ Técnica instr. e contr. ]

Tempo de monitoramento —( Nenhum / 2 bits de paradal
| Canal 2 [ Par /1 bit de paradal
Canal 1 — impar / 1 bit de parada)
Tempo de monitoramento
Canal 1 - De 0,1 25,5 seg.)
| Endereco 0- 247
— (_:anal 2
Endereco de bus de campo do atuador no :
canal 1 de 0 a 247. Fig.: Menu ‘MODBUS RTU’
Na configuragéo de fabrica, esta ajustado
0 codigo 247.

Os parametros de comunicag¢ao a seguir da taxa de transmissao, paridade/bit de parada
e tempo de monitoramento da conexdo devem coincidir com a técnica de instrumentagao
e controle (mestre).

Taxa de transmissao de dados

Taxa de transm. dados
| 300 bit/seg. — 115,2 kbit/seg.

Taxa de transmissao
em bits por segundo.

Ajuste possivel:
300 bit/seg., 600 bit/seg. 1,2 kbit/seg., 2,4 bit/seg., 4,8 bit/seg., 9,6 kbit/seg., 19,2 kbit/seg.,
38,4 kbit/seg., 57,6 kbit/seg., 115,2 bit/seg. Na configuracédo de fabrica, estdo ajustados
19,2 kbit/seg.
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8.4

8.4.1

8 Parametros e possiveis valores de parametros

8.4 Parametros relevantes a seguranca

Instrugdes de uso

SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Paridade/Bit de parada

Paridade/Bit de parada
Nenhum / 2 bits de parada
Par / 1 bit de parada
impar / 1 bit de parada

Nenhum / 2 bits de parada

Sem paridade e 2 bits de parada.
Par / 1 bit de parada

Paridade par e 1 bit de parada.
impar / 1 bit de parada

Paridade impar e 1 bit de parada.

Na configuragéo de fabrica, esta ajustado ‘par / 1 bit de parada’.

Tempo de monitoramento

Tempo de monitoramento
| 0,1 seg. - 25,5 seg.

Tempo de monitoramento de conexéo, possivel ajuste:

De 0,1 a 25,5 seg.

Na configuragéo de fabrica, estdo ajustados 3,0 seg.

Parametros relevantes a segurancga

Este capitulo descreve:

= os parametros para o deslocamento de EMERGI%NCIA (Entrada de EMERGENCIA, nimero de
rotacdes de EMERGENCIA, posicdo de EMERGENCIA) e

m 0 possivel comportamento do atuador em uma interrupgao do sinal de comando.

A sequéncia da descrigao de cada um dos paradmetros corresponde a estrutura do menu, veja

figura.

O modo de procedimento para alterar os valores de pardmetros no menu ‘Seguranca’ é igual ao do
modo de procedimento no menu ‘Técnica instr. e contr.’, veja “8.3.2 Sequéncia de comando: Alterar
os pardmetros no menu Técnica de instrumentagéo e controle” na pag. 66.

Parametro
| Seguranca
| Entrada de EMERGENCIA

Numero rot. EMERGENCIA

Posicdo de EMERGENCIA

Erro de fonte de controle

Deslocamento de EMERGENCIA:
O deslocamento de EMERGENCIA no estado
“REMOTQO” pode ser acionado através:

® da entrada binaria de EMERGENCIA ou
u do telegrama do bus de campo ou

® no caso de ruptura de cabo da fonte de con-
trole.

Entrada de EMERGENCIA

Entrada de EMERGENCIA
| Corrente de repouso [CR]
| Corrente de trabalho [CT]

Parametro

Entrada de EMERGENCIA

_I:( Corrente de repouso [CR] )
[Corrente de trabalho [CT] ]

Numero rot. EMERGENCIA
_[I Xerm]

= XX rpm |

Posicdao de EMERGENCIA
— 0a100% |

Erro de fonte de controle
—( Acionar posig&o de EMERG.

—[Manter posicao

—[Manter valor real proc.

—[Acionar valor tedrico fixo

Fig.: Menu Seguranga

Pagina 74

Y070.302/PT



Instrugoes de uso 8 Parametros e possiveis valores de parametros
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod 8.4 Parametros relevantes a seguranca

Corrente de repouso [CR]
Ativa em sinal 0 V CC.

Corrente de trabalho [CT]
Ativa em sinal 24/48 VV CC.

Na configuragao de fabrica, esta configurada a
corrente de trabalho.

8.4.2 Numero de rotagdes de EMERGENCIA

Acionar a posicao de EMERGENCIA em um deslocamento de EMERGENCIA com o ntimero
de rotacdes de EMERGENCIA.

Numero rot. EMERG.

3 XX rpm
= XX rpm

¥ = Numero de rotagdes de EMERGENCIA na diregdo FECHAR
22 = Numero de rotagées de EMERGENCIA na diregdo ABRIR

Para uma parametrizagdo dentro da gama de numero de rotagées, veja placa de caracteristicas,
em até 7 etapas com fator de graduagéo de 1,4.
Na configuragdo de fabrica, esta ajustada em 4. Etapa ajustada.

8.4.3 Posigio de EMERGENCIA

Na posicdo de EMERGENCIA, a posicdo especificada aqui é acionada automaticamente.

Posigdo de EMERGENCIA
XX %

Posigdo de EMERGENCIA 0 % a 100 % em etapas de 1%.
Na configuracao de fabrica, esta ajustado o cédigo 0.

8.4.4 Erro de Fonte de controle

Uma interrupgao do cabo de acionamento € detectada no controle através de:

® entradas analdgicas com gama de sinal 4 — 20 mA,
® bus de campo.

Erro de fonte de controle
Acionar posi¢gao de EMERG.
Manter posi¢ao
Manter valor real proc.
Acionar valor tedrico fixo

Acionar posigdo de EMERGENCIA
Um deslocamento de EMERGENCIA ¢ ativado no caso de uma falha de sinal do comando
de acionamento.
No display, aparecera o aviso: ‘Sem sinal — Posi¢do de EMERGENCIA
Manter posicado
Em caso de falha de sinal, a posigao atual € mantida e aparecera no display o aviso:
‘Sem sinal — pos. mantida’.
Manter valor real do processo
O valor real do processo € mantido e aparecera no display o aviso: ‘Manter valor real do
processo’. Somente se o “Controlador de processo” estiver ativo.
Acionar valor teodrico fixo
Em caso de falha de sinal do valor real do processo, o valor tedrico fixo do processo
é percorrido e mantido. Entédo, aparecera também o aviso: Acionar ‘Valor tedrico fixo'.
Na configuracao de fabrica, esta ajustado ‘Manter posigao’.
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8 Parametros e possiveis valores de parametros

8.5 Funcgoes de software

Instrugdes de uso
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Funcdes de software

Além das fungdes padrao, outras fungdes de
softwares podem ser ativadas. As fungdes
adicionais se diferenciam de acordo com:

u as fungdes do software e,
m ags variantes do cliente.

As fungdes de software sdo fungdes que
ampliam o pacote de servigos do atuador
(veja também o seguinte capitulo “Fungdes de
software”).

As variantes do cliente sdo programas de
softwares especificos para cada cliente e
apresentam diferengas das fungdes padrao.
Dessa forma, a operagéo do atuador adequa-se
as necessidades de cada cliente.

As fungdes de software e as variantes do cliente
ja vém ativadas no atuador, se essas tiverem
sido parte da ordem de pedido. Elas podem ser
também ativadas posteriormente, veja a figura
acima “Menu de fungdes de software” e o
capitulo posterior.

Funcdes de software

—{ Ativar fungdes de software

— Nome da fungéo de software

—[ Nome da fungéo de software

—[ Nome da funcéo de software

e’ N T S S’

Parametro

—[ Variante do cliente

—

-————y———

Fig.: Menu Fung¢des de software

Ativar fungdes de software e variantes do cliente

Este capitulo descreve como ativar as fungbes opcionais de software e as variantes do cliente.
Uma fungéo de software ou uma variante do cliente pode ser apenas ativada no nivel de usuario
‘Especialista’. Para alterar o nivel de usuario, veja “6 Administracdo de usuarios” na pag. 30.

A sequéncia de comando para ativar as fungdes
de software é sempre a mesma, por isso s6
sera usada aqui como exemplo.

Sequéncia de comando

1. No menu ‘Parametro’, selecionar ‘Fungdes
de software’.
Aparecera o menu ‘Funcdes de software’
com o subitem ‘Ativar fungdes do software’
(fig. 1, pos. 1).
Seréo exibidos os nomes das fungdes de
software e/ou as variantes do cliente que ja
estiverem ativos, e forem parametrizaveis,
fig. 1, pos. 2.

2. Selecionar entdo ‘Ativar fungbes SW’ (fig. 2,
pos. 1) e confirmar (fig. 2, pos. 2).
Aparecera o menu com uma lista de todas
as fungdes de software possiveis e seus
status:

— ‘Ativado’: Fungéo ja esta ativada.
— ‘Inserir 0 cddigo’: Fungéo ndo esta ativada.

Para ativar uma fungéo de software ou uma variante do cliente é necesséario um cédigo de
ativacédo que esta disponivel como acessoério. O cédigo de ativagao é diferente em cada atuador.

Uma ativagéo ou uma configuracdo das variantes especificas do cliente ndo autorizadas podem
causar danos ao atuador, a guarnigdo e a toda a instalagéo.

..f-ri"'_i-'l Q
1 Fungoées de software

Ativar fungdes de software
Paosicionador

2 Progresso proporcional

Variante do cliente

Fig. 1: Menu ‘Fungodes de software’
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3. Selecionar a fungdo de software desejada,

fig., pos. 3; no exemplo atual ‘Controlador de

processo’.

4. Confirmar a selegéo, fig., pos. 4. P
O display mudara para que o cédigo seja Progressr, A
inserido. Varian

5. Inserir o cédigo de ativagao, fig., pos. 5. [ posicimg‘gh/
Ap6s a entrada dos quatro digitos do cadigo
de ativagao, a marcagdo mudara para
‘Avancar’.

6. Confirmar ‘Avangar’ (pos. 6).

O display mudara para o menu ‘Fungdes de

software’ e exibira a respectiva fungéo ativa-
da (veja acima também o passo de comando
1 eafig. 1, pos. 2).

7. Selecionar ‘Fungdes de software’ para para-
metrizar a funcao.
Continuar como descrito nas instrugdes de
uso adicionais.

Ativado

| Controlad or!e processo

| Curva car.

s _ Insergao do codigo

Ativar fungdes de software
Controlador de processo

5(0)(2)3)3]

[ VY Y S—

Interrupgao

Fig. 2: Ativar fungao de software
O modo de procedimento para parametrizar as fungdes de software e as variantes do cliente esta
descrito em instrugbes separadas.

*Se for necessario ativar uma variante do cliente, girar o controle de drive até a marcagéo de
selecdo laranja ficar sobre ‘Variante do cliente’.

Posicionador

Posicionador

| Valor tedrico
| Linear
| Abrir lento
| Abrir rapido

| Zona morta
| Min. 0,2%
| Max. 2,5%

Valor teérico o A Abrir lento o,A Abrir rapido

i

Valor da posigdo |

Para o ajuste padréo da entrada do valor teérico
“crescente/decrescente” aqui sera possivel uma
adequagéao do formato da curva desviante da
linearidade.

I
I
I
|
I
50 |
I
1
I
]

Valor da posigao

”
1 1
I I

|
| |

Valor tedrico :

T ——

Linear Valor nominal da técnica Valor nominal da técnica
de instrumentagao e controle de instrumentacdo e controle

Abrir lento s A Abi ko
Abrir rapido = == Linear — — — Linear

Fig.: Adaptacao da curva caracteristica

Linear
Idéntico com andamento do valor tedrico padréo

Abrir lento
O valor de posigao verdadeiro (do atuador) é claramente menor que o valor nominal da
posicéo especificado entre as posigdes finais, veja fig. a direita.

Abrir rapido
O valor de posicéo verdadeiro (do atuador) é claramente maior que o valor nominal da posi¢éo
especificado entre as posigdes finais, veja fig. a direita.
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8 Parametros e possiveis valores de parametros Instrugdes de uso
8.5 Funcdes de software SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

O posicionador opera de modo adaptativo, ou seja, a zona morta (limiar de resposta) adequa-se
constantemente ao trajeto de regulacdo. Dependendo dos requisitos do processo, é possivel
ajustar os valores maximos e minimos da zona morta.

Zona morta
Min. 0,2 %
Max. 25%

Zona morta minima
0,2% a5 %.
O ajuste padréo é de 0,2 %.
Zona morta maxima
02%ab5%.
O ajuste padrao é de 2,5 %.

Progresso proporcional

O atuador se desloca de forma proporcional também em tempos de comando muito curtos em
relacédo ao comprimento do tempo de comando.

Para isso, o tempo de atuacdo (tempo de curso de posicéo final para posicéo final) deve estar
calculado. Ele pode ser calculado automaticamente pelo atuador apds o ajuste da regido de
posicao final ou pode ser medido e especificado pelo usuario.

Veja também “Controle binario” na pag. 67.

Progresso proporcional
Tempo de atuagao
Calculo automatico
Definido pelo usuario

Tempo de atuacao

Tempo de atuagao
Calculo automatico
Definido pelo usuario

Calculo automatico

Calculo automatico do tempo de atuagao.
Definido pelo usuario

Tempo de atuagao especificado pelo usuario.

Calculo automatico
Tempo de atuagao ABRIR X, X seg.
Tempo de at uagdo FECHARX, X seg.

Tempo de atuagdo ABRIR

Tempo de atuagdo FECHAR
O tempo de atuacgéo é apurado novamente apds cada ajuste da regido da posicao final ou
alteragéo do tempo de aceleragéo. Para o calculo, é necessario que o atuador se desloque em
uma direcdo de pelo menos 3% do curso de posicionamento.

Definido pelo usuario
Tempo de at uacdo ABRIR X, X seg.
Tempo de at uagdo FECHARX, X seg.

Tempo de atuacdo ABRIR

Tempo de atuacio FECHAR
Podem ser indicados previamente diferentemente tempos de atuagao para ABRIR e FECHAR.
Possivel ajuste para o tempo de atuacdo: De 5 a 3276 seg.
Ajuste padréo é de 60 seg.
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8.5 Funcgoes de software

Funcgodes de software opcionais

u Posicionador (Para descricdo, veja estas instrugdes de uso), n° para pedido: 2SX7200-3FC00*

Tipo:28.7..o-..... 4.B.

No HiMod, a funcéo de software “Posicionador” esta contida no pacote fornecido.

u Controlador de processo (controlador PI), n° para pedidos: 2SX7200-3FG00* ou

28X7200-3FG08 para HiMod.

Tipo:2S.75..-..... -4 .C/L.ou2SA78..-.....

Instrugdes de uso adicionais Y070.346

m Ajuste de rotagdo dependente do percurso (curva caracteristica do nimero de rotagbes)**,

n° para pedidos: 2SX7200-3FD00*
Tipo:2S.7...-..... -4 .DIE .
Instru¢des de uso adicionais Y070.345

u Especificagcdo do numero de rotagdes analdgico**, n° para pedido: 2SX7200-3FE00*

Tipo:2S.7...-..... -4 . FIG.
Instrugbes de uso adicionais Y070.344

u Posicionador com fungéo split-range, n°® para pedido: 25X7200-3FH00* ou 2SX7200-3FH08

para HiMod.
Tipo:2S.7...-..... -4 .H.
Instrugdes de uso adicionais Y070.343

= Tempos de posicionamento livremente ajustaveis em fungéo do curso, n° para pedido:

2SX7200-3FJ00*
Tipo:2S.7...-..... -4 . JIK.
Instru¢des de uso adicionais Y070.340

* Numero para pedidos para liberagéo posterior da fungdo do software.

— Numero de rotagdes no atuador rotativo 2SA7. . . ;
— Tempo de atuacgédo em atuador giratério 2SG7. .

Ao fazer o pedido posteriormente uma fungao
de software opcional, sempre indicar o nimero
de série do atuador.

O numero de série encontra-se na placa de
caracteristicas da unidade eletrénica (ver a fig.)
e também pode ser visualizado através

do ‘Menu principal’ » ‘Observar’ » Placa de
caracteristicas da unidade eletronica ».

Se a placa de comando tiver sido substituida, o

numero de série da nova placa de comando nao
sera idéntico ao numero na placa de caracteris-
ticas. Para o pedido da fungao de software, sera
necessario, a principio, indicar o nimero exibido
no menu Observar.

Para a ativagao de uma fungdo de software
opcional, ver o capitulo anterior. Caso seja ne-
cessario um firmware mais atual para a fungéo
de software, entéo ele pode ser solicitado junto
ao servigo de assisténcia técnica.

A atualizagédo do atuador com o firmware novo
é realizado com o Programa de parametrizagéo
do PC COM-SIPOS.

Na atualizagdo do firmware, os parametros do
atuador (ajustes do cliente e pardmetros de
fabrica) incluindo o ajuste da regido das posi¢des
finais e os dados operacionais ndo sao alterados.

Fig.:

. ou 2SA7. .. com engrenagem basculante

BLEHE Aktorik

Elektronikeinhzit/electronics unit SEVEN
e e u Wr 1234867850123

MADE IN GE RMANT’

NuUmero de série na unidade eletrénica
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8 Parametros e possiveis valores de parametros

8.6 Parametros especiais

Instrugdes de uso

SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Parametros especiais

Os parametros especiais possibilitam adequar a operagéo do atuador a cada ambiente
operacional. Além disso, torna possivel um planejamento eficiente dos intervalos de manutengéo
da guarnigéo, por exemplo, de acordo com as comutac¢des ou horas operacionais realizadas.

A figura a seguir mostra um resumo do menu ‘Parametros especiais’:

Parametro

Parémetros especiais

N°. identif. da instal.
—— Introdug&o n. de identif. da inst.)

Montagem separada
Sem ou <= 10 m )
> 10 m com filtro )

Contato intermediario

(3 X%
= XX % |
Motor
—(Aquecimento do motor Iig/deslig]
——( Adverténcia do motor XXX °C

—( Protecdo do motor ligar/desligar]

Interv. de manut. guarn.
____(Comutagdes (milhares)
—(Torque Desligamentos
—(Horas operac. motor

XXXX |
XXXXX |
XXXX |

Verificagdo de manut.*

[ Ligar/desligar |
Fechamento hermético*

[ Ligar/desligar |
Tempo de aceleragao*

[ 0,1a 1,0/2,0 seg. |

Forca de frenagem*

- 0a250%)

Atraso Aviso corte energia el.*

[ 0,1a 25,0 seg |

Fig. 1: Menu ‘Parametros especiais’

Flange de medigao de torque*

— Inexistente |

—( Entrada analégica EA1)

—( Entrada analégica EA2)
Limites rup. cabo entrada anal.*

| Abaixo do limite X,XmA)

[ Acima do limite XXX mA |
Modo de teste*

L Modo de teste ligar/desligar |

| Duragao desl. FECH. XXXX seg. |

| Pausa FECHAR XXXX seg. |
| Duragdo desl. ABR.  XXXX seg. |
L Pause XXXX seg. |

Limitagdo da tensao do CI*

L

Ligar/desligar |

Monitor. do tempo de atuag.*

N— Ligar/desligar |
Velocidade das pos. finais*
N— Normal |
- ( Partida rapidal
— Partida/Parada rapidas)

Adap. autom. pos. final DE.*

L

Ligar/desligar |

T. aceit. téc. instr. e contr.*
0,0 a 25,5 seg. |

L

* Estes parametros s6 podem ser altera-
dos em nivel de usuario ‘Especialista’
(veja também “6 Administracdo de
usuarios” na pag. 30).
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Instrugoes de uso 8 Parametros e possiveis valores de parametros
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod 8.6 Parametros especiais

Numero de identificagdo da instalagao

O numero de identificagcao da instalagao Parametro
€ usado para a documentagao da instalagéo.

. Parametros especiais
Ele pode conter até 20 caracteres. | P

| N°. identif. da instal.

Se for selecionado ‘N°. identif. da instal.’ no
menu ‘Parametros especiais’, ele aparecera
uma tela na lateral do display

com o numero de identificagcdo da instalagéo,
fig. 2, pos. 1.

1\&— identif. da instal.

Inserir o namero de identificagédo da instalagédo 2 XYZ1234567890ZXY

1. Girar o controle do drive até colocar a 3 (WIEIRIT[YIu]I[O]P] a
marcacao de selego laranja (fig. 2, pos. 2) (AISID]FIGIH]JIK]L]
sobre o caractere desejado. B0e0000

2. Pressionar o controle de drive. O caractere 4 = b

. P . . alvar

desejado € inserido na linha, (fig. 2, pos.1). SAI/'”"?E’F%" /

Para corrigir a ultima entrada utiliza-se a tecla

<(fig. 2, pos. a) Fig. 2: Introdugdo do n. de identif.
da instalacao

[

Comutacgao para a tela para inserir digitos,
utiliza-se a tecla 123 (pos. b)

Para inserir espagos, utiliza-se a tecla de
espaco (pos. c).

Montagem separada

Se a unidade eletronica for montada
separadamente da engrenagem, este parametro
sera importante para uma operagao sem falhas
do atuador!

Em caso de um ajuste errado, um bloqueio pode
nao ser detectado ou o atuador ser desligado se
houver torques muito baixos.

Montagem separada

Fig.: Montagem separada

| Sem ou <= 10 m

| > 10 m com filtro

Semou<=10m

Utiliza-se o ajuste, sem montagem separada ou com montagem separada até 10 m.
> 10 m com filtro

Utiliza-se o ajuste com montagem separada, com o valor maior que 10 m com filtro LC.
Na configuragdo de fabrica, esta ajustado o parametro de acordo com o pedido.

Contatos intermediarios

Com o parametro ‘Contatos intermediarios’, ’ Curso de posicionamento J
define-se uma faixa de curso de posicionamen- [ ] i
: H H it Faixa de ajuste Faixa de ajusty
to, de modo que um aviso (ativo) seja emitido FECHAR §=07% - 100 Yomm—m— > <4———"100%-0%— ABRIR
a técnica de instrumentagéo e controle, quando b o I : /b -
5 S T LR A : 0
o atuador se encontrar nessa area. 0 o ey SN 100 %
FECHAIR definido ABRIR i:leﬁnido
Contato intermediario Aviso do contato intermediario FECHAR Aviso do contato intermediario ABRIR
3 0%
- 100 %

Fig.: Principio de funcionamento do contato
intermediario
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8 Parametros e possiveis valores de parametros

8.6 Parametros especiais

Instrugdes de uso
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

¥ Contato intermediario FECHAR.

O sinal esta ativo na faixa de 0 % até o valor parametrizado.

Faixa de ajuste: 0 a 100% do curso de posicionamento.

Na configuragéo de fabrica, esta ajustado de 0 a 2% no desligamento em fungéo do torque;
no desligamento em fungéo do curso de 0 a 0%.

= Contato intermediario ABRIR

O sinal esta ativo na faixa do valor parametrizado até 100%.
Faixa de ajuste: 100 a 0% do curso de posicionamento.

Na configuragéo de fabrica, esta ajustado de 98 a 100% no desligamento em fungéo do
torque; no desligamento em fungéo do curso 100 a 100%.

8.6.4 Motor

Motor
| Aquecimento do motor

| Adverténcia do motor

| Proteg&o do motor

Aquecimento do motor ligar/desligar

Para evitar condensagao, o motor é aquecido com corrente continua quando parado,
com o aquecimento do motor ligado, e dependendo da diferenga da temperatura do motor

e da temperatura ambiente.

Em condi¢des climaticas com alteragbes intensas, o atuador devera ser operado com

0 aquecimento do motor ligado.

Na configuragéo de fabrica, o aquecimento do motor esta ajustado de acordo com o pedido.

Adverténcia do motor

Aqui se ajusta o temperatura (de 0 a 155 °C), cujo alcance do seu valor maximo faz com um
aviso de adverténcia seja emitido. O sinal de adverténcia pode ser disponibilizado a técnica
de instrumentagdo e controle através de sinal binario e protocolo de bus de campo. No 2SG7,

esta parametrizagédo nao esta disponivel.

Na configuragéo de fabrica, a temperatura esta ajustada a 135°C.

Protecao do motor ligar/desligar
O motor possui uma protegao eletrénica
total do motor contra danos térmicos.
A protecdo do motor esta ligada de fabrica
e pode ser desligada.
Se a protegao do motor for desligada,
esgota-se a garantia para o motor!
Para que a protegcédo do motor ndo seja
desligada acidentalmente, aparecera
uma indicacdo ao lado que precisara ser
confirmada.

Atengio

A, Aalleragho
k dae pardmetros
resulta na perda

de garantia & ndo
pode ser desfeita,

Salvar alteragdes?

Sim

Fig.: Adverténcia da protecdo do motor
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8 Parametros e possiveis valores de parametros

8.6 Parametros especiais

Intervalo de manutengéao da guarnigao

Os parametros para a manutengao possibilitam
um planejamento eficiente dos intervalos

de manutengéo da guarni¢cao, dependendo,
por exemplo, das comutagdes e das horas
operacionais realizadas.

Se aqui um dos valores parametrizados for
alcangado, sera emitido o aviso “Manutengao
necessaria”.

Veja também o capitulo Observar “12.2 Limite
de manutencgéo da guarnicao” na pag. 99.

Interv. de manut. guarn.

| Comutagoes (milhares) XXXX
| Torque desligamentos XXXX
| Horas operacionais motor XXX

Comutagoes (em milhares)

Valores no menu Umdos  Manutengio Préxima
"Intervalo de manutengag” valores  confirmadano manutengio
parametrizado alcangado menu Diagndstico vencendo
v A 4 w v
Intervalo Intervalo
% Valor =
de manutengéo Pt de manutengao
da guarnigao da guarnigao
'II--II1II'IIrIII'1II|rI|r1III1IIb
Aviso: Manutengao Aviso: Aviso: Manutengao
ndo necessaria Manutengao nao necessaria
necessdria

Fig.: Intervalo de manutengao da guarnicao

Ap6s alcangar o numero parametrizado das comutagdes, € gerado o sinal “Manutengao

necessaria”.
Ajuste possivel:

— Atuadores da classe operacionais A e B: De 1.000 a 100.000, a respectivamente 1.000.

Ajuste na configuragéo de fabrica: 30.000.

— Atuadores da classe operacionais C e D: De 1.000 a 30.000.000, a respectivamente 1.000.
Ajuste na configuracéo de fabrica: 10.000.000

Torque desligamentos

Ap0s alcangar o numero parametrizado de desligamentos em fungéo do torque, é gerado

o sinal “Manutencéo necessaria”.
Ajuste possivel:

— Atuadores da classe operacionais A e B: De 100 a 10.000, a respectivamente 1.

Ajuste na configuragdo de fabrica: 3.000.

— Atuadores da classe operacionais C e D: 200 a 20.000 gradativamente, a respectivamente 1.

Ajuste na configuragédo de fabrica: 10.000.

Horas operacionais do motor

Apds alcangar o numero parametrizado das horas operacionais do motor, é gerado o sinal

“Manutencgéo necessaria”.

Ajuste possivel: 0 h a 2500 h gradativamente a 1.

Ajuste na configuragéo de fabrica: 2500 h.

8.6.6 Verificacao de manutencgao

Se aqui um dos valores parametrizados no
menu ‘Interv. de manut. guarn.’ for alcangado,
sera emitido o aviso “Manutengéo necessaria”,
veja capitulo anterior 8.6.5.

Se for definido o parametro ‘Verifcagéo de
manutencado’ em ‘Desligado’, ndo sera realizada
uma verificagao dos limites de manutengéo.

Verificagao de manut.
| Ligar

| Desligar

Y070.302/PT

Pagina 83

lores de parametros | co

Ivels va

y

Parametros e poss



soJjaweled ap saJojeA siaalssod @ soJjaweled I oo

8.6.7

8.6.8

8 Parametros e possiveis valores de parametros Instrugdes de uso
8.6 Parametros especiais SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Fechamento hermético

No funcionamento ativo ‘Fechamento hermético’ ndo é possivel uma regulagdo dentro das regides
das posigdes finais.

Se dentro da regido das posig¢des finais o comando de deslocamento na diregdo dessa posicdo
final for cancelado ou for emitido um sinal de PARAR, o atuador continua mesmo assim se deslo-
cando até que ocorra o desligamento em fungéo do torque ou um comando de deslocamento na
diregcéo contraria.

Também no ‘Desligamento em fungéo do curso’, no acionamento através de posicionador ou
controlador de processo e de modo similar ao do ‘Desligamento em fungéo do torque’, o comando
de deslocamento interno é prolongado até alcangar a posicao final (0% ou 100%).

Fechamento hermético Fechamento hermético
| L Sinal de PARADA
igar
.ga | Comando de deslocamento
| Desligar FECHAR[€——————— j——— Atuador em deslocamento
A
Fechamento hermético desligado { Fechamento Fechamento
9 hermético ligar hermético desligar
Este ajuste sera necessario quando for Atuador esta se deslo-  Atuador para
. L x cando até a posigao final
necessario regular dentro das regides das . v
posicoes finais. Faixa de posicao final FECHAR

Na configuragao de fabrica, o fechamento

Fig.: Principi funci
hermético est4 ligado. ig rincipio do funcionamento

do fechamento hermético

Tempo de aceleragao

O parémetro ‘Tempo de aceleragédo’ acessa o inversor de frequéncia integrado. Quanto mais curto
o tempo de aceleragao, tanto mais rapido o atuador alcanga o numero de rotagdes indicado. O
ajuste do tempo de aceleragdo influencia o tipo de regulacdo. Um tempo de aceleragéo mais longo
provoca uma precisdo de regulamentagdo maior, mas também reduz a dindmica de regulagéo.

Tempo de aceleragdo = | Tempo de aceleragao
f = Aceleragao até alcancgar o numero de rotagées
| XX 'R parametrizado
» X[t =y
A faixa de ajuste é realizada em passos de : ' il DN
0,1 segundos nos atuadores das classes 2 SNFf— J J
operacionais. "B X = 'Aceleragao’ rapida’ # precisio de regulagao baixa
— AeB:de0,1a1seg. " ] y = 'Aceleragio’ lenta # precisio de requlacdo alta
— CeD:de0,1a2seg. I.' >
Na configuragéo de fabrica, estdo ajustados "Lx_?" t
Y=

0,5 seq.
Fig.: Principio do tempo de aceleragao

8.6.9 Forca de frenagem

Um valor diferente de “0%” desencadeia, através do inversor de frequéncia integrado, o mecanis-
mo de frenagem por corrente continua. Quanto maior o valor, tanto maior sera ajustada a corrente
continua do freio.

Num valor de “0%”, por sua vez, o nimero de rotagées do motor é reduzido o mais rapido possivel,
através do inversor de frequéncia, até a parada total. De quase todos os itens operacionais, esse é
o tempo mais curto até a parada total, por isso se recomenda a manutencéo do ajuste padréo.

Forcga de frenagem
| X %

A faixa de ajuste é em passos 1% de 0 a 250%.
Na configuracado de fabrica, esté ajustado em 0%.
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8.6 Parametros especiais

8.6.10 Tempo de atraso de aviso de corte de energia elétrica

8.6.11

Se a tensédo de rede estiver fora da tolerancia
de -30 %/+15 %, um aviso de erro sera emiti-
do. Para que durante as rapidas oscilagdes de
tens&o ndo seja sempre transmitido um aviso de
erro, pode-se inserir aqui um tempo de retarda-
mento (duragéo do corte de energia elétrica), a
partir do qual o aviso seja emitido. Veja também
a figura ao lado.

Atraso Aviso corte energia el.
| X, X seg.

Tempo de atraso
Possivel ajuste para o tempo de tolerancia:
De 0 a 25 seg.
Na configuracéo de fabrica, estdo ajustados
6 seg.

Flange de medi¢ao do torque

Neste item de menu, configura-se se ha uma flange de medig&o do torque, e se houver,

onde o cabo de conexao esta instalado.

Flange de medicéao do torque
| Inexistente

| Entrada analdgica EA1

| Entrada analdgica EA2

Pode-se visualizar o valor de torque atual através do menu ‘Observar > Status’. Neste menu pode
ser realizado, eventualmente se necessario, também uma comparagéo de ponto zero, veja “11.4

Torque — Comparagéo de ponto zero” na pag. 97.

8.6.12 Limites para detecc¢ao de ruptura de cabo nas unidades lineares em

entradas analégicas

De acordo com a especificagdo NAMUR sobre a unificagdo do nivel do sinal para a interface de 4 a
20 mA, uma detecgéo de falha existira quando estiver:

= abaixo do limite de 3,6 mA,
= abaixo do limite de 21 mA.

Dessa forma, nas entradas analégicas com a
parametrizacao séo reconhecidos como erro
(ruptura de cabo) sinais de 4 a 20 mA, que este-
jam fora desses limites.

E importante fazer uma alteragdo dos limites
superiores e/ou inferiores nos sistemas de con-
trole, nos quais os sinais nao ficam certamente
dentro da especificacdo NAMUR.

Limites rup. cabo entrada anal.
| Abaixo do limite

| Acima do limite

Abaixo do limite

Possivel ajuste é de 0,0 a 3,6 mA.
Acima do limite

Um possivel ajuste é de 20,0 a 22,0 mA.

Ua
ol el
§ 0% Awnv.v A f\ o \ﬂ
- \VARY} \J vw
2 2
— 0% Limite inferior
| de tolerancia
B
i mu) = L2 *ll.l)b_ t
Tolerancia Duragao Duragio Duragéo
%quta\"rel nao alcangada naoalcangada  ullrapassada:
AR N Sem__/ Aviso "Corte de
aviso energia elétrica”
Fig.: Tempo de atraso de aviso de corte
de energia elétrica
Parametro Pardmetro
wLimite inferior” wLimite superior®
A J
== gjustivel == e IQ--..--
Faixa de monitoramento conforme
a especificacdo NAMUR
Faixa nominal
I T . — ) ) —p
0 1 2 3364 & 20 2 22mA
| | | Curso de posicionamenlo | . | I
N s 0 m— 00 %
|, o tonforme a parametrizagho 1 =N
Aviso 1£|"3 " [IJ Aviso
,Erro‘ ,Erro’

Fig.: Limites da ruptura de cabo da entrada
analogica

Na configuragéo de fabrica estdo ajustados 3,6 mA para abaixo do limite e 21 mA para cima do
limite. Este parametro néo é eficaz na ‘Fungéo split range’.
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8.6 Parametros especiais

Instrugdes de uso

SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

8.6.13 Modo de teste

Com esta fungéo, o atuador no estado
REMOTO ¢ ligado em um modo de operagéo
permanente, em que um ciclo com etapas apre-
sentadas a seguir se repete ininterruptamente:

Deslocamento na dire¢gdo FECHAR — Pausa —
deslocamento na dire¢ao ABRIR — Pausa — des-
locamento na diregdo FECHAR etc. A duragéo
para cada etapa é ajustavel de 0 a 6553 seg.

Pode-se ler a quantidade de ciclos realizados
pelos menus ‘Diagnoéstico’, ‘Modo de operagéo
do atuador’, ‘Comutagdes’, embora neste caso
uma comutacgéao signifique um ciclo.

Requisitos: O atuador precisa estar pronto para
operar, ou seja, ja estdo ajustadas as posicdes
finais, o nUmero de rotagdes e o tipo de desliga-
mento e de torque.

Modo de teste

| Modo de teste Desligar/Ligar
Tempo desl. FECHAR XXXX seg.
Pausa FECHAR XXXX seq.
Tempo desl. ABRIR XXXX seg.
Pausa ABRIR XXXX seg.

Instrugoes de operagao

Uso

_no estado "REMOTO"

Modo de teste

Deslocamento na
direcio FECHAR

v

Modo de teste

Ajuste possivel Ajustavel através de

Menu Parémt‘et‘[os especiais

Pausa

Um ciclo

Deslocamento na
diregao ABRIR

v

v
(___Modo de fest Liga
P b -
> {Duracio de desiccamento FECHAR
. v
e E Ny e
respectivamente v
0 0a 6553 589 - ( Duragao de desocamento ABRR
v
— PausaAERIR

Pausa

Fig.:

Principio do modo de teste

1. Ajustar individualmente a duragdo para cada pausa e para o deslocamento na diregdo ABRIR e
FECHAR (de 0 a 6553 seg.), veja também “Alteragdo dos valores/propriedades de um parame-

tro” na pag. 23.

2. Ligar no modo de teste; selecionar no menu ‘Ligar’ ‘Modo de teste’ e ligar o atuador no estado
REMOTO. Comutar para o estado LOCAL suspendera o modo de teste.

Se o0 modo de teste for desligado e depois religado, o ciclo continuara a partir da etapa em que

estava quando parou.

Nao sera reconhecido pelo ciclo um deslocamento no estado LOCAL com o controle de drive. Se
no momento da comutagao para REMOTO, o atuador ja estiver na posic¢ao final, para a qual ele
se deslocou quando foi parado, havera a espera do tempo de deslocamento restante e a pausa
subsequente conforme os ciclos de tempo ajustados, antes de o atuador se deslocar novamente.

Se o atuador alcancgar a posigéo final antes do decurso do tempo de deslocamento ajustado, entéo

ele se desligara.

8.6.14 Limitacao de tensao do circuito intermediario

Tensdes de alimentagéo altas (tensédo de funcionamento acima da tolerancia de tensao de até
+15 %), causam, durante a parada do atuador, um aumento da tensdo do circuito intermediario,
que é limitado ao valor permitido pelo meio eletrénico.

Um desligamento desta fung&o é apropriado somente em situagdes de instalagbes muito especiais,
e deve ser realizado apenas apds consultar a SIPOS.

Limitagao da tensao do ClI
| Ligar

| Desligar
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8.6.15 Monitoramento do tempo de atuacgao

Os atuadores SEVEN tem por padrdo um monitoramento do tempo de atuagdo. Assim, no

primeiro deslocamento do atuador apds o ajuste da regido de posigao final através de um percurso
de no minimo 3% de todo o curso de posicionamento, o tempo de atuagao — considerando a real
frequéncia do motor existente, ou seja, o numero de rotagdes do atuador — &€ medido e n&o salvo
temporariamente.

Entédo, em todo deslocamento futuro, sera verificado se a posigédo alcangada no tempo de
descolamento é plausivel. Com isso, na medicao de posigéo tolerancias serdo medidas devido

as diferentes condigdes de carga e imprecisdes de medigdo. Se a posicado esperada néo for alcan-
¢ada dentro do tempo, entdo o atuador entrara no estado de “erro” e sinalizara “erro de fase”.

Esse monitoramento interno pode ser desativado, ou seja, um excesso do tempo de atuagdo nao
causara um aviso de erro. Isso pode ser util para aplicagbes especiais.

Monitor. do tempo de atuag.
Ligar
Desligar

Ativar monitoramento do tempo de atuagao
Verificagdo do tempo de deslocamento.
Desativar monitoramento do tempo de atuagao
Sem verificagdo do tempo de deslocamento.
Na configuracao de fabrica, o monitoramento do tempo de atuacao esta acionado.

8.6.16 Velocidade das posic¢des finais

O atuador se desloca dentro das regides de posigao final com uma velocidade das posi¢des finais
fixa para cada aparelho, para ligar a velocidade das posig¢des finais ajustada apos sair da regido de
posigao final.

Nos tempos totais de execugao muito longos pode ser desejavel que, apds sair da regido de posi-
¢ao final, o atuador ligue o mais rapido possivel no numero de rota¢des ajustado e tipicamente alto.
Da mesma forma, pode ser necessario ainda, que ao entrar nas regides de posi¢éo final, o atuador
se desloque por mais tempo possivel com o numero de rotagdes ajustado a fim de, rapidamente
entdo, parar na posigao final.

Veja também “Parametros da regido de posicéo final” na pag. 64 e “Parametrizar nimeros de
rotacdes/tempos de atuagédo” na pag. 40.

A
i i i Nimero de
Velocidade das pos. finais rotacoes mermde ———— (€
Normal N aprox. 1seg
Partida répida Niimero de ] b
. L. rotagdo das pf-----1.
Partida/Parada rapidas posigaes finais |
Menor numero d
de rotagoes a :
Normal Regifoda i \
A ~ posizao final = ° posicao final
No desligamento em fungao do torque e em |—— Direcio de deslocamento ———

fungao do curso, o atuador se desloca
Fig. 1: Velocidade das posicoes finais

. o .
da posigéo final com o menor numero de ‘normal’

rotagdes, aprox. 1 seg. (fig. 1: Curva a), para
entdo ligar na velocidade das posi¢des finais,
veja b;

m apds as regides de posigcdes finais com o nu-
mero de rotagdes ajustado. Este é geralmente
mais alto do que a velocidade das posicoes
finais (curva c¢). Mas ele pode ser ajustado
também mais baixo, veja d;

= na posicao final com a velocidade das
posicdes finais “normal” (e).
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8 Parametros e possiveis valores de parametros

8.6 Parametros especiais

Instrugdes de uso

SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Partida rapida

Sair da posicao final:

= No desligamento em fungao do curso, sera
ligado imediatamente no niumero de rotagées
ajustado para alcancgar o tempo de atuacao
mais curto possivel. Veja também fig. 2,
curva a.

= No desligamento em fungao do torque,
sera deslocado com o menor numero de rota-
cOes aprox. 1 seg. da posicéo final e depois
ligado no numero de rotagdes ajustado, veja
curva b.

Mas o numero de rotagbes ajustado pode

ser também menor do que a velocidade das
posicodes finais c.

Deslocamento de entrada na posigao final:
Pouco antes de entrar na regido de posicao

final, a velocidade das posic¢des finais é reduzida

(independentemente do tipo de desligamento),
como no ajuste ‘normal’, na velocidade das
posicdes finais.

Partida/Parada rapidas

O deslocamento de saida da posigao final é
como no ajuste ‘Partida rapida’.

Deslocamento de entrada na posic¢ao final:

= No desligamento em fungéo do curso, o
numero de rotagdes é reduzido pouco antes
da posigéo final para que o atuador entre em
estado de parada, veja a fig. 3, curva a.

= No desligamento em fungao do torque é
reduzida de forma inalterada a velocidade

das posigdes finais antes de alcangar a regido

da posigéo final para evitar um aumento de
torque e possivelmente danos a guarnigao,
veja curva b.

Na configuragao de fabrica, a velocidade das
posicdes finais vem ajustada em ‘normal’.

A
_ Nimero de
rotagoes ajustado

Numero de 7

rotacao das pf s

posigdes finais |

Menor numero
de rotagoes

X

if 1

() e g ———

L@ £ '\
Regioda_ S e
posicao final ; posicao final

Direcdo de deslocamento —————»

Fig. 2: Velocidade das posigoes finais
‘partida rapida’

A
>

_ Namero de
rotagoes ajustado

Numero de |

rOtagan das Pf-a:mmeb s s

|
1i 1
)

de rotagdes 'I‘

posicoes finais
Menor nimero

Regidoda_ _ | L SR

posicao final ~

posicao final
Direcao de deslocamento ———p

Fig. 3: Velocidade das posicoes finais
‘partida/parada rapidas’

8.6.17 Adaptacao automatica da posicao final DE

Em operagdes mais longas, o caminho entre as posi¢cdes finais ABRIR e FECHAR (de 0 a 100%)
pode se alterar nos desligamentos em fungéo do torque devido, por exemplo, a temperatura, ao
desgaste e ao acumulo de sujeira. Se o atuador se desligar na posicéo final em fungéo do torque

e a alteracdo da posicéo final se desviar em mais de + 0,7 % perante a posigéo final ajustada atual,
o atuador reconhecera isso e definira a nova posigédo da posicgao final.

Se o parametro ‘Adaptacdo automatica da posigéo final DE’ estiver em ‘Desligada’, esta norma-
tizagcdo automatica (adaptagéo) sera suprimida e as posi¢oes finais ajustadas na colocagdo em
funcionamento ficam mantidas. Se o atuador se desligar durante o deslocamento dentro da
regido de posicao final em fungéo do torque, sera mostrado ‘posicao final’ alcangada. Se ocorrer
o desligamento fora da regido da posigéo final, o atuador emitira a mensagem “Curso bloqueado”.

Adapt. autom. pos. final DE
| Ligar

| Desligar
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8.6.18 Tempo de aceitagdo da técnica de instrumentacao e controle

Informagoes Gerais

Se o sinal de comando da técnica de instrumen- Iniciar tempo Posicaa finel
tacs trol : tuad dera de aceitagao alcangada
agao e controle cair, 0 atuador podera, apesar g, . oo da ticnica Aviso a léc. de
disso, contlrluar se deslocando, se, por eXem-  einsiumentacao e contole Emggzwcao
plo, as fungbes do ‘Fechamento hermético’ ou o Atuador se desloca
‘Controle REMOTOQ’ estiverem parametrizadas |
‘ i ) Aviso a téc. de
em ‘Progresso proporcional’. | e @ == insltrumemaqz'aoe controle
Tempo de aceitagao A
) - s téc. d

Se através da continuidade de deslocamento > +—-b)—» reitimertasio s c%ntrolg
a posigéo final for alcangada ou desligada em >
f_ungao do tqrque d’entr<_) _da r‘eg!ao.da posicéo N&o terminou tempo de aceitagio ﬁ\w\gtsrﬁrﬁ;ﬁ?é déeo
final, um aviso sera emitido a técnica de instru- e atuador alcangou posigao final: e controle ¢
mentacgao e controle (“Posicao final ...”, ou seja, Serm aviso
“Torque... alcangado”). @ Ja terminou tempo de aceitagio atéc. de

. i e atuador alcangou posigéo final: instrumentacgéo
Se este aviso ocorrer ap6so decurso do tempo e controle
de aceitacgao, ele pode ser interpretado na técni- Atuador na posigéo final, veja b, Aviso & téc. de
ca de instrumentagé&o e controle como erro. e sinal de comando da tec. de } instrumentacéo

instrumentacao e controle: e controle

Evita-se isso com a fungéo ‘Tempo de aceitagéo

da técnica de instrumentagéo e controle’. Fig_; Tempo de aceitagﬁo da técnica

. de instrumentagao e controle

Modo de funcionamento ¢

a Pode-se ajustar a duragdo em que a técnica de instrumentagao e controle aceite, apds a queda
do sinal de comando, o aviso ‘Posigao final alcangada’ sem que ela o interprete como erro
(veja a na fig.)

b Assim, ap6s o decorrer da duragéo configurada (tempo de aceitagéo), nenhum aviso sera
emitido a técnica de instrumentagéo e controle (veja b na fig.)

¢ Somente no primeiro e préximo sinal de comando na mesma diregédo € que o aviso sera emitido
(veja c na fig.)

T. aceit. téc. instr. e contr.
| De 0,0 a 25,5

Tempo de aceitacdo da técnica de instrumentagao e controle
Ajuste possivel: De 0 a 25,5 seg.
Ajuste de 0,0 seg. — 25,4 = sem sinal a técnica de instrumentacéo e controle se apos
o decorrer do tempo de aceitagdo a posicao final for alcangada.
Somente no préoximo sinal de comando na mesma diregao € que o aviso sera emitido.

Ajuste de 25,5 seg. = o sinal sera sempre emitido.

Na configuragéo de fabrica, estdo ajustados 25,5 seg.
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9 Configuragdes do sistema

Instrugdes de uso
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Configuragoes do sistema

O menu ‘Configuragdes do sistema’ permite

o ajuste da

u orientacdo do display:
Adaptacao da tela na posicdo de montagem
do atuador.

u Reldgio em tempo real:
Configurar a data e a hora.

u Bluetooth:
Ligar e desligar.

Orientagao do display

Dependendo da posi¢cdo de montagem, € possi-
vel girar a tela em 180° do display para facilitar
a leitura. Padréo de 0 grau.

Figura 1: Girar display em 180°

Sequéncia de comando

1. Selecionar no menu principal ‘Configuragdes
do sistema’ (fig. 2, pos. 1) e confirmar (fig. 2,
pos. 2).

Aparecera o menu ‘Configuragées do sistema’.

2. Colocar a selegao de marcagao em ‘Display’
(3) e confirmar (4).
O menu ‘Display’ aparecera com o grau
atual ajustado da rotacéo do display.

3. Colocar a selegdo de marcagéo em Grau (5)
e confirmar (6).
O display mudara para “Orientagdo do
display”.
O ajuste atual mostrara um sinal de visto [%4.

4. Colocar a selegdo de marcagao no ajuste
desejado (7) e confirmar (8).
A tela no display se ajustara de modo
correspondente.

Configuragdes do sistema

Display ]

Relégio em tempo real ]

Bluetooth ]

[ Menu principal ]

Fig.: Menu ‘Configuragoes do sistema’

&

Observar wpr
Diagnostico wr
Posiches finaing
Parameko v

Curva de taraWF /
Configuragies dosistema
PY=

/1. Orientagao do display
o

Fig. 2: Alterar orientagao do display

Pagina 90

Y070.302/PT



9.2

9.3

Instrugoes de uso
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

9 Configuragoes do sistema

Ajustar relégio em tempo real

No fornecimento, a data e a hora correspondem ao fuso horario do fabricante.

Sequéncia de comando

1. Selecionar no menu principal ‘Configuracdes
do sistema’ (fig., pos. 1) e confirmar (pos. 2).
Aparecera o menu ‘Configuragdes do sistema’.

2. Colocar a selegdo de marcacdo em ‘Reldgio
em tempo real’ (3) e confirmar (4).
Aparecera o menu ‘Relégio em tempo real’
e serd mostrada a hora ajustada.

3. Colocar a selegdo de marcagao em ‘Data’ ou
‘Hora’ (5) e confirmar (6).
O display mudara para o menu de configura-
¢ao da data, neste exemplo. Aparecera
a configuragédo atual.

4. Colocar a marcagao de selegdo no nimero
que sera alterado (7) (a moldura em volta do
numero mudara de azul para laranja)

e confirmar (8).

5. Alterar o numero (girar o controle de
drive) (9) e confirmar (pressionar o controle
de drive) (10).

A marcacgao laranja mudara para ‘Salvar’.

6. Confirmar ‘Salvar’ (11).

O display mudara para o menu ‘Relégio em
tempo real’ e aparecera o valor alterado.

Ativar/desativar Bluetooth

/e —
/ v

[ Obsernar vy
| Diagnésticn v
| Posigles r-nanv
i Parameto v
\ Curva da torg .,n"

Fig.: Ajustar relégio em tempo real

Os atuadores estdo equipados com bluetooth. Assim, é possivel ativa-lo ou desativa-lo. No ajuste
padrdo, o Bluetooth esta ativo. A sequéncia de comando a seguir mostra Desativar Bluetooth.

Sequéncia de comando

1. Selecionar no ‘Menu principal’ ‘Configura-
¢bes do sistema’ (fig., pos. 1) e confirmar
(pos. 2).

Aparecera o menu ‘Configuragdes do sistema’.

2. Colocar a selegao de marcagao em
‘Bluetooth’ (3) e confirmar (4).
O menu ‘Bluetooth’ aparecera com o estado
atual; neste caso ‘Bluetooth ativo, sim’.

3. Colocar a selecao de marcacéo em ‘Sim’ (5)
e confirmar (6).
O display mudara para o menu de
configuragéo ‘Bluetooth ativo’. O ajuste atual
mostrara um sinal de visto [%3.

4. Colocar a selegao de marcagéo no ajuste

desejado (7) e confirmar (8).
A tela mudara no display para o menu
‘Bluetooth’.

| Posighes r.nauv
Farametn Wy

[ O \
II D s‘er\.alrl' v II
| ey |

|

[ - —
|| 5'\_._\' Bluetooth ativo
ll\ Sim Q‘) >!
/ re——— 8\

F

g.: Ativar/desativar Bluetooth
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10 Curva de torque Instrugdes de uso
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Curva de torque

Este capitulo ndo vale para 2SG7... .

Um monitoramento preventivo da guarni¢do é possivel através da comparagédo de até trés curvas
de torque, registradas em momentos diferentes, do atuador que se encontra em funcionamento.

= Requisito para o registro das curvas do torque € o ajuste da regido da posicao final valido.
® Uma comparacdo realista das curvas de torque registradas apenas sera possivel quando
houver ajustes iguais do atuador ao se registrar as curvas.

Geral

O registro das curvas do torque pode ser realizado:
u diretamente no atuador através

— do display com o controle de drive. Este método é descrito a seguir,

— O Programa de parametrizagdo do PC COM-SIPOS (o atuador precisa estar no estado
LOCAL);

® Do comando de acionamento ao PROFIBUS DP-V1 (o atuador precisa estar no estado
‘REMOTO’, ‘Pronto para operar’).

A medigéo do curso de posicionamento é realizado em passos de 1%. Cada curva pode ser
sobrescrita, se desejado.

Os torques registrados na curva de torque podem ser definidos de outro modo.
m Calculo com ajuda do conversor do circuito intermediario

Os ajustes de torque podem desviar do torque real, em especial nas posigdes finais e quando
houver alteragdes do nimero de rotagdes durante o funcionamento.

Esta variante é usada automaticamente se nenhuma flange de medigéo do torque estiver
parametrizada.

Ou
= Medicdo com flange de medig¢éo do torque

O pré-requisito é que exista a flange de medigao do torque e que o parametro ‘Flange de
medigao do torque’ esteja definido na entrada analdgica EA1/EA2.

Se esse parametro estiver definido, o valor da flange de medig¢édo do torque sera automaticamente
usado para a curva de torque.

Nos atuadores com unidade linear e engrenagens basculantes, a curva de torque representada
é proporcional a progressao de for¢a real do atuador linear ou a progressao do torque do atuador
giratério.

= Durante o registro das curvas de torque o atuador desloca a guarnigdo no minimo 2 vezes por
todo o curso de posicionamento.

= E possivel uma interrupgéo a qualquer momento: Pressionar o controle de drive.

= Erros durante o registro (bloqueio do curso de posicionamento, interrupgao pelo operador,
queda de corrente etc.) sdo exibidos no display. Confirmar este aviso.
O atuador mudara para o estado de saida “Registrar curva de torque”. O registro ou a curva
interrompida n&o sera salva.
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Instrugoes de uso 10 Curva de torque
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

As curvas de torque registradas podem ser exibidas através do Programa de parametrizacédo do
PC COM-SIPOS ou PROFIBUS DP (p.ex. SIMATIC PDM, DTM).

PN a M
[Nm] [Nm]
10 10
8— ——8
B— | — 6
4 = 1 4
2 | 2
0 I I ! ! I ] T | J R 1 T ! ! 0
[%ABRIR]-5 0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100105100 90 80 70 60 50 40 30 20 10 O -5[%ABRIR]
FECHAR o ABRIR o FECHAR
i Curso de posicionamento > = Curso de posicionamento=——§

Fig.: Exemplo de progressao de torque de uma guarnigao

Registrar curvas de torque

Sequéncia de comando

1. Selecionar no ‘Menu principal’ ‘Curva de i
torque’ (fig., pos. 1) e confirmar (pos. 2). [
Aparecera o menu ‘Curva de torque’. \

2. Colocar a selecado de marcagédo em
‘Registrar curva de torque’ (3) e confirmar (4).

O menu ‘Registrar curva de torque’ apare-
cera e trés curvas estardo disponiveis para
selegao.

3. Colocar a selecdo de marcagdo na curva 1, WLl

2 ou 3. No exemplo aqui, ‘curva 1’ (5) .pmlg'_z;?"m
e confirmar (6). pars ope
(1] 1.

O display mudara para a tela menu

‘Registrar curva de torque’ e o atuador

comegara o registro:

O display exibira

— em porcentagem e na barra de
progresséo a posigao atual,

— o torque usado. Curva de torque salva

COM SUCESS0.

4,5 Nm

O atuador se deslocara por todo o curso
de posicionamento nas duas diregdes.
E possivel uma interrupgdo durante

o registro: Confirmar ‘Interrupgéo’.

Em seguida, a curva de torque é salva
e o salvamento realizado com sucesso
é confirmado no display.

4. Confirmar ‘Avangar’ (7). O display mudara
para a selegéo das curvas de torque.

Fig.: Registrar curva de torque
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10

10.3 Salvar curvas de torque no pen USB

Sequéncia de comando

1. Conectar pen USB:

m Desparafusar, embaixo da unidade
eletrénica, a tampa da conexdao USB
(fig. 1, pos. 1)

u Conectar o pen USB (pos. 2).
No display, aparecera o menu de selegao
‘Pen USB'.

2. Selecionar ‘Salvar curva de torque’ (fig. 2)
e confirmar.
O menu ‘Selecionar pasta’ e, se o pen USB
tiver varias pastas, elas serdo oferecidas
para se selecionar.

3. Selecionar a pasta e confirmar.
Os dados serdo salvos e um aviso confir-

mara que o salvamento foi realizado com .
sucesso. Fig. 1: Conectar pen USB

anbuo} ap eAin)

A curva de torque pode ser mostrada através
do COM-SIPOS.

oY Penuss
&=

| Atualizar firmware

| Salvar par. no pen drive

Fig. 2: Menu Pen USB
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11 Observar

11 Observar

O menu ‘Observar’ pode apresentar as
seguintes informagdes sobre o atuador:

= Placa de caracteristicas da unidade eletrénica
m Entradas e saidas
m Status do atuador

O resumo ao lado mostra a estrutura do menu
‘Observar’.

Os valores de parametro ndo podem ser
alterados no menu ‘Observar’.

A navegacgado no menu ‘Observar’ é realizada da
mesma forma que nos outros menus, veja tam-
bém “4.4 Navegar pelos menus” na pag. 22.

11.1 Placa de caracteristicas da

unidade eletronica

11.1.1 Numero de identificagao da instalagao

Aqui é exibido o numero de identificagéo da
instalagéao.

Insere-se o nimero de identificagdo da instalagdo
no menu Parametros especiais “8.6.1 Nimero de

=AY

identificagdo da instalagdo” na pag. 81.

11.1.2 Numero de referéncia e equipamento

Selecionando-se no menu ‘Numero de referén-
cia e equipamentos’ em ‘Equipamento’, apare-
cera uma lista com todas as caracteristicas do
atuador.

Esse resumo é gerado com base na decodifica-
¢ao do numero de referéncia.

11.1.3 NUmero de série

Aqui é exibido o numero de 13 digitos da uni-
dade eletrénica atual. Se a unidade eletrénica
tiver sido trocada, entdo o numero de série da
unidade eletrénica ‘antiga’ ficara no item de
menu ‘Numero original de série’.

11.1.4 Numero de série original

Aqui se encontra o numero da unidade eletro-
nica originalmente fornecida (relevante apenas
em caso de troca). No fornecimento do atuador,
0 numero de série e 0 numero original de série

de fabrica sdo idénticos. Se a unidade eletronica

for trocada mais uma vez, o primeiro nimero
continuara aqui.

11.1.5 Versao do firmware

Para a exibi¢do do niumero da verséo e da data
de edigao, veja a figura a direita.

Placa de caract. unid. eletr.

— N°. identif. da instal.
—(Numero de referéncia e equip.
—(NL’Jmero de série

—(NL’Jmero de série original

—(Verséo do firmware

Entradas e saidas

—(Entradas binarias
—(Saidas binarias

S WG N N N

Observar
l

—[Entradas e saidas analogicas

—

—(Comunicaga'o bus de campo’

Status do atuador

—[NL’Jmero de rotagGes atual®

—(Torque de desligamento? alcang.

—(Temperatura do motor

—(Temperatura do sist. elétr.

—[Contato intermediario

—[Valor tedrico contr. proc./pos.

—{Valor real proc. contr. proc.

—[Valor real

—{Torque (torque flange de medigéo) ]

—(Curso de posicionamento® ]
—[Garantia do motor ]
—[Corrente do motor X, XA ]

—[Tenséo circuito interm. XXXV ]

" Apenas no bus de campo.

2 Dependendo da engrenagem adicional,
sera o mostrado o seguinte:
- Numero de rotagao da engrenagem rotativa
- Tempo de atuagado da engrenagem basculante
- Velocidade de posicionamento na unidade linear
- Torque de desligamento na engrenagem rotativa
e basculante
- Forga de desligamento na unidade linear.

3 Apenas no atuador com niP.

Fig.: Menu Observar

Numero da versao
[3.03 po16.J01.)11|

Numero

- Ano Més Dia
da verséao

Fig.: Exemplo de nimero da versao de firmware
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11 Observar Instrugdes de uso
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Entradas e saidas (Observar)

Entradas binarias

Aqui é exibido qual nivel de tensdo (baixo ou alto) esta sendo alimentado para:

u Entrada binaria FECHAR,

= Entrada binaria ABRIR,

®m Entrada binaria PARAR,

® Entrada binaria de EMERGENCIA e
u Entrada binaria de MODO

Veja também “8.3.5 Entrada binaria da técnica de instrumentag&o e controle” na pag. 69 e “8.4.1
Entrada de EMERGENCIA” na péag. 74.

Saidas binarias

Aqui é exibido qual nivel de tenséo (baixa ou alta) esta sendo liberado pelas saidas de avisos 1 a 8.
Veja também “8.3.9 Saidas binarias da técnica de instrumentagéo e controle” na pag. 70.

11.2.2 Entradas e saidas analdgicas

Aqui se pode visualizar as correntes medidas atuais nas entradas analdgicas EA1 e EA2,
assim como as correntes liberadas nas saidas analdgicas SA1 e SA2.

A entrada analdgica EA2 e a saida analdgica SA2 sé serdo exibidas se houver o médulo HART
e 0 médulo analégico adicional.

Veja também “8.3.10 Técnica de instrumentacao e controle — Saida analdgica SA1” na pag. 72
e “8.3.11 Saida analégica SA2 da técnica de instrumentagao e controle” na pag. 72.

11.2.3 Comunicac¢ao bus de campo

PROFIBUS DP

Exibicdo em interface PROFIBUS existente:

® Canal ativo

— Canal 1 ativo

— Canal 2 ativo

— Sem canal ativo
= Taxa baud:

— Sem comunicagdo de dados

— 9,6 Kbit/s — 1,5 Mbit/s; por exemplo, Baud 187,5 Kbit/s
= Estado:

— Esperar Prm (sem parametrizagéo de bus)

— Esperar Cfg (sem configuragédo de bus)
— Data Exchange (Troca de dados ciclica)

Modbus RTU

Exibicdo em interface MODBUS RTU existente:

= Canal ativo
— Sem canal ativo

u Canal 1
— Sem comunicagao
— Taxa baud
— Data exchange

u Canal 2
— Sem comunicagéo
— Taxa baud
— Data exchange
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11 Observar

Status do atuador

Neste menu, sao exibidos os dados operacionais atuais do atuador:

= Numero de rotagdes atual [rpm] no atuador rotativo;
velocidade de posicionamento atual [mm/min] no atuador linear; tempo de atuagao [90°/seg.]

no atuador giratério

= Torque de desligamento alcangado no atuador rotativo e atuador giratério; forga de desligamento

alcangada no atuador linear.
— FECHAR (sim/nao)
— ABRIR (sim/nao)

u Temperatura do motor [°C]
= Temperatura do sistema eletrénico [°C]

= Contato intermediario
— FECHAR (ativo/nao ativo)
— ABRIR (ativo/nao ativo)

= Valor tedrico (no controlador de processo/posigéo)

— Posigéo [%]

— Técnica de instrumentagéo e controle (somente em linhas caracteristica de ventilagdo nao

lineares) [%]

= Valor real do processo (no controlador de processo) [%]

= Valor real
— Posigédo [%)]

— Técnica de instrumentacéo e controle (somente em linhas caracteristica de ventilagdo nao

lineares) [%]

= Torque (apenas com flange de torque) Para descrigéo, veja abaixo ‘Torque — Comparagéo de

ponto zero’.
— Valor atual [Nm]
— Offset [Nm]

Comparagéo de ponto zero

m Curso de posicionamento (apenas em modelo n&o intrusivo)

— Rotagao/curso no atuador rotativo
— Curso [mm] no atuador linear
— Angulo [°] no atuador giratério
® Garantia do motor
— Existente
— Inexistente

= Corrente do motor [A]

® Tenséao do circuito intermediario [V]

Torque — Comparagao de ponto zero

Dependendo da instalagéo do atuador e da armacgéo, assim como da temperatura ambiente, ja pode
existir um torque em estado de n&o sobrecarga. Este torque falsificaria os dados do torque real mos-
trados em um estado de sobrecarga. Para corrigir isso, é necessaria uma comparagao de ponto zero.

Sequéncia de comando

1. Deslocar o atuador para um estado sem
sobrecarga.

2. Selecionar o paradmetro ‘“Torque’ no menu
‘Observar’, ‘Status’.
Alinha ‘Valor atual’ (fig. pos. 1) mostra
o torque do atuador sem sobrecarga.

3. Selecionar ‘Comparagéo de ponto zero’
(fig. pos. 4) e confirmar. O simbolo rotativo
(pos. 2) mostra que a comparagéo esta
sendo executada.

Depois, serd mostrada na linha ‘Valor atual’
“0” e na linha ‘Offset’ (pos. 3) o valor de
corregao.

Q
Es!ado

Torque

Valor atual 103,3 Nm

1

2 /] o2
3 ; [ <
4J Garantia do motor

Existente

Fig.: Menu ‘Comparacao de ponto zero’
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12 Diagnostico

Instrugdes de uso
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Diagnoéstico (dados operacionais e limites de

manutencgao)

Os dados operacionais sdo reunidos e salvos na RAM. Para fins de backup esses dados s&o atua-
lizados a cada 24 horas no EEPROM interno. Os valores para os limites de manuteng¢&o sao salvos
a cada alteragdo. Desta forma os dados operacionais e os valores para os limites de manutencao

permanecem salvos mesmo quando faltar energia.

No menu ‘Diagndstico’, é possivel ler os dados
operacionais e os limites de manutengéo.

Os valores exibidos ndo podem ser alterados,
porque refletem o estado do acionamento.

O menu Diagnéstico oferece trés submenus:
u Dados operacionais do atuador

u Limite de manutencao da guarnicéo

= Manutengéo da guarnigao

A figura ao lado mostra o modo de funciona-
mento.

Primeira Limite de Préxima
colocagdo manutengdo  Manutengdo Status manutengao
em operagao alcancado  confirmada atual vencendo
s 4 T v
Intervalo de manutencao T‘ .
parametrizado | & 5

Dados operacionais atuais do atuador ‘

|
Limite de manutengao da guarnigao:
Préxima manutencdo vencendo em ...
| |

- ” 7
o o
Aviso: Aviso: Aviso:
Manutengao Manutengao Manutengao
ndo necessaria necessaria nio necessaria
Fig.: Modo de funcionamento do menu ‘Diagnéstico’

Dados operacionais do atuador

Aqui sdo mostradas as informagdes que se referem ao atuador.

Comutagoes

Numero total das comutagdes desde a primeira
colocagédo em funcionamento.

Comutagées/h

Numero médio de comutagbes/hora apurado

a partir dos ultimos 10 minutos.

Desligamentos em fung¢ao do torque

Numero total dos desligamentos em fungao do
torque desde a primeira colocagdo em operagéo.
Desligamentos em fung¢ao do curso

Numero total dos desligamentos em fungao do
curso desde a primeira colocagao em operagao.
Horas operacionais do motor

Numero total das horas operacionais do motor
desde a primeira colocagdo em operagéo.

Horas operacionais do sistema eletronico

Numero total das horas operacionais do sistema
eletrénico desde a primeira colocagdo em ope-
ragao.

Tempo de operagao relativo

Tempo de operacgéo relativo durante os ultimos
10 minutos.

Outras informagdes sobre manutengao do
atuador, veja o capitulo “14 Manutengao,
inspegao, assisténcia” na pag. 102.

—[Confirmar manutencéo

— Dados operac. do atuador
——( Comutagdes XX |
——( Comutagdes/h X
g —( Desl. fungéo do torque X)
g [ Desl. fungéo do curso X)
E_ .| | —Horas operac. motor X
1
5| | | Horas oper. sist. eletr. XXX |
1
é ' |—— Tempo oper. rel. [%] X
1
' Limite de manut. guarnicdo
1
! —{ Comutagdes XXXXXXXX |
1
G [ Desl. fungéo do torque XXXX |
1
: —( Horas operac. motor XXX]
1
E Manuteng¢ao da guarnigao
E _I:[ N&o & necessario )
E [Necessério ]
i
1
1
r
1
1
1

Fig.: Menu ‘Diagnostico’
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12 Diagnostico

Limite de manutengao da guarnicao

Os dados mostrados neste menu sdo valores, que, quando alcangados, indicam a necessidade
de uma manutencao. Logo, é possivel um planejamento eficiente de manutencao da guarnigéo
acionada pelo atuador de acordo com os critérios operacionais pré-especificados para

® 0 numero de comutagdes,
m os desligamentos em fungdo do torque,

® as horas operacionais do motor.

Assim que um desses critérios alcangar os valores pré-especificados, portanto o limite de
manutengao, sera emitido o aviso ‘Manutengéo necessaria’.

Este limite de manutencéo sera redefinido
sempre apos se confirmar o item do menu
‘Manutencéao confirmada’. Ele é composto pelo
numero, por exemplo, de comutagdes, desde
a primeira colocagdo em operagao até a ultima
confirmagao ‘Manutengao confirmada’ e pelos
valores parametrizados no menu ‘Intervalo de
manutencao’, veja figura ao lado.

A especificagédo para o intervalo de manutengéo
é realizada no menu ‘Parametros especiais’;
veja o capitulo “8.6.5 Intervalo de manutengéo
da guarnigao” na pag. 83 e s sera possivel

no nivel de usuario ‘Especialista’, veja “Adminis-
tracdo de usuarios” na pag. 30.

Os valores limite da manutengéo nao se referem
a manutencao do atuador.

Manutencgao da guarnicao

Primeira Limite de Préxima
colocagao manutengao Manutengao manutengao
em operagao alcancado confirmada vencendo
L 4 @T v
Intervalo de manutencdo 4 3 |
A é 3

parametrizado |

| |

Limite de . Dados operacionais i =
manutengao = 'Manutencio conh@ +=Intervalo de manutengdo

.l

I I

Aviso: Aviso: Aviso:
Manutengéo Manutencgao Manutencédo
nao necessaria necessaria nao necessaria

Fig.: Limite de manutengao

Para uma explicagao sobre o tema, veja o capitulo anterior ‘Limite de manutenc¢éo da guarnigéo’.

‘Manutengao nao necessaria’

mostra que até agora n&o foi alcangado nenhum dos limites de manutencao para o numero de
comutacgdes ou dos desligamentos em fungéo do torque ou das horas operacionais.

‘Manutengao necessaria’

mostra que um dos valores atuais alcangou o limite de manutengéao pré-especificado.

‘Manutengao confirmada’

E necessario confirmar este item do menu apds cada manutencdo. Assim, serdo definidos os

préximos limites de manutengéo.
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13.2

13 Comunicagao e troca de dados Instrugdes de uso
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Comunicacao e troca de dados

Além do comando diretamente no atuador, pode-se também comanda-lo
= no modo remoto (Comando de acionamento, Sistema de automatizagao);

m através do Programa de parametrizagdo do PC COM-SIPOS, com o qual é possivel a troca de
dados pelo bluetooth ou pelo cabo USB.

Controle remoto

O acionamento (por controle remoto) dos atuadores é realizado de acordo com o sistema de
automatizacéo e depende da parametrizagédo para “Controle REMOTO” e “Controle alternativo”
(veja o capitulo 8) através de

= Conexao convencional (24/48 V binario ou 0/4 — 20 mA analégico) ou
® Bus de campo (p. ex. PROFIBUS DP ou Modbus RTU)/HART.

A operacdao através de uma interface de bus de campo esta descrita nas instrugdes de uso
separadas, veja também capitulo 1.5 “Instru¢des complementares”.

Um comando de EMERGENCIA enviado pelo comando de acionamento é executado — indepen-
dentemente do modo de comando e fonte de sinal selecionados — pelo atuador, mesmo quando
o0 atuador é comandado de forma convencional e o comando de EMERGENCIA é feito pelo bus

de campo e vice-e-versa.

Programa COM-SIPOS de parametrizagao do PC

O Programa de parametrizagdo do PC COM-SIPOS é uma ferramenta de software para:
® Manuseio: Deslocamento do atuador na operagao LOCAL;

m Observar: Ler os parametros do atuador e do estado do aparelho;

u Diagnosticar: busca por erro;

u Parametrizar: leitura e alteragao dos parametros do atuador;

® carregar firmware novo: atualizagdo do software para versdo mais recente;

= Arquivar: salvar os parametros e as curvas de referéncia do torque do atuador.

A conexao entre o laptop e o atuador é possivel por:

u Bluetooth
A comunicacgao é realizada sem cabo por uma Interface Bluetooth integrada ao atuador.

m Cabo USB
A comunicacgao é realizada através da conexdo USB instalada no lado esquerdo inferior na
tampa da carcacga do sistema eletrénico.

Veja também o capitulo a seguir.

O Programa de parametrizagdo do PC COM-SIPOS também esta descrito nas instrugdes
de uso separadas.
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13.3 Conexao USB, Bluetooth

13.3.1 Conexao USB

A conexao USB é resistente a agua e a poeira
e esta instalada no lado esquerdo inferior na
carcaga do sistema eletrénico.

Conectar cabo USB ou pen USB:

1. Desparafusar o tampa de protegao da cone-
xao USB (fig. 1, pos. 1) (ela esta protegida
com uma fita plastica para evitar a perda).

2. Na conexdo USB (pos. 2), conectar
a) o pen USB
ou
b) o cabo USB.

Ailuminagéo de fundo se ativara e o display
exibira a comunicagéo pela conexdao USB
com o simbolo USB, veja a figura 2 .

Frequentemente, o potencial de referéncia da
alimentagao auxiliar de tensao (M24 ext. Pino
39) é aterrado. Fig. 1: Conexdo USB
Se este for diferente do potencial de
aterramento do atuador (PA), ao se conectar
o cabo de comunicacdo USB podem surgir e

/_'E correntes de compensacgéao, que podem '.'
causar danos ao atuador ou ao laptop. E—
Algumas medidas para evitar isso seriam X .F‘ronto nto para operar

m evitar a diferenca de potencial (instalar
cabos de linha de compensacgao) ou,

s L Fig. 2: Exibi¢do no display:
® usar cabo USB com separacao galvanica.

Comunicagao pelo USB

13.3.2 Bluetooth

Todo aparelho bluetooth (slave) tem um endere- —
¢o bluetooth claro para a sua identificagdo. Além _._
disso, todo aparelho bluetooth tem nos atuado-

res um nome para facilitar a sele¢éo, o qual, por

. , . ST — @ Pronto para o onto para operar
padrao é formado pelo niumero de identificagéo _ N
da instalagéo seguido, se existente, do numero f 3
de série de 9 digitos.

Fig.: Exibicdo no display:

No atuador, a comunicagéao pelo bluetooth Comunicagao pelo bluetooth
€ exibida no display pelo simbolo do bluetooth

piscando (fig., pos. 1).

Por padrao o bluetooth vem ativo, mas pode ser
desativado, veja o capitulo das configuragdes
do sistema “9.3 Ativar/desativar Bluetooth” na
pag. 91.

13.4 Carregar firmware

Carregar firmware com COM SIPOS através do Bluetooth ou cabo USB.

Realizar a conexao (conectar cabo USB ou ativar o Bluetooth), veja descrigdo acima. Para outros
procedimentos, veja manual de instrugées para COM SIPOS.
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14 Manutencao, inspecgao, assisténcia Instrugdes de uso
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Manutencao, inspecao, assisténcia

Antes de cada intervencao no atuador, assegurar que:

® n3o possa ocorrer um erro na instalagao ou colocagéo de perigo de pessoas através de
medidas ndo intencionais (eventual acionamento das guarni¢des);

® 0 atuador ou a pega do equipamento foi liberada conforme o regulamento. Além do circuito
elétrico principal, também observar circuitos elétricos adicionais ou auxiliares eventualmente
existentes!

Além disso, devem ser observadas ainda as regras gerais de seguranga:

u Ativar em todos os polos (também 24/48 VV CC),
u proteger contra religamento,

m detectar auséncia de tenséo,

m aterrar e curto-circuitar,

u ijsolar ou cobrir pegas vizinhas ativas.

Isso pode ser alcangado também retirando-se a tampa de conexdes.

Geral

Os atuadores necessitam de pouca manutencgéo (prazos para lubrificacéo ver o capitulo 14.2).

Recomenda-se submeter o atuador a uma inspegéo geral apos a colocagdo em funcionamento
e apos aprox. 50 horas operacionais a fim de verificar se

u seu funcionamento continua perfeito,

® ndo surgem ruidos/vibragdes incomuns,

u 0s elementos de fixagdo ndo se soltaram,

B ndo surgiram vazamentos.

A carcacga dos atuadores SEVEN é composta de uma liga de aluminio, que, em condigbes
ambientais normais, é resistente a corrosdo. Caso tenham ocorrido danos na pintura através da

montagem, estes poderao ser corrigidos com a tinta original, disponivel em embalagens pequenas
na SIPOS Aktorik.

Esta listagem pode néo ser completa. Outras verificagdes eventualmente podem ser necessarias
conforme as condi¢des especificas da instalagdo especiais. Desvios ou alteragdes detectados
durante a inspegédo devem ser imediatamente eliminados.

A assisténcia ou revisdo dos aparelhos é recomendada a cada 8 anos em condigées normais de
uso, incluindo o tempo de armazenagem. Aqui estao listados alguns trabalhos que devem ser
executados:

m trocar o lubrificante na camara da engrenagem,
u substituir as vedagoes,
u verificar se ha desgaste nas pegas que estdo no fluxo de forga,

® reapertar as unides roscadas nas conexdes elétricas.

Dependendo das condi¢des operacionais, intervalos de manutengdo mais curtos podem ser
necessarios.

Isso é valido principalmente para atuadores em execucgdes de alta temperatura — adicional do
pedido T09. E necessario que a assisténcia SIPOS verifique, se esses estdo em perfeito estado
a cada dois anos e troque as pecas desgastadas!

E recomendavel fazer uso dos servicos de assisténcia do centro de assisténcia SIPOS Aktorik
responsavel para todas as operagdes de assisténcia.

Em caso de duvidas dirija-se a SIPOS Aktorik GmbH. Endereco e telefones dos contatos respon-
saveis podem ser encontrados sob www.sipos.de. VVocé também podera encaminhar suas duvidas
por e-mail para service@sipos.de.
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14 Manutengao, inspec¢ao, assisténcia

Prazos para lubrificagao e lubrificantes

Prazos para lubrificagdo
Apos aprox. 8 anos, efetuar assisténcia ou revisado (veja capitulo anterior 14.1).

Apods cada 50 horas operacionais ou 1 ano, caso existente, lubrificar o bloco de acoplamento
forma A no niples de lubrificagéo.

Nos eixos finais forma A deve-se atentar para realizar a lubrificagdo do fuso da guarnicdo em
separado!

Todos os prazos valem para uso normal. Em caso de uso mais intensivo, os intervalos de
manutengao diminuem correspondentemente.

Atuadores em execugdes de alta temperatura — adicional do pedido T09 — devem ser verificados
pela assisténcia da SIPOS quanto ao seu estado correto a cada dois anos e suas pec¢as desgasta-
das devem ser trocadas!

Apds cada remogao das tampas e coberturas, verificar as vedagdes com relagéo a danos.
Eventualmente substituir e lubrificar.

Alocacao e quantidades de lubrificantes

Tipo de atuador
2SA7.1/2 2SA7.3/4 2SA7.5/6/7/8
Oleo de Volume de 760 cm?® 1600 cm?3 2400 cm?3
transmissao lubrificante
Nivel de max. 46 mm max. 58 mm 23 —27 mm
enchimento!
Lubrificante? Kliibersynth GH 6 — 220 N (da Kliiber)3 | Mobil SHC
ou Alphasyn PG 220 Polyglycol (da Gear 2203
Castrol), Berusynth EP 220 (da Bechem),
Panolin EP gear synth 220 (da Kleenoil).
Demais locais de Volume de 50 cm?
lubrificagao? lubrificante
Lubrificante? Graxa AR1 (ZEPF)
Eixo final forma A5 | Volume de 2cm3
(2SA7) lubrificante
Lubrificante? graxa para rolamento comum no mercado
Atuador giratério 2SG7... pouca manutengédo (as recomendagdes validas para os
atuadores também devem ser consideradas aqui.)
= Para o manuseio e o descarte dos lubrificantes devem ser observadas as indicagbes do fabri-
cante e regulamentos relevantes. Informacgdes técnicas acerca de lubrificantes sob solicitagcéo.
u Antes de utilizar um lubrificante alternativo (em comparacéo ao enchimento de fabrica),
lavar e limpar as engrenagens e suas pecas. (Evitar misturar os 6leos!)

TMedido da superficie do lubrificante até a lateral externa da carcaga na entrada do lubrificante.

2Faixa de temperatura ambiente -20 — +60 °C.

3Lubrificantes no enchimento de fabrica

4

5se existente.

p.ex. anéis de vedacao, unides dentadas, mancais, chavetas de ajuste, superficies decapadas, etc.
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15 Pecgas de reposicao Instrugdes de uso
SIPOS SEVEN: PROFITRON, HiMod

Pecas de reposicao

Geral

Com excegao das pegas normatizadas e comuns no mercado, apenas devem ser usadas pegas de
reposicdo originais. No caso de pecas de reposicao, via de regra sdo fornecidos médulos comple-
tos (veja lista abaixo). Nas representagdes a seguir as denominagdes estdo listadas com 3 digitos.
A denominagao completa das pegas de reposigao € dada com o sufixo “2SY7”.

Ao solicitar pecas de reposicao indique sempre os seguintes dados:
1. N°. do pedido e n°. de série do atuador (veja na placa de caracteristicas),
2. denominacgao das pegas de reposigdo 2SY7 . . . (ver lista a seguir),

3. unidades desejadas.

= Todos os componentes externos da carcaga sdo compostos de liga de aluminio resistente a
corrosao, e por padrao sdo pintados no tom RAL 7037 (cinza prateado) e atendem aos requisi-
tos até categoria de corrosividade C5.

u Qutra tonalidade do acabamento » adicional do pedido Y35

u Protegao intensa contra corroséo,
categoria de corrosividade C5 com longa duragéo de protegdo » adicional do pedido L38

Lista de pecas de reposicao

Nossos atuadores foram desenvolvidos de modo que funcionem sem reclamagéao dentro dos
ciclos de manutencgéo. A experiéncia mostrou, no entanto, que influéncias externas, ja durante a
colocagédo em funcionamento, p.ex., podem causar danos no atuador. Para tais eventualidades en-
contram-se listadas pecgas de reposi¢cao recomendadas na tabela a seguir. Se forem necessitadas
pecas diferentes, favor dirigir-se a assisténcia.

N°. Designagao

2SY7001 | Unidade eletronica (012 — 042)
2SY7041 | Tampa para unidade eletrénica
2SY7218 | Kit de vedagdes (sem ilustragéo)
2SY7219 | Sensor de posigao nao-intrusivo (niP)
28Y7220 | Transdutor de posicionamento
2SY7225 | Tampa do transdutor de posicionamento
28Y7250 | Comando manual

2SY7252 | Manipulo abaulado

A4aa = 0s ultimos 3 digitos se referem ao n° das pecas nas vistas explodidas.
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15.3 Vistas explodidas

15.3.1 Engrenagem 2SA7. 1/2/3/4.-

Pecas de reposicao | Py

Utilizag&o do eixo de saida

Flange de reducéo

Eixo de transmissao A
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15

15.3.2 Engrenagem 2SA7. 5/6/7/8.-

p sedad

oedisodau o

Utilizagéo do eixo
de saida

Flange de reducéo

Eixo de transmissao A
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15 Pegas de reposigcao

15.3.3 Atuador giratério pequeno 2SG7...-
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15.3.4 Unidade eletronica (Motor a partir de 1,5 kW)
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15.3.5 Unidade eletronica (Motor a partir de 3 kW)
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Parametros especificos de guarnigbes. . 61 Autorizacio de acesso 34
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com transdutor de posicionamento. .... 44 a o
. o L Comparagdo de ponto zero. ............ 97
Ajustar indicador de posigdo. ........... 54
] . o COM-SIPOS. ...... ... ... .. 100
Ajustar mecanicamente indicagédo ) ~
de posiGdo. ... 54 ~ Comunicacéo e troca de dados
Ajustar ntimero de rotagdes. . ... .... 40, 63 Carregar firmware. ................ 101
Ajustar relogio. ... ..o 91 Conexao USB, Bluetooth. ........... 101
Ajustar relégio em temporeal. ... . ... ... 91 Controleremoto. .................. 100
Ajustar tempo de atuagdo. ............. 40 groggrg(a):ﬂesplgr(e;getrlzagao 100
o - e
Ajustar tipo e torques de desligamento. 41, 63 Condutor de potencial externo 13
u ial ex e
Ajustar transmissao do transdutor . P
de posicionamento. . .. .............. 47 Conexdo
Ajuste do n°. de rotagdo em fungao Busdecampo. .................... 13
docurso. ................. Veja Opgées Conectorredondo. ................. 12
Ajuste do numero de rotagbes Conexaodireta. .................... 12
em fungdodocurso.. ........ Veja Opgbes Conex3o mecanica. .. .............. 10
Alterac&o das propriedades Unidade eletronica e engrenagem
de um parametro. .................. 61 separadas. ....................... 14
Alterag&o do valor numérico USB. .. 101
deumpardmetro. .................. 62 Conex3o elétrica
Alterar/atribuirsenha. ................. 31 Conex3o com conector redondo. . . . . . 12
Aquecimento.. . ... Veja Aquecimento do motor Conexao de bus de campo 13
Aquecimentodomotor. .. .............. 82 Conexao direta 12
Armazenamento. ..................... 5 Conex3o USB 101
As'sisténcia. """""""""""" 102 Configuragbes do sistema. ............. 90
At!var bluet~ooth. ..................... 91 Ajustar relogio em tempo real. . ... .. .. 91
Altivar funces de software. ............ 76 Ativar/desativar Bluetooth. ........... 91
Ativar nivel de usuario. . ............... 32 Orientaco do display 90
Ativar variante docliente. .............. 76 Contato intermediario 81
Autorizagcdode acesso. ............... 30 Controlador de processo. . . . . . . Veja Opgoes
Autorizagdo (Senha). ................. 30 Controle
Aviso de corte de energia elétrica. ....... 85 Analogico 67
Aviso do estado do acionamento. ....... 18 Binario 67
Avisosdeerro. ............ .. ... ... 18 Bus de campo 68
Interno. ... 68
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LOCAL. ... i 26
REMOTO. ...... .o 27
Técnica de instrumentagéo e controle. .. 66
Técnica de instrumentagéo e controle

alternativa. ... ... . Ll 68
Controlededrive. .................... 22
Controleremoto. .. .................. 100

Bluetooth. .......... ... ... ... ... 101

COM-SIPOS. ..................... 100
Curso de posicionamento da guarni¢éo. .. 46
Curvadetorque. ..................... 92

registrar. . ....... ... L. 93

salvar. . ... 94

salvarnopenUSB. ................. 94
D
Dados operacionais do atuador. .. ....... 98
Desenhos das pegas de reposicéo. ... .. 105
Desligamento dependente do torque

deaperto. ........... ... ... 49
Desligamento em fun¢do do curso. ...... 49
Desligar. .......... ... .. ... .. ..... 26
Deslocaroatuador. .................. 26
Detecgéo do curso — principio

de funcionamento. . . ................ 45
Diagnostico

Dados operacionais do atuador. ....... 98

Guarnigdo. . ........... . 99

Limite de manutencgéo da guarnigéo. ... 99

Manutengao da guarnigédo. ........... 99
Display. ... 16
E

Eixo de transmisséo. . Veja Pegas de reposi¢ao
Eixo final

Execucdo formaA. ................. 10

Orientacdes gerais de montagem. ... .. 10
Eliminagdoresidual. ................... 5
Embalagem. ........ ... ... .. L 5
EMERGENCIA. ..................... 40
Engrenagem adicional. ... ............. 35
Engrenagem principal. ............. 45, 48
Entrada de EMERGENCIA. ............ 74
Entradas analégicas

Entrada analégica EA1. ............. 69

Esquema funcional. . ................. 9
Especificagdo externa do numero

de rotagdes analdgico.. ... ... Veja Opgbes
Esquema funcional. ................... 9
Estado do acionamento. .. ............. 18
Exibicdo

Ajuste da guarnigdo. ................ 54

Diodos. ........ ... 16

Display. ........ ... . . 16

Exibicdodeestado. .................. 18
Explicagdo dos simbolos no display. .. ... 16
F
Faixadeajuste. ..................... 50
Falha de sinal, comportamentoem. ... ... 75
Fechamento hermético. ............... 84
Flange de medicédo de torque. .......... 85
Flange de medicao do torque
Comparartorque. .................. 97
Conectar. . ....... ... i, 85
Flangedesaida. ..................... 11
Forcade frenagem. .................. 84
Fungéo proporcional/Split Range. Veja Opgbes
Funcionamento ciclico. ... ............. 86
Fungbdes de software. ................. 76
Ativar funcdes de software. . .......... 76
Ativar variantes do cliente. ........... 76
G
Girardisplay. . . ....... .. .. o L 90
Girar exibicao da guarni¢édo. . ........... 90
Graus. . ... Veja Transdutor de posicionamento
Guarnigao, limite de manutengdo. ....... 99
|
Identificagdo da instalagdo. ......... 81, 95
Indicagbes de seguranga. . .............. 4
Indicador de posigéo. .............. 50, 54
Indicador de posi¢cdo mecanico. ......... 54
Inspegao. .......... ... ... 102
Instrugdes complementares. ............ 6
Instrugdes de uso MODBUS. ............ 6
Instrugdes de uso PROFIBUS. ........... 6
Intervalo de manutengao da guarnigéo
Comutagdes. ...................... 83
Horas operacionais do motor. ......... 83
Torque Desligamentos. .............. 83
K
Kit de montagem para montagem
emseparado. ..................... 14
L
LEDs. ... 16
LerdadosCEF. ...................... 29
Limitagdo datensdodo Cl. ............. 86
Limite de manutengéo da guarnigéo. . .. .. 99
Limites rupt. cabo Entrada analdgica. .... 85
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Perigo de esmagamento. = tri
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Manutencgao, inspegéo, assisténcia. . . . .. 102 T.empo de atuaggo. . T 40
Mensagem de estado. ................ 16 Tipo e torques de desligamento. . . .. 39, 41
Mensagens de estado 18 Parametrizar a direcdo do fechamento. ... 39
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"""""""""""""" Guarnigdo. ........................ 60
Mododeteste. ...................... 86 Menu 60. 65
Modul encia e ,
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Elutons , o Nomero de rotades de EMERGENCIA. 75
E BHOMICA. e 8 Parametros especificos de guarniges. . 61
NGrenagem. .......oovvvvns e Posicio de EMERGENCIA. .......... 75
Monitoramento do tempo de atuagéo. .... 87 Regido de posicao final 64
Montagem separada. .............. 14, 81 Selecionar oo 3
gomprlﬂmento das tubulagoes. ........ :]]: Superar bloqueio. .................. 64
Eonex'?es. oot 14 Técnica de instrumentagéo e controle. 60, 65
PspAem |tcagao. """"""""""" 81 Tipo de desligamento. ............... 63
M TAMEIIO. v 29 Torque de desligamento. . ............ 63
OVErNOMENU. . .....vvvvennennnnn.. Parametro Comportamento em falha
N desinal. ......... .. .. ... .. ... 75
Navedar pelos menus 22 Parametro da engrenagem adicional. .... 37
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Nivel de usuarios de pardmetros. .................... 60
Especialista. ...................... 30 Parametros especiais. ................ 80
Observador. .. ..................... 30 Adaptago automatica da posicao
Operador. ........... ... .......... 30 finalDE. ......... i 88
Parametrizador. . ................... 30 Adverténciado motor. . .. ............ 82
Numero de rotagées de EMERGENCIA. .. 75 Aquecimento do motor ligar/desligar. ... 82
NuUmero de rotagbes nas posigoes finais. . . 87 Contato intermedidrio. . .............. 81
Numerodesérie. ................. 79,95 Fechamento hermético. ............. 84
Numero de série original. . ............. 95 Flange de medigdo do torque. ........ 85
o Forcadefrenagem. ................. 84
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Observar. ... ot 95 Intervalo de manutengéo da guarnigdo. . 83
Entradas e sa|das:. S Jroor % Limitagdo datensdodo Cl. ........... 86
(Fa’llst(igndisacaracterlstlcas da unidade 95 Limites rupt. cabo Entrada analégica. ... 85
Status do atuador 97 Mododeteste. ............ .. ... ... 86
Opgdes o Monitoramento do tempo de atuagdo. .. 87
Funcdes de software 76 Montagem separada. ............... 81
Resumo das fungdes de software. .. ... 79 Protegéo do motor ligar/desligar. ... . .. 82
Variantes do cliente 76 Tempo de aceitagédo da técnica
T de instrumentagéo e controle. . .. ...... 89
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Tempo de atraso de aviso de corte
de energiaelétrica. ................. 85
Velocidade das posigdes finais. ....... 87
Verificagdo de manutencdo. .......... 83
Parametros especificos de guarni¢des. ... 61
Parametros para a técnica
de instrumentagéo e controle. .. ....... 65
Parametros relevantes a seguranga. . .. .. 74
Comportamento em falha de sinal. . . . .. 75
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Partidarapida. ................... 87, 88
Pegas de reposigéo. .. ............... 104
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Placa de caracteristicas
Numerodesérie. ................... 79
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Numero de identificagdo da instalagdo. . 95

Numero de referéncia e equipamento. .. 95
Numerodesérie. . .................. 95
Numero de série original. ............ 95
Observar............ ... ... ... .... 95
Versdo do firmware. ................ 95
Placa de caracteristicas, unidade eletronica. 95
Placaderelé. .......... ... .. ... .... 8
Placa de terminagdodebus. ........... 13
Posicdo. .......... ... ... . . . . 9
Posicdo de montagem. .. .............. 10
Montagem separada. ............... 14
Orientagdo dodisplay. ... ............ 90
Parametro Montagem separada. ...... 81
Posicionador.. ............... Veja Opgbes
Parametrizar. .. .................... 77
Posicionador com fungéo
proporcional/split-range.. . . . .. Veja Opgbes
Prazos para lubrificagéo e lubrificantes. . . 103
Principio de funcionamento. ............. 7
Principio de funcionamento detecgéo
dOCUrSO. . ... 45
Processo da operagaolocal. ........... 26
PROFIBUS. ............ ... ........ 100
PROFIBUSDP. ...................... 72
Programa de parametrizacédo
do PCCOM-SIPOS. ............... 100
Progresso proporcional. ............... 78
Protecdodomotor. ................... 82
Protegao do motor ligar/desligar. ........ 82
Q
Quantidade de lubrificante. . ... ........ 103

R
Reciclagem. ........ ... . ... ... ... ... 5
Regido de posicaofinal. ............... 64
Registrar curvas de torque. . ........... 93
Registro da curvade torque. ........... 93
Relacdo de transmissdo. .............. 46
Remoto. ........ ... ... . ... ... ... ... 27
Resumodeummenu. ................ 23
Rodamanual. ....................... 15
Rotagdes/Curso.

........ Veeja Transdutor de posicionamento
S
Saidas binarias

Resumo da saida de sinalizagdo 1. .... 70
Selegdo de engrenagem adicional. ...... 36
Selegdo de parametros. . .............. 23
Selecionar a dire¢do de fechamento. .. 39, 63
Selecionaridioma. ................... 28

Senha de acesso. Veja Autorizagdo de acesso
Sensor de posigao nao-intrusivo

Ajustar posigdes finais. .............. 55
Simbolos. .......... ... ... ... ... 5
Display (mensagem de estado). ....... 17
LED. ... . 17
Menu. ........... .. ... .. ... . ..., 22
Simbolos no display. . .......... Veja Display
Superar bloqueio. . ................... 64
T
Técnica de instrumentagéo e controle
Alterar parémetros. . ................ 66
Busdecampo. .................... 72
Controle. ............. .. ... .. .... 66
Controle alternativo. ................ 68
Controle analdgico. ................. 67
Controle binario. ................... 67
Controle do bus de campo. ........... 68
Controleinterno. ................... 68
Entrada analdgica EA2. .......... 70,72
Entradas binarias. .................. 69
Fungbes. ....... ... ... ... ... ... .. 65
Menus. ............ ... ... ... . ..., 65
Saida analégica SA1. . .............. 72
Saidas binarias. ................... 70
Valor tedrico fixo do controlador
deprocesso. ...........iiiii.. 68
Técnica de instrumentagéo
e controle —Controle. ............... 66
Técnica de instrumentacao
e controle, pardmetros. .. ............ 65
Tempo de aceitagéo. ................. 89
Tempo de aceitagéo da técnica
de instrumentagéo e controle. . ... ..... 89
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Tempo de aceleragdo. ................ 84

Tempos de atuagdo em fungado do curso.
......................... Veja Opgbes

Tempos de atuagéo livremente ajustaveis.
......................... Veja Opgbes

Tempos de posicionamento livremente
ajustaveis em fungado do curso. Veja Opgbes

Tens&o do circuito intermediario. ........ 86
Textos
Versdodoidioma. ........... Veja Display
Textos/Simbolos nas instru¢des de uso
Adverténcia. ............. ... ... 5
Eletrostatica. ....................... 5
Etapas de trabalho pelos fabricantes
deguarnigbes. . ......... .. ... 6
Indicagdo. ......................... 5
Tipo de desligamento. ............. 39, 63
Torque - Comparagao de ponto zero. . .. .. 97
Torque de desligamento. ........... 43, 63
Transdutor de posicionamento. .......... 7
Ajustararelagdo. .................. 46
Curso de posicionamento da guarnigdo. 46
Geral. ...... ... . . .. 44
Relagdo. .......... ... ... .. ... .... 46
Requisito parao ajuste. ............. 46
Transporte. ........... ... ... 5
Troca de dados
Desativar bluetooth. ................ 91
pelo bluetooth. . .. ................. 101
peloUSB. ....................... 101
Tubo protetorde fuso. ................ 11

\")
Velocidade das posigdes finais. ......... 87
Versdo do firmware. .................. 95
Visao geral
Funcdes de software opcionais. ....... 79
MenuObservar. . ................... 95
Parametros e possiveis valores
de pardmetros. .................... 60
Parametros especiais. . . ............. 80
Parametros para a técnica
de instrumentagdo e controle. . ........ 65
Parametros relevantes a seguranca. ... 74
Vistas explodidas. . .................. 105
Visualizar dados operacionais. .. ........ 98
Visualizar limites de manutengéo. ....... 98
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SIPOS

AKTORIK

Declaragao de Conformidade UE / Declaragcao de montagem con-
forme a diretriz sobre maquinas

para os atuadores elétricos das seguintes denominagdes de tipos:
2SA5..., 2SB5..., 28C5..., 2SG5...
28A7...,2SG7...,2SQ7...

nos seguintes modelos:
ECOTRON
PROFITRON
HiMod

Na qualidade de fabricante, a SIPOS Aktorik GmbH declara através desta que os atuadores elétricos citados
acima cumprem os requisitos fundamentais das seguintes diretrizes:

2014/30/UE (Diretriz sobre compatibilidade eletromagnética)
2006/42/CE (Diretriz sobre maquinas)

Foram aplicadas as seguintes normas unificadas de acordo com as diretrizes listadas aqui:

Diretriz 2014/30/UE
EN 61800-3: 2004 /A1: 2012

Diretriz 2006/42/CE
EN ISO 12100:2010
EN ISO 5210:1996
EN ISO 5211:2001
DIN 3358:1982

Os atuadores SIPOS foram projetados para operagéo de guarnigdes industriais. A colocagdo em operagao
estara proibida até se assegurar que a maquina toda cumpra as determinagdes da Diretriz CE 2006/42/CE.

S&o cumpridos os seguintes requisitos conforme o anexo | da diretriz:
Anexo |, Artigo 1.1.2,1.1.3,1.1.5, 1.2.1,1.2.6,1.3.1,1.3.7,1.5.1,1.6.3, 1.7.1,1.7.3,1.7.4

O fabricante se compromete a encaminhar eletronicamente a documentagéo relativa a maquina incompleta
as autoridades nacionais competentes, quando solicitada. A documentagéo técnica especial pertencente a
maquina conforme anexo VIl parte B foi criada.

Representastes autorizados para a documentagéo: Dr. Thomas Suckut, Im Erlet 2, 90518 Altdorf, Alemanha

Além disso, estdo cumpridas as diretrizes basicas de seguranga e saude da diretriz 2014/35/CE (Diretriz de
baixa tens&o) pela aplicagao das seguintes normas harmonizadas no que diz respeito aos produtos:

EN 60204-1:2006 / A1:2009 / AC:2010

EN 60034-1:2010 / AC:2010

EN 50178:1997

Altdorf, 18/7/2017

Dr. Thomas Suckut
Diretor

Esta declaragdo nao inclui nenhuma garantia. As indicagdes de seguranga da documentagéo do produto fornecida deve
ser observada. No caso de uma alteragdo ndo acordada dos aparelhos, esta declaragao perde a sua validade.
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