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1 INTRODUGAO

O KTC-BLDC750-J (KTC-J-DR-BLDC750 (cédigo 6268)), versdo V3, & um drive para motores BLDC
(brushless) trifdsicos com sensores Hall, alimentado de 18 a 52 VDC, com corrente de saida de até 25 A.
Permite controle de velocidade em malha aberta ou fechada, por potencidmetro interno ou externo, sinal
analégico, PWM, trem de pulsos ou comunicagéo RS-485 (Modbus RTU).

O motor brushless destaca-se pela alta eficiéncia e pelas dimensées compactas. A comutagdo das
bobinas é realizada eletronicamente pelo drive, a partir dos sinais dos sensores Hall, ao contrdrio dos
motores de corrente continua (CC) tradicionais, nos quais a comutagéo é feita mecanicamente pelo
coletor e pelas escovas. O motor &€ composto por estator, bobinas (enrolamentos), rotor com namero par
de imas permanentes e carcaca (Figura 1).

[

Rotor do BLDC com 4 Pélos

Decoder Circuit [—%
3
=
-]

H

Figura 1 — Rotor de um motor BLDC com 4 polos

I 1.1. CARACTERISTICAS DO MOTOR BLDC

A auséncia de escovas de carvdo reduz a necessidade de manutencdo e aumenta a vida Gtil do motor.
Enquanto motores escovados (CC) apresentam vida Gtil média préxima de 2.000 horas, motores
brushless (BLDC) podem alcancar valores significativamente maiores, dependendo das condicées de
operacdo. A comutagdo eletronica permite operar em altas velocidades e elimina as interferéncias
associadas ao contato mecdnico das escovas.

| 1.2. uso com REDUTORES

Os motores BLDC podem ser utilizados com redutores para aumentar o torque na saida e reduzir a
velocidade, conforme a aplicagdo. Para maior eficiéncia, recomendam-se redutores planetdrios; em
algumas aplicagées, podem ser indicados redutores de engrenagens paralelas ou do tipo coroa e pinhdo.
Especifique a melhor opgdo com a Engenharia de Aplicagdo Kalatec.

I 1.3. OPCIONAIS PARA MOTORES BLDC

m Encoder;
m Freio eletromagnético;

m Protecdo IP65 ou superior.
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2 ESPECIFICAGOES

18 - 52VDC 25 A até 20.000 Modbus RTU
Tenséo de alimentagéo Corrente de saida rpm RS-485
(rotagéio do motor) até 115.200 bps

| 2.1. ESPECIFICAGOES ELETRICAS

Parametro in. ax. Unidade
Tensdo de alimentagdo 18 48 52 VDC
Corrente de saida = = 25 A
Rotagdo do motor 0 - 20.000 rom
Tensd@o dos sensores Hall - B - \Y
Corrente dos sensores Hall - 20 - mA
Potencidmetro externo - 10 - kQ

| 2.2. AMBIENTE DE OPERAGAO

Parametro Condigédo

Resfriamento Natural ou ventilagéo forcada

Ambiente Evitar poeira, névoa de dleo e gases corrosivos
Temperatura de operacéio +10 a +50 °C

Umidade Até 80% UR, sem condensacdo

Vibragéo Max. 5,7 m/s?

Temperatura de armazenamento 0a +60°C

| 2.3. FUNGOES DO DRIVE

m Tempo de aceleragdo e desaceleragdo m Indicagdo de alarmes por LED;
ajustavel; m Velocidade pelo potenciémetro interno RV;
m Selegdo do nimero de pares de polos do m Velocidade por potenciémetro externo;
motor;

m Velocidade por sinal 0-5V [ 0-10 V ou PWM;
m Controle em malha aberta ou fechada; . .
m Velocidade por frequéncia de pulsos;

m Ajuste da corrente méxima de saida (P-sv); .
J ( ) m Comunicacdo RS-485 (Modbus RTU).

m Manuteng¢do de torque com rotor travado;

m Reinicio automdatico apds travamento;
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I 2.4. MOTORES BLDC KALATEC COMPATIVEIS

KTC-86BLS125-22-24~- KTC-86BLS125-J

KTC-86BLS98-J

Caracteristica

V3 (cédigo 6269)
Tens&o nominal 48 VDC 24 VDC 48 VDC
Poténcia de saida 440 W 628 W 660 W
Torque nominal (médio) 1,4 Nm 2,0 Nm 21 Nm
Corrente nominal 22 A 40 A 6,3 A

Velocidade nominal

Velocidade a vazio

3.000 rpm £10%

3.700 rpm +10%

3.000 rpm £10%

3.700 rpm £10%

3.000 rpm *10% (48

VDC)
3.700 rpm £10%

Niamero de polos (pares) 8 (4 pares) 8 (4 pares) 8 (4 pares)

UV, W-+5V
Sensores Hall UV,W-+5V UV,W-+5V

(Honeywell)
Comprimento do corpo 11,5 mm 138,5 mm 136,5 mm
Diémetro do eixo 12,7 mm (com chaveta) 14 mm 12,7 mm (com chaveta)

O KTC-86BLS125-22-24-V3 também é fornecido com freio eletromagnético de 24 VDC [ 3 Nm (verséo X00IBK), que
acrescenta 32,1 mm ao comprimento. Para todos os motores da tabela (4 pares de polos), mantenha a chave SW2 em
OFF.

CONJUNTO RECOMENDADO

Drive KTC-J-DR-BLDC750 (6268) + motor KTC-86BLS125-J (6269): alimentacdo de 48 VDC; controle de
velocidade por potenciémetro interno ou remoto (0-5 V ou 0-10 V); malha aberta ou fechada; 660 W a 3.000 rpm,
torque médio de 2,1 Nm e de pico de 6,3 Nm.
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3 DRIVE

| 3.1. PAINEL FRONTAL

D
, "
RIVER ALATEC
KTC-BLDC750-)

| AUTOMAGAS
www.kalatec.com.br
(019) - 3045 4500

ACC/DEC

o

Peak Power DC-

RoHS (€ VDC: +18V ~+50V DC +

Figura 2 — Painel frontal do drive

H entrada de pulsos: PuL+, PUL- Bl saidas: ALM, SPEED
B comando: BRK, EN, F/R, COM, SV, vCC B sensor Hall: REF+, HU, HV, HW, REF-
B Poténcia: u, v, w (motor) - DC-, DC+ (alimentagéo) [ RV: potenciémetro interno de velocidade

D-, D+: alimentacéo do display externo (acessério
dedicado)
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I 3.2. AJUSTES DO PAINEL SUPERIOR

spd-att Acc/DEC SWI1-SwW4

Figura 3 — Ajustes do painel superior

SWi ON = malha fechada; OFF = malha aberta (segéo 4.2)

sw2 Pares de polos do motor: ON = 2 pares; OFF = 4 pares (segéo 4.3)

sw3 Nd&o utilizada

sw4 ON = velocidade por pulsos (PUL+/PUL-); OFF = velocidade por SV (segédo 4.4)
AccC/DEC Tempo de aceleracdo e desaceleracdo, 0,2 a 15 s (segdo 4.1)

P-sv Corrente de pico de saida (segdo 4.5)
Spd-att Ajuste fino de velocidade (speed tuning)

CP-IN Porta de comunicagdo RJ45 (Modbus RTU, 9.600 bps fixos)
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| 3.3. DESCRIGAO DOS SINAIS

Borne Descrig¢do

ALM Saida de alarme: 5 V em operagdo normal e 0 V em caso de falha
SPEED Saida de pulsos com frequéncia proporcional & velocidade do motor (segéo 6)
PUL+ [ PUL- Entrada de pulsos para controle de velocidade, positivo (+) e negativo (-) (SW4 = ON)
BRE Freio: BRK aberto ou em nivel alto = parada répida; BRK ligado ao COM (nivel baixo) =
funcionamento
EN Habilitagdo: EN aberto ou em nivel alto = parada suave; EN ligado ao COM (nivel baixo) =
funcionamento
FIR Sentido de giro: F/R aberto ou em nivel alto = sentido direto; F/R ligado ao COM = sentido
reverso
COM comum (referéncia 0 V)
SV Referéncia de velocidade: potenciémetro externo, sinal analégico ou PWM
vcc Alimentacgdo do potencidmetro externo
REF+ [ REF- Alimentacéo (+) e terra (-) dos sensores Halll
HU, HV, HW Sinais dos sensores Hall
Uuv,w Fases do motor
DC-/DC+ Alimentacéo do drive: negativo (-) e positivo (+)
D-/D+ Alimentacéo do display externo (acessério dedicado)

CONFIGURAGAO DE FABRICA

O drive sai de f@brica com EN e BRK ligados ao COM (jumper), para que o motor funcione apenas com o ajuste do
potencidmetro RV. Para comandar partida e parada por EN ou por BRK, use apenas uma das entradas e mantenha
a outra na condig¢do de fdbrica.

Matriz: Campinas/SP - Filiais: S&io Paulo/SP - Joinville/SC - Caxias do Sul/RS - Belo Horizonte/MG Pagina 8 de 22 - www.kalatec.com.br



/’
K ALATEC

AUTOMAGAO DRIVE KTC-BLDC750-J - MANUAL TECNICO

| 3.4. DIMENSGES DO DRIVE

‘ 48 ‘ l 97 ‘
> < -
<« 105 | f |
,‘ —— =
138 151
R 2 e i
_—— . 109

VISTA LATERAL
VISTA FRONTAL

Figura 4 — Dimensées gerais do drive (unidade: mm)

Mesma carcaga do KTC-BLDC750-J: 151 x 97 x 48 mm (109 mm com os bornes), furos de fixagdo a 138 mm.

Matriz: Campinas/SP - Filiais: S&o Paulo/SP - Joinville/SC - Caxias do Sul/RS - Belo Horizonte/MG Pagina 9 de 22 - www.kalatec.com.br
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| 3.5.ESQUEMA DELIGAGAO

KTC-BLDC750-J

Pulsos trem de pulsos para controle de velocidade (SW4 = ON)
PUL-
ALM saida de alarme (5 V normal - 0 V em falha)
Saidas
SPEED saida de pulsos de velocidade
BRK
EN contatos / saidas do controlador
F/R
Comando
COM <
sV > potenciémetro 10 kQ
ou 0-5/0-10 V, PWM (SV-COM)
vcc
REF+
HU
Sensor Hall HV
HW MOTOR
REF- BLDC
U
VvV G
Poténcia W &
DC- & - FONTECC
+
DC+ 18 ~52VDC
Figura 5 - Ligagdo elétrica do drive
CORES DOS CABOS DO MOTOR
Sinal Funcgéo Cordo fio
REF+ Hall +5 V Vermelho
HU Hall U Amarelo
HV Hall vV Verde
HW Hall W Azul
REF- Hall GND Preto
1] Fase U (poténcia) Amarelo
Vv Fase V (poténcia) Verde
w Fase W (poténcia) Azul

IMPORTANTE

Os cabos de poténcia (U, V, W) possuem bitola maior que os dos sensores Hall. Se as cores dos fios do seu motor
ndo coincidirem com as da tabela, ou em caso de ddvida, ndo energize o drive e entre em contato com o suporte
técnico Kalatec.
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4 FUNGOES E AJUSTES

| 4.1. TEMPO DE ACELERAGAO E DESACELERAGAO (ACC/DEC)

O tempo de aceleragéo e de desaceleragéo é ajustado pelo trimpot ACC/DEC: girar no sentido hordrio
aumenta o tempo; no anti-hordrio, diminui. Faixa de ajuste: 0,2a15 s. O tempo de aceleragdo é o tempo

que o motor leva para sair da parada e atingir a velocidade nominal; o de desacelera¢do, o tempo para ir
da velocidade nominal até a parada.

| 4.2. MALHA ABERTA OU FECHADA (SW1)

sSwi Modo de controle

OFF Malha aberta

ON Malha fechada. Configure também o nimero de pares de polos do motor em SW2.

| 4.3. NUMERO DE PARES DE POLOS DO MOTOR (SW2)

OFF 4 pares de polos (8 polos) — motores Kalatec da segéo 2.4

ON 2 pares de polos (4 polos)

Em malha fechada, o ajuste de SW2 deve corresponder ao motor utilizado. Via Modbus, o nUmero de pares
de polos pode ser ajustado de 1 a 10 (registro 4001h).

| 4.4. REFERENCIA DE VELOCIDADE: SV OU PULSOS (SW4)

sSw4 Referéncia de velocidade
OFF Pelo borne SV: potencidmetro externo, sinal analégico ou PWM
ON

Por frequéncia de pulsos: sinal positivo em PUL+ e negativo em PUL-

| 4.5. CORRENTE DE PICO DE SAIDA (P-SV)

A corrente de pico de saida é ajustada pelo trimpot P-sv, de acordo com a escala impressa no drive (4 a
32 A). Quando a carga aumenta repentinamente, a corrente é limitada ao valor ajustado, reduzindo a
velocidade do motor e protegendo-o contra danos. Como a diferenga entre o valor ajustado e o real & de
cerca de *£10%, ajuste a corrente de pico com uma margem de seguranga.

P-sv - unidade: A

Figura 6 — Escala do trimpot P-sv (unidade: A)

Matriz: Campinas/SP - Filiais: S&io Paulo/SP - Joinville/SC - Caxias do Sul/RS - Belo Horizonte/MG Paginall de 22 - www.kalatec.com.br
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I 4.6.LIMITAGAO DE CORRENTE COM ROTOR TRAVADO

Quando o rotor do motor é travado, a corrente de saida &€ limitada a 3 A, protegendo o drive e o motor.

I 4.7. MANUTENGAO DE TORQUE COM ROTOR TRAVADO

Com o rotor travado, o drive mantém um torque de reten¢do simples. Essa fungdo atua por curto periodo:
néo a utilize como freio.

| 4.8.REINiCIO AUTOMATICO

Em caso de travamento do rotor, o drive interrompe o acionamento e, apds 5 segundos, reinicia
automaticamente. Se ocorrer nova falha apds o reinicio, o drive para e sinaliza o alarme.

I 4.9. PARTIDA EPARADA

Entrada Ligada ao COM Aberta
EN Motor funciona Parada suave (natural)
BRK Motor funciona Parada répida (frenagem)

EN e BRK tém a mesma condi¢do de partida. Use apenas uma delas para comandar partida e parada e
mantenha a outra ligada ao COM, como na configuragdo de fabrica.

| 4.10. SENTIDO DE GIRO (F/R)

F/R aberto (padréo de fabrica): sentido direto; F/R ligado ao COM: sentido reverso. Visto pelo lado do eixo,
o sentido direto & hordrio e o reverso, anti-hordrio.
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5 CONTROLE DE VELOCIDADE

| 5.1. POTENCIOMETRO INTERNO RV

Gire o potencidmetro RV no sentido hordrio: apdés um clique, o motor parte; continuando a girar, a
velocidade aumenta. No sentido anti-hordrio, a velocidade diminui; ao final, apés um clique, o RV &
desligado e o motor para.

ATENCAO

Para usar a referéncia externa (SV), o controle por pulsos ou o controle por comunicagéo, o RV deve estar
desligado: gire-o no sentido anti-hordrio até o fim do curso, apés o clique.

Malha aberta, sem carga Malha fechada, sem carga

100% 4.000

80% ~ 3.200
oy £
Ko g
o, N

% 60% ® 2.400
<] k-]
3 2

g 40% 5 1600
° o
> [

20% > 800

0% 20% 40% 60% 80% 100% 0% 20% 40% 60% 80% 100%
Posigéo do RV (%) Posigéio do RV (%)

Figura 7 — Velocidade em funcéo da posicdo do RV (sem carga)

I 5.2. POTENCIOMETRO EXTERNO

Coloque SW4 em OFF. Use um potencidémetro de 10 kQ: cursor (terminal central) em SV e extremidades em
VCC e COM.

| 5.3.sINAL ANALOGICO

Coloque SW4 em OFF. Ligue o positivo do sinal em SV e o negativo em COM. O sinal deve ser de 0 a5V
(padrao) ou de 0 @10 V, com capacidade acima de 1 mA. Para 0 a 10 V, mude o jumper interno J1 (é
necessdrio abrir a tampa do drive).

Malha aberta, sem carga Malha fechada, sem carga

100% 4.000

80% ~ 3.200
oy £
< 5
o, N

% 60% ® 2.400
<] k-]
3 2

8§ 40% 5 1600
s $

20% > 800

0 1 2 3 4 5 0 1 2 3 4 5
Tensdoem SV (V) Tensd@o em SV (V)

Figura 8 — Velocidade em fungdo da tensdo em SV (sem carga)
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| 5.4.sINALPWM

Coloque SW4 em OFF. Ligue o positivo do sinal em SV e o negativo em COM. O sinal PWM deve ter amplitude

de 5V e frequéncia de 1a 3 kHz.

Malha aberta, sem carga Malha fechada, sem carga

100% 4.000

80%

o
)
o
o

60% 2.400

40% 1.600

Velocidade (%)
Velocidade (rpm)

20% 800

0% 20% 40% 60% 80% 100% 0% 20% 40% 60%

Ciclo de trabalho do PWM (%) Ciclo de trabalho do PWM (%)

Figura 9 — Velocidade em fungéo do ciclo de trabalho do PWM (sem carga)

100%
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| 5.5. FREQUENCIA DE PULSOS

Cologque SW4 em ON. Ligue o positivo do sinal em PUL+ e o negativo em PUL-. O sinal deve ter amplitude de

5V e ciclo de trabalho de 50%. A velocidade varia linearmente de 0,15 a 4 kHz; acima de 4 kHz, permanece
na maxima.

A entrada é optoacoplada e aceita ligagdo em é@nodo comum (saida NPN) ou catodo comum (saida PNP).

Para sinais acima de 5 V, ligue um resistor limitador externo (R ext.) em série, de modo que a corrente no
LED do optoacoplador ndo ultrapasse 20 maA.

CONTROLADOR KTC-BLDC750-J

+5V
| R ext. PUL+ 1kQ
1 —
( I
; opto
NPN 44
PUL-
ov

Anodo comum (saida NPN) - corrente no LED: 5 a 20 mA

Figura 10 - Entrada de pulsos em @nodo comum (saida NPN)

CONTROLADOR KTC-BLDC750-J

5V
R ext. PUL+ 1kQ
PNP 1
P
~ opto
PUL-
ov
Catodo comum (saida PNP) - corrente no LED: 5 a 20 mA
Figura 11 - Entrada de pulsos em céatodo comum (saida PNP)
Malha aberta, sem carga Malha fechada, sem carga

100% 4.000

80% ~ 3.200
oy £
X>) S
o Nt

% 60% ® 2.400
<] °
2 2

8 40% 5 1600
: £

20% > 800

0 1 2 3 4 5 0 1 2 3 4 5
Frequéncia dos pulsos (kHz) Frequéncia dos pulsos (kHz)

Figura 12 — Velocidade em fungéo da frequéncia dos pulsos (sem carga)
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6 SAIDASE ALARMES

| 6.1. SAIDA DE VELOCIDADE (SPEED)
A saida SPEED fornece um trem de pulsos com frequéncia proporcional a velocidade do motor:
N=20xF[P ou F=NxP[20

em que N é a velocidade do motor (rpm), F a frequéncia da saida (Hz) e P o nimero de pares de polos.
Exemplo: motor de 8 polos (4 pares) a 3.000 rpm - F = 3.000 x 4 / 20 = 600 Hz. Tipo elétrico da saida: A
CONFIRMAR

| 6.2. SAIDA DE ALARME (ALM)

Em operacgéo normal, a saida ALM fica em 5 V. Em caso de falha (sobrecorrente, falha nos sensores Hall,
travamento, sobretemperatura, sobretensdo etc.), o drive para, a saida ALM vai a 0 V e o LED vermelho
pisca de acordo com o codigo do alarme.

| 6.3. CODIGOS DE ALARME (LED VERMELHO)

Piscadas Alarme Solugdo
2 Sobretensdio Verifique a tensdo de alimentagdo (barramento CC).

Sobrecorrente no estdgio de

3 .. Verifique se o modelo do drive é adequado ao motor.
poténcia
Verifique o ajuste do P-sv e os par@metros do motor, ou
4 Sobrecorrente i
aumente o tempo de aceleracdo.
. Verifique a fonte e se ela fornece pelo menos 1,5 vez a
5 Subtensdo .
poténcia do motor.
6 Perda do sinal Hall Verifique a fiagéo dos sensores Hall do motor.
7 Travamento do rotor Verifique se a carga do motor esté excessiva.
8 Sequéncia Hall incorreta Verifique a ordem de liga¢do dos fios do motor.
Verifique a temperatura ambiente e o funcionamento do
9 Sobretemperatura .
ventilador.
ATENCAO

Apos corrigir a causa da falha, desligue e religue a alimentagdo do drive, ou envie o comando de reset de falha via
Modbus (registro 4043h).
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7 COMUNICAGAO RS-485 (MODBUS RTU)

| 7.1. PARAMETROS DE COMUNICAGAO

Parametro Valor

Interface RS-485, serial assincrona half-duplex
Protocolo Modbus RTU (escravo)

RS-485: 115.200 bps (padr&o), ajustavel pelo registro 4044h - porta RJ45:

Velocidade (baud rate) 9.600 bps fixos

Formato 8 bits de dados, sem paridade, 1 bit de inicio, 1 bit de parada (8N1)
Enderego do escravo 1 (padréo), ajustavel de 1 a 255 pelo registro 4000h
Fungdes Modbus 03 (leitura de registradores) e 06 (escrita de um registrador)

| 7.2.LiIcAGAO DA REDE RS-485

Ligue os drives em barramento (daisy chain), com cabo de par trangado blindado: A com A, Bcom Be GND

comum. Instale resistores de terminagdo de 120 Q nas duas extremidades da rede. Cada drive deve ter um
endereco diferente.

MESTRE MODBUS
A (D+)
B(p-) D |:|
CLP/IHM/PC
(Rs-485) GND 120Q . . 120Q

.atéo
Gltimo drive

enderego1 enderego 2
(registro 4000h) (registro 4000h)

Figura 13 — Rede RS-485 com vdrios drives

Ndmero méximo de drives por rede: 16.

| 7.3.FORMATO DO QUADRO

Endereco Funcdio Dados CRC

8 bits 8 bits N x 8 bits 16 bits

Os registradores tém 16 bits (1 word), transmitidos com o byte mais significativo primeiro. O CRC-16
Modbus é transmitido com o byte menos significativo primeiro. Os enderecos dos registradores estdo em
hexadecimal (4000h = 16384 em decimal).
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I 7.4. MAPA DE REGISTRADORES

Parametro Faixa [ valores Observacgdo

4000h 16384 03/06 Endereco do drive L/E 1a255 - Padréo 1

NUmero de pares de

4001h 16385 03/06 L/E 1alo - -
polos
Limite de .
Definido pelo
4002h 16386 03 sobrecorrente L A -
hardware
(alarme)
4003h 16387 03/06 Limite de corrente L/E 3035 A -
4004h 16388 03/06 PWM maéximo L/E  10a100 (%) % Padréo 100

0 = malha aberta - 1 ~
4005h 16389 03/06 Modo de controle L/E - Padréio 0
= malha fechada

Velocidade em malha
4006h 16390 03/06 fechada L/E 100 o 4.000 rom  Usado nomodo

Velocidade em malha 100 a 1.000 (10% a
4007h 16391 03/06 L/E

0,1% Usado no modo 0
aberta 100%)

Tempo de aceleragéo

4011h 16401 03/06 ) L/E 300 a15.000 ms -
e desaceleragdo
Partida via
4034h 16436 03/06 ooV L/E 0= parar-1= partir - Padréo0
comunicagdo
0 =direto-1=
4035h 16437 03/06 Sentido de giro L/E rete - Padrdo 0
reverso
0 = liberado -1 =
4036h 16438 03/06 Freio L/E - Padréo 0
frear
Origem dos 0 = entradas (1/0) -1
4037h 16439 03/06 9 L/E das (1/0) - Padrdo0
comandos = comunicagdo
Tenséod
4038h 16440 03 o1o009e L |- VA
alimentagdo
4039h 16441 03 Corrente do motor L - 001A -
4040h 16448 03 Poténcia L = olw -
4041h 16449 03 Velocidade atual L - rom -
4042h 16450 03 Cédigo de falha L Ver segdo 7.5 - -
4043h 16451 06 Reset de falha E Escrever 1 - Limpa a falha
0= 1152001~ Padrdo 0; vale
4044h 16452 03/06 Baud rate RS-485 L/E 57.600 -2 = 38.400- 3 bps '

B
=19.200 - 4 = 9.600 apés religar

L = leitura - E = escrita - FC = cddigo de fungdo Modbus. Os comandos de partida, sentido de giro, freio e velocidade s6 sdo

aceitos com o registro 4037h = 1 (origem dos comandos = comunicagdo).
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| 7.5. CODIGOS DE FALHA (REGISTRO 4042H)

Sobrecorrente (software)

0
o
2
Q
o

Sobrecorrente (hardware, estégio de poténcia)
Subtensdo

Sobretensd@o

Travamento do rotor

Perda do sinal Hall

Sequéncia Hall incorreta

© 00 N o o b~ w N

Sobretemperatura
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I 7.6. EXEMPLOS DE MENSAGENS

Todos os exemplos usam o endereco 01. Bytes em hexadecimal; CRC calculado e conferido.

Operacéio
Ler a velocidade atual (4041h)

Ler o cédigo de falha (4042h)

Oorigem dos comandos =
comunicagéo (4037h =1)

Velocidade em malha aberta =
50% (4007h = 500)

Partir o motor (4034h =1)
Parar o motor (4034h = 0)
Sentido reverso (4035h =1)

Modo malha fechada (4005h =

1)

Velocidade em malha fechada
=1.000 rpm (4006h)

Reset de falha (4043h =1)

Mensagem enviada

0103 40 4100 01 C1DE

0103 40 42 00 0131 DE

0106 40 3700 O1EC 04

0106 40 07 01F4 2D DC

0106 4034 00011C 04
0106 40 340000 DD C4

0106 403500014D C4

0106 40 0500 014D CB

0106 40 06 O3 E8 7C B5

0106 40 430001 ACIE

Resposta do drive

01030203 E8 B8 FA (03E8h =1.000
rpm)
0103 02 00 xx CRC

Eco da mensagem

Eco da mensagem

Eco da mensagem
Eco da mensagem

Eco da mensagem

Eco da mensagem

Eco da mensagem

Eco da mensagem

Sequéncia para partir o motor via comunicagéo (malha aberta, 50%):

m Desligue o potencidmetro RV (sentido anti-hordrio, até o clique);

m Envie 0106 40 3700 01 EC 04 (origem dos comandos = comunicagdo);
m Envie 01 06 40 07 01 F4 2D DC (velocidade = 50%);
m Envie 0106 40 34 00 011C 04 (partir o motor).

Matriz: Campinas/SP - Filiais: S&io Paulo/SP - Joinville/SC - Caxias do Sul/RS - Belo Horizonte/MG

CORREGOES EM RELAGAO AO MANUAL DO FABRICANTE

original mostrava OF 38, que corresponde a 3.640 rpm).

do registro 4007h (o original mostrava 0032h = 50).

No exemplo de leitura da velocidade, o CRC correto é C1 DE, e a resposta para 1.000 rpm & 01 03 02 03 E8 B8 FA (o

No exemplo de velocidade de 50% em malha aberta, o valor correto & 500 (01F4h), conforme a faixa de 100 a 1.000
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8 APLICACOES

m Robobtica; m Refrigeracgdo;

m Agricolg; m Automobilistica;

m Médica; m Farmacéutica;

m Aeroespacial; m Alimenticig, entre outras.
m Grdfica;

| 8.1.cARGAS CONSTANTES

Normalmente, o controle & realizado em malha aberta, com a carga acoplada diretamente ao eixo do
motor. Indicado para sistemas que exigem variagdo de velocidade sem alta precis@o, como ventiladores,
bombas e exaustores.

| 8.2.cARGAS VARIAVEIS

O controle é realizado em malha fechada, pois a carga pode variar dentro de uma faixa de velocidade. O
sistema necessita de rapidez, precisdo e boa resposta dindmica, como em compressores, bombas
centrifugas e bragos roboéticos.

SUPORTE TECNICO KALATEC

Em caso de duvidas sobre instalacéo, ligagdo ou configuracdo, entre em contato com a equipe técnica Kalatec
pelo site www.kalatec.com.br.
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