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Introducao

VLT® AutomationDrive FC 301/302

1 Introducao

1.1 Versao do Software

Guia de Programacao
Versdes de software: 7.4X, 48.0X

Este guia de programacéo pode ser utilizado para todos os
conversores de frequéncia VLT® AutomationDrive FC 301/FC 302
com versdes de software 7.4X e 48.0X.

O numero da versao de software pode ser encontrado em

pardmetro 15-43 VersGo de Software.

Tabela 1.1 Versao do Software

1.2 Aprovacdes

CE® &

1.3 Defini¢oes

1.3.1 Conversor de Frequéncia

lvit,max
Corrente de saida. maxima

lvirn
Corrente de saida nominal fornecida pelo conversor de
frequéncia.

UvLt,max
Tensdo de saida maxima.

1.3.2 Entrada

Comando de controle

Dé partida e pare o motor conectado com LCP e entradas
digitais.

As funcdes estao divididas em 2 grupos.

As funcdes do grupo 1 tém prioridade mais alta que as do
grupo 2.

Grupo 1 Reinicializar, parada por inércia, reinicializar e
parada por inércia, parada rapida, freio CC, parada
e a tecla [OFF].

Grupo 2 Partida, partida por pulso, reversao, partida
reversa, jog e congelar frequéncia de saida.

Tabela 1.2 Grupos de funcao

1.3.3 Motor

Motor em funcionamento
Torque gerado no eixo de saida e rotacao de 0 rpm até a
velocidade maxima no motor.

fioe
Frequéncia do motor quando a funcgéo jog é ativada (por
meio dos terminais digitais).

fm
Frequéncia do motor.

fmax
Frequéncia do motor maxima.

fmin
Frequéncia do motor minima.

fmn
Frequéncia nominal do motor (dados da plaqueta de
identificacdo).

Im
Corrente do motor (real).

ImN
Corrente nominal do motor (dados da plaqueta de identi-
ficacdo).

nmN
Velocidade nominal do motor (dados da plaqueta de
identificacdo).

Ns
Velocidade do motor sincrono.

n _2xpar.1-23x60s
s par.1-39

Nslip
Deslizamento do motor.

Pmn
Poténcia do motor nominal (dados da plaqueta de identi-
ficacdo em kW ou HP).

TmN
Torque nominal (motor).

Um
Tensdao do motor instantanea.

Um,N
Tensdo nominal do motor (dados da plaqueta de identi-
ficacdo).
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Torque de seguranca

Torque

Arranque

175ZA078.10

RPM

llustracdo 1.1 Torque de seguranca

nvir
A eficiéncia do conversor de frequéncia é definida como a
relacdo entre a poténcia de saida e a de entrada.

Comando inibidor da partida
Um comando de parada que pertence aos comandos de
controle do Grupo 1 - ver Tabela 1.2.

Comando de parada
Um comando de parada que pertence aos comandos de
controle do Grupo 1 - ver Tabela 1.2.

1.3.4 Referéncias

Referéncia Analdgica
Um sinal transmitido para as entradas analdgicas 53 ou 54
(tensdo ou corrente).

Referéncia binaria
Um sinal transmitido para a porta de comunicagao serial.

Referéncia predefinida

Uma referéncia predefinida a ser programada de -100% a
+100% da faixa de referéncia. Podem ser selecionadas 8
referéncias predefinidas por meio dos terminais digitais.

Referéncia de pulso
E um sinal de pulso transmitido as entradas digitais
(terminal 29 ou 33).

Refmax

Determina a relagao entre a entrada de referéncia a 100%
do valor de escalonamento total (tipicamente 10 V, 20 mA)
e a referéncia resultante. O valor de referéncia maxima é
programado em pardmetro 3-03 Referéncia Mdxima.

Refmin

Determina a relagdo entre a entrada de referéncia, em 0%
do valor de fundo de escala (tipicamente 0 V, 0 mA, 4 mA)
e a referéncia resultante. O valor minimo de referéncia é
programado em pardmetro 3-02 Referéncia Minima.

1.3.5 Diversos

Entradas Analdgicas

As entradas analdgicas sao usadas para controlar varias
fungdes do conversor de frequéncia.

Ha dois tipos de entradas analégicas:

Entrada de corrente, 0-20 mA e 4-20 mA

Entrada de tensao, -10 V CC a +10 V CC.

Saidas analdgicas
As saidas analdgicas podem fornecer um sinal de 0-20 mA,
4-20 mA.

Adaptacdo Automatica do Motor, AMA
O algoritmo da AMA determina os parametros elétricos do
motor conectado, quando parado.

Resistor do freio

O resistor do freio é um mddulo capaz de absorver a
poténcia de frenagem gerada na frenagem regenerativa.
Essa poténcia de frenagem regenerativa aumenta a tensao
no barramento CC e um circuito de frenagem garante que
a poténcia seja transmitida para o resistor do freio.

Caracteristicas de TC

Caracteristicas do torque constante usadas por todas as
aplicacbes, como esteiras, bombas de deslocamento e
guindastes.

Entradas digitais
As entradas digitais podem ser usadas para controlar varias
funcdes do conversor de frequéncia.

Saidas digitais

O conversor de frequéncia contém duas saidas de estado
sélido que podem fornecer um sinal de 24 V CC (max. 40
mA).

DSP
Processador de sinal digital.

ETR

O relé térmico eletronico é um célculo de carga térmica
baseado na carga atual e no tempo. Sua finalidade é fazer
uma estimativa da temperatura do motor.

Hiperface®

Hiperface® é marca registrada da Stegmann.
Inicializacdo

Se a inicializagdo for executada (pardmetro 14-22 Modo
Operagdo), o conversor de frequéncia retorna a
configuracdo padrao.

Ciclo util intermitente

As caracteristicas nominais intermitentes referem-se a uma
sequéncia de ciclos Uteis. Cada ciclo consiste em um
periodo com carga e outro sem carga. A operacdo pode
ser de ciclo periédico ou de ciclo ndo periddico.

LCP

O painel de controle local constitui uma interface completa
de controle e programacao do conversor de frequéncia. O
painel de controle é destacavel e pode ser instalado a até

MG33MM28
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3 metros (10 pés) do conversor de frequéncia, ou seja, em
um painel frontal com o kit de instalacdo opcional.

NLCP

O painel de controle local numérico é a interface de
operacao e programacdo do conversor de frequéncia. O
display é numérico e o painel é utilizado para mostrar
valores de processo. O NLCP nédo tem funcdes de
armazenagem e cépia.

Isb
Bit menos significativo.

msb
Bit mais significativo.

MCM

Sigla para mille circular mil, uma unidade de medida
norte-americana para medicdo da secdo transversal do
cabo. 1 MCM = 0,5067 mm?,

Parametros Online/Offline

As alteracdes nos parametros online sdo ativadas imedia-
tamente apos o valor dos dados ser alterado. Pressione
[OK] para ativar alteragées em parametros off-line.

PID de processo

O controle do PID mantém os valores requisitados de
velocidade, presséo, temperatura etc. ao ajustar a
frequéncia de saida para corresponder a variacdo da carga.

PCD
Dados de controle de processo.

Ciclo de energizacao
Desligue a rede elétrica até o display (LCP) ficar escuro, em
seguida, ligue a energia novamente.

Entrada de pulso/Encoder incremental

E um transmissor digital de pulso, externo, utilizado para
retornar informacdes sobre a velocidade do motor. O
encoder é utilizado em aplicagées em que ha necessidade
de extrema precisao no controle da velocidade.

RCD
Dispositivo de corrente residual.

Setup

Salve a programacdo do parametro em 4 setups. Alterne
entre as quatro configuragdes de parametros e edite um
setup, enquanto outro setup estiver ativo.

SFAVM

Padrao de chaveamento chamado modulacao vetorial
assincrona orientada a fluxo do estator

(pardmetro 14-00 Padrdo de Chaveamento).

Compensacao de escorregamento

O conversor de frequéncia compensa o deslizamento que
ocorre no motor, acrescentando um suplemento a
frequéncia que acompanha a carga do motor medida,
mantendo a velocidade do motor praticamente constante.

SLC

O SLC (Smart Logic Control) é uma sequéncia de a¢des
definida pelo usuario, executada quando os eventos
associados definidos pelo usuério forem avaliados como
verdadeiro pelo SLC. (Consulte capétulo 3.13 Pardmetros 13-
-** Smart Logic Control).

STW
Status word.

Bus padrao do CF
Inclui o barramento RS485 protocolo Danfoss FC ou
protocolo MC. Consulte pardmetro 8-30 Protocolo.

THD
A distorcdo harmonica total determina a contribuicao total
de harmoénica.

Termistor
Um resistor que varia com a temperatura, instalado no
conversor de frequéncia ou no motor.

Desarme

Um estado que ocorre em situacdes de falha, por exemplo,
se houver superaquecimento no conversor de frequéncia
ou quando o conversor de frequéncia estiver protegendo o
motor, 0 mecanismo ou o processo. O conversor de
frequéncia impede a partida até ser eliminada a causa da
falha. Para cancelar o estado de desarme, reinicialize o
conversor de frequéncia. Nao use o estado de desarme
para a seguranca pessoal.

Bloqueio por desarme

O conversor de frequéncia entra neste estado em situacdes
de falha para se proteger. O conversor de frequéncia
requer intervencdo manual, por exemplo, quando ha curto
circuito na saida. Um bloqueio por desarme somente pode
ser cancelado desligando a rede elétrica, eliminando a
causa do defeito e conectando novamente o conversor de
frequéncia. Uma nova partida é impedida até o desarme
ser cancelado pelo acionamento do reset ou, em alguns
casos, ser programado para reset automaticamente. Nao
use o estado de bloqueio por desarme para a seguranca
pessoal.

Caracteristicas do TV
Caracteristicas de torque varidvel usadas em bombas e
ventiladores.

vvct

Se comparado com o controle da relagdo tensao/
frequéncia padrao, o Controle Vetorial de Tenséo (VVCY)
melhora a dinamica e a estabilidade, tanto quando a
referéncia de velocidade é alterada quanto em relagao ao
torque de carga.

AVM de 60°
60° modulagao vetorial assincrona (parametro 14-00 Padrédo
de Chaveamento).

Fator de poténcia
O fator de poténcia é a relagao entre |1 entre Irms.

\/ngxllcoscp

Poténcia fator = ——————
V3 XU X Ipys
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O fator de poténcia para controle trifasico:

1
Nxcosdl _ 4 josde cospt = 1
IRMS IRMS

O fator de poténcia indica em que intensidade o conversor
de frequéncia oferece uma carga na alimentacdo de rede
elétrica.

Quanto menor o fator de poténcia, maior serd a Irvs para o
mesmo desempenho em kW.

Iws = B+ B+ + .+ 12

Além disso, um fator de poténcia alta indica que as
diferentes correntes harménicas sao baixas.

As bobinas CC nos conversores de frequéncia produzem
um fator de poténcia alto, 0 que minimiza a carga imposta
na alimentacdo de rede elétrica.

Poténcia fator =

Posicdo de destino

A posicdo de destino final especificada pelos comandos de
posicionamento. O gerador de perfil utiliza esta posicao
para calcular o perfil da velocidade.

Posicdo comandada

A referéncia de posicdo real calculada pelo gerador de
perfil. O conversor de frequéncia utiliza a posicao
comandada como setpoint do Pl de posicao.

Posicao real

A posicao real de um encoder ou um valor que o controle
do motor calcula em malha aberta. O conversor de
frequéncia utiliza a posicdo real como feedback do Pl de
posicao.

Erro de posicao

Erro de posicdo é a diferenca entre a posicdo real e a
posicdao comandada. O erro de posicdo é a entrada do
controlador Pl de posicao.

Unidade de posicao
A unidade fisica para valores de posicao.

1.4 Seguranca

AADVERTENCIA

ALTA TENSAO

Os conversores de frequéncia contém alta tensao quando
conectados a entrada da rede elétrica CA, alimentacao
CC ou Load Sharing. Deixar de realizar a instalacao,
partida e manutencao por pessoal qualificado pode
resultar em morte ou lesées graves.

. Somente pessoal qualificado deve realizar a
instalagao, partida e manutencao.

Normas de seguranca
. A alimentacdo de rede elétrica para o conversor
de frequéncia deve ser desconectada sempre que
for necessario realizar servico de manutencao.
Verifique se a alimentacdo da rede foi desligada e
que haja passado tempo suficiente, antes de
remover os plugues do motor e da alimentacao

de rede elétrica. Para obter informacbes sobre o
tempo de descarga, consulte Tabela 1.3.

. [Off] (Desliga) ndo desconecta a alimentacdo de
rede elétrica e ndo deve ser usado como
interruptor de seguranca.

. Aterre o equipamento adequadamente, proteja o
usuario contra a tensdo de alimentacdo e o motor
contra sobrecarga conforme as regulamentagdes
locais e nacionais aplicaveis.

. A corrente de fuga para o terra excede 3,5 mA.
Assegure o aterramento correto do equipamento
por um eletricista certificado.

. Nao remova os plugues do motor nem da
alimentacédo de rede elétrica enquanto o
conversor de frequéncia estiver ligado a rede
elétrica. Verifique se a alimentacdo de rede
elétrica foi desligada e se decorreu tempo
suficiente antes de remover o motor e os plugues
da rede elétrica.

. O conversor de frequéncia tem mais fontes de
tensdo além de L1, L2 e L3 quando load sharing
(vinculagdo do circuito intermedidrio CC) ou 24 V
CC externo estiver instalado. Verifique se todas as
fontes de tensdo foram desligadas e se ja
decorreu o tempo necessario, antes de iniciar o
servico de manutencdo. Para obter informacdes
sobre o tempo de descarga, consulte Tabela 1.3.

AADVERTENCIA

PARTIDA ACIDENTAL

Quando o conversor de frequéncia estiver conectado a
rede elétrica CA, alimentacdo CC ou load sharing, o
motor podera dar partida a qualquer momento. Partida
acidental durante a programacao, servi¢o ou servico de
manutencao pode resultar em morte, ferimentos graves
ou danos a propriedade. O motor pode dar partida por
meio de interruptor externo, comando de fieldbus, sinal
de referéncia de entrada do LCP ou apds uma condicao
de falha resolvida.

Para impedir a partida do motor:
. Desconecte o conversor de frequéncia da rede
elétrica.

. Pressione [Off/Reset] no LCP, antes de
programar parametros.

. Conecte toda a fiacdo e monte completamente
o conversor de frequéncia, o motor e qualquer
equipamento acionado antes de o conversor de
frequéncia ser conectado a rede elétrica CA,
fonte de alimentagdo CC ou load sharing.

MG33MM28
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AADVERTENCIA

TEMPO DE DESCARGA

O conversor de frequéncia contém capacitores de
barramento CC que podem permanecer carregados
mesmo quando o conversor de frequéncia nao estiver
ligado. Pode haver alta tensao presente mesmo quando
as luzes indicadoras de adverténcia estiverem apagadas.
Se ndo se aguardar o tempo especificado apds a energia
ser removida para executar servico de manutencao ou
reparo, o resultado podera ser morte ou lesdes graves.

1. Pare o motor.

2. Desconecte a rede elétrica CA, motores de ima
permanente e fontes de alimentacéo do
barramento CC remotas, incluindo backup de
bateria, UPS e conexdes do barramento CC com
outros conversores de frequéncia.

3. Aguarde os capacitores fazerem descarga
completa antes de realizar qualquer servico de
manutencao. O intervalo de tempo de espera
esta especificado em Tabela 1.3.

Tensao [V] Tempo de espera minimo (minutos)
4 7 15
200-240 0,25-3,7 kW - 5,5-37 kW
(0,34-5 hp) (7,5-50 hp)
380-500 0,25-7,5 kW - 11-75 kW
(0,34-10 hp) (15-100 hp)
525-600 0,75-7,5 kW - 11-75 kW
(1-10 hp) (15-100 hp)
525-690 - 1,5-7,5 kW 11-75 kW
(2-10 hp) (15-100 hp)

Tabela 1.3 Tempo de Descarga

AVISO!

Ao usar Safe Torque Off, sempre siga as instrucdes
contidas em Conversores de frequéncia VLT® - Instrucdes
de utiliza¢do do Torque seguro desligado.

AVISO!

Os sinais de controle do ou internos ao, conversor de
frequéncia podem, em raras ocasides, estar ativados com
erro, estar em atraso ou totalmente com defeito. Quando
forem utilizados em situacées onde a seguranca for
critica, por exemplo, quando controlam a funcdo de
frenagem eletromagnética de uma aplicacdo em
guindaste, ndo se deve confiar exclusivamente nesses
sinais de controle.

AVISO!

As situacoes perigosas devem ser identificadas pelo
integrador/construtor da maquina, que é responsavel por
levar em consideracao as medidas preventivas
necessarias. Mais dispositivos de protecdo e monito-
ramento poderdo ser incluidos, sempre de acordo com as
normas de seguranca nacionais em vigor, por exemplo,
leis sobre ferramentas mecanicas e regulamentos para a
prevencdo de acidentes.

Guindaste, elevacbes e gruas

O controle de freios externos sempre devera conter um
sistema redundante. Em nenhuma circunstancia o
conversor de frequéncia pode ser o circuito de seguranca
principal. Em conformidade com as normas relevantes, por
exemplo:

Gruas e guindastes: IEC 60204-32

Elevacbes: EN 81

Modo Protecédo

Quando um limite de hardware na corrente do motor ou
na tensao do barramento CC for excedido, o conversor de
frequéncia entra no modo prote¢do. Modo Protecdo
significa uma mudanca da estratégia de modulacdo PWM e
uma frequéncia de chaveamento baixa para otimizar
perdas. Isso continua durante 10 s apds o ultimo defeito e
aumenta a confiabilidade e a robustez do conversor de
frequéncia, enquanto restabelece controle total do motor.
Em aplicacdes em guindastes, o modo de protecdo nao é
utilizavel porque o conversor de frequéncia nao é capaz de
sair desse modo outra vez e, portanto, prolonga o tempo
antes de ativar o freio, o que ndo é recomendavel.

O Modo de protecao pode ser desabilitado ajustando
pardmetro 14-26 Atraso Desarme-Defeito Inversor para 0, o
que significa que o conversor de frequéncia desarma
imediatamente se 1 dos limites de hardware for excedido.

AVISO!

E recomendavel desabilitar o modo protecio em
aplicacoes de icamento (pardmetro 14-26 Atraso Desarme-
-Defeito Inversor = 0).

8 Danfoss A/S © 08/2016 Todos os direitos reservados.
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1.5 Fiacao Elétrica
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llustracao 1.2 Desenho Esquematico de Fiacao Basica

A = analdgica, D = digital

O Terminal 37 é utilizado para Safe Torque Off. Para obter as instrucdes de instalacdo do Safe Torque Off, consulte as

Instrugdes de utilizacdo do Safe Torque Off - Conversores de frequéncia VLT®.
* O terminal 37 ndo estd incluido no FC 301 (exceto gabinete metdlico tipo A1). O Relé 2 e o Terminal 29, ndo tém funcédo

no FC 301.

** Ndo conectar a blindagem do cabo.

Cabos de controle muito longos e sinais analdgicos podem resultar, em casos excepcionais e dependendo da instalacdo, em
malhas de aterramento de 50/60 Hz devido ao ruido dos cabos de alimentacao de rede elétrica.

Se ocorrer malhas de aterramento de 50/60 Hz, considere romper a blindagem ou inserir um capacitor de 100 nF entre a

blindagem e o gabinete.

MG33MM28
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Para evitar que correntes de terra dos dois grupos afetem m
outros grupos, conecte as saidas e entradas analdgicas e
digitais separadamente das entradas comuns (terminais 20,
55 e 39) do conversor de frequéncia. Por exemplo, o
chaveamento na entrada digital pode interferir no sinal da
entrada analdgica.

130BA681.10

Polaridade da entrada dos terminais de controle
PNP (Origem)

Cabeamento entrada digital

+24VCC
ovcc
130BT106.10

/
( llustracao 1.5 Aterramento de cabos de controle blindados
o
llustracdo 1.3 PNP (Origem)
1.5.1 Partida/Parada

S = Terminal 18 = parametro 5-10 Terminal 18 Entrada Digital [8]
E NPN (Dissipador) g S Partida.

+ Cabeamento entrada digital S = . . . L

=] Terminal 27 = parametro 5-12 Terminal 27, Entrada Digital
12 [ 13 |18 |19 |27 |29 | 32 | 33 0 |37 | [0] Sem operagdo (Padrao [2] Parada por inércia inversa).
Terminal 37 = Safe Torque Off (quando disponivel).
o 06006060 0 0 0 o o
o0 a

®© 060 000 0 0 00 = =

| > 0

‘ I § To] To]

| ‘ + o o

‘ | 12[13]18[19][27[29[32[33[20]37

| ‘ olololololololololo

‘ ‘ l)llOH)H 1|C HOHOH HOHII

| 7

| / N |

‘ \ Partida/Parada T 7Pariada7$egura

(R FR IR IR AR DU AN N

Velocidade

llustracao 1.4 NPN (Dissipador)

A VISO- (Pafl;t)ida/Parada
B el

Cabos de controle devem ser blindados/reforcados.

llustragao 1.6 Partida/Parada

Consulte a secdo Aterramento de cabos de controle
blindados no guia de design para saber a terminacao
correta dos cabos de controle.

10 Danfoss A/S © 08/2016 Todos os direitos reservados. MG33MM28
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1.5.2 Parada/Partida por Pulso 8
12 +24V g
Terminal 18 = pardmetro 5-10 Terminal 18 Entrada Digital [9] 3
Partida por pulso.
Terminal 27 = pardmetro 5-12 Terminal 27, Entrada Digital, J 18 Par.5-10
[6] Parada por inércia inversa.
Terminal 37 = Safe Torque Off (quando disponivel).
27 Par.5-12
> o ] ]
| S— —
130BA156.11
- 9 gl 29 Par.5-13
5 e o T
+ o o
12]13[18]19]27[29]32[33]20[37 32 Par.>-14
— —
O @)
37
llustracao 1.8 Aceleracdo/desaceleragao
Partida Parada inversa Parada Segura
1.5.4 Referéncia do Potencidmetro
Velocidade S Tensao de referéncia através de um potenciometro
Fonte da referéncia 1 = [1] Entrada analdgica 53
(padrao).
Terminal 53, baixa tensdo = 0 V.
Terminal 53, alta tensdo = 10 V.
ida (18 . .
Pertida (18) — Terminal 53 ref./feedback baixo = 0 RPM.
parada inversa Terminal 53 ref./feedback alto = 1.500 RPM.
llustragao 1.7 Parada/Partida por Pulso Interruptor 5201 = OFF (V)
< -
£ <
I Ex
~ - 3 <
1.5.3 Aceleracao/desaceleracao Velocidade RPM E L g
o ) ) AP 39]42]50[5354]55
Terminais 29/'32 = Acelera?ao/desaceleraga.o 000100
Terminal 18 = Pardmetro 5-10 Terminal 18 Entrada olo|o|olo|o
Digital [9] Partida (padréo). R o m—
< _h
Terminal 27 = Pardmetro 5-12 Terminal 27, Entrada O e
Digital [19] Congelar referéncia. , Tensio rff ! 1 !
) , . s P6-1110V < i
Terminal 29= Parametro 5-13 Terminal 29, Entrada // T
Digital [21] Aceleragdo. //
Terminal 32= Parametro 5-14 Terminal 32, Entrada ’ TkQ
Digital [22] Desaceleragdo.

A VISO. llustracao 1.9 Referéncia do Potenciémetro

Terminal 29 somente no FC x02 (x=tipo da série).

1.6 Controlador de Movimento Integrado

O controlador de movimento integrado (IMC) ativa o
controle de posicdo. Para obter mais informagdes sobre
IMC, consulte capétulo 4 Controlador de Movimento
Integrado.

MG33MM28 Danfoss A/S © 08/2016 Todos os direitos reservados. 11
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2 Como programar

2.1 Painéis de Controle Local Grafico e
Numérico

130BA018.13

A programacao facil do conversor de frequéncia é feita

pelo LCP gréfico (LCP 102). Consulte o guia de design do Status {/(8) a
conversor de frequéncia ao usar o painel de controle local 1234rpm 10,4A 43,5Hz
numérico (LCP 101).
O LCP esta dividido em quatro grupos funcionais: 1 b
1. Display Gréfico com linhas de status. 43,5Hz
2. Teclas de menu e luzes indicadoras - para alterar
parametros e alternar entre fungdes de display.
Run OK c
3. Teclas de navegacéo e luzes indicadoras.
4.  Teclas de operagéo e luzes indicadoras. Quick Main Alarm
2 Status Menu Menu Log

O display do LCP pode mostrar até cinco itens de dados
operacionais enquanto exibe Status.

Linhas de display:
a. Linha de Status: Mensagens de status mostrando

icones e graficos.

b. Linhas 1-2: Linhas de dados do operador que

mostram dados definidos ou selecionados. 3| On

Acrescentar até uma linha extra pressionando a

tecla [Status]. Warn.
C Linha de Status: Mensagens de status mostrando Alarm

texto.

AVISO! 4
Se a partida estiver em atraso, o LCP mostra a

mensagem INICIALIZANDO até estar pronto. Adicionar ou
remover opcionais pode atrasar a inicializacdo. llustragao 2.1 LCP

12 Danfoss A/S © 08/2016 Todos os direitos reservados. MG33MM28
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2.1.1 Display de LCD

O display tem luz de fundo e um total de 6 linhas alfanu-

méricas. As linhas de display mostram o sentido de rotacao

(seta), o setup selecionado e o setup de programacao. O
display estd dividido em 3 secbes.

Secao do topo
A secao superior mostra até duas medicdes em status
operacional normal.

Secao do meio

A linha superior mostra até cinco medi¢ées com a unidade
relacionada, independente do status (exceto em caso de
alarme/adverténcia).

A secao inferior
A secdo inferior sempre mostra o status do conversor de
frequéncia no modo Status.

i
Secao do topo < tatus )

43 RPM 544 A 25,3kw
Se¢do do meio <

Secao inferior <

llustracdo 2.2 Display.

130BP074.10

1,4 Hz

2,9%

ITempCartPot (W29)

Execut Auto TC

A configuracéo ativa é exibido (selecionado como
configuracdo ativa em parametro 0-10 Setup Ativo). Ao
programar um setup diferente da configuracéo ativa, o
numero do setup programado aparece a direita.

Ajuste do contraste do display
Pressione [Status] e [4] para display mais escuro.
Pressione [status] e [Y] para display mais claro.

A maioria das configuragbes de parametros pode ser
alterada imediatamente por meio do LCP, a menos que
uma senha tenha sido criada via pardmetro 0-60 Senha do
Menu Principal ou via pardmetro 0-65 Senha do Quick Menu
(Menu Rdpido).

Luzes indicadoras

Se determinados valores limites forem excedidos, as luzes
indicadoras de adverténcia e/ou alarme acendem. Um
texto de status e de alarme aparece no LCP.

A luz indicadora de ligado acende quando o conversor de
frequéncia receber tensdo de rede elétrica por meio de
terminais de comunicacdo serial CC ou de alimentacdo de
24 V externa. Ao mesmo tempo, a luz indicadora de fundo
acende.

. LED Verde/Aceso: Indica que a secdo de controle
esta funcionando.

. LED amarelo/Adverténcia: Indica que ha uma
adverténcia.

. LED Vermelho piscando/Alarme: Indica que ha um
alarme.

130BP044.10

On
Warn.

Alarm

llustragao 2.3 Luzes indicadoras

Teclas do LCP

As teclas de controle estdo divididas por fun¢des. As teclas
abaixo do display e das luzes indicadoras sdo usadas para
configuracao de parametros, inclusive para a escolha das
indicagcdes de display durante a operacdo normal.

o

Quick Main Alarm g

Status I
Menu Menu Log =

[=3

m

llustragao 2.4 Teclas do LCP

[Status]

Indica o status do conversor de frequéncia e/ou do motor.
Escolha entre trés leituras diferentes pressionando [Status]:
5 linhas de leituras, 4 linhas de leituras ou o smart logic
control.

Pressione [Status] para selecionar o modo de display ou
para retornar ao modo display, a partir do modo Quick
Menu, do modo Menu Principal ou do modo Alarme.
Utilize também [Status] para alternar entre o modo leitura
simples ou dupla.

[Quick Menu]

Permite acesso rapido aos diferentes quick menus, como:
. Meu menu pessoal.

. Configuragao rapida.
. Mudangas feitas.
. Registros.

Pressione [Quick Menu] para programar os parametros que
pertencem ao Quick Menu. E possivel alternar diretamente
entre o modo Quick Menu e o modo Menu Principal.

MG33MM28
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[Main Menu]

E usado para programar todos os parametros.

E possivel alternar diretamente entre 0 modo menu
principal e o modo quick menu.

O atalho do parametro pode ser tomado mantendo [Main
Menu] pressionado durante 3 s. O atalho de parametro
permite acesso direto a qualquer parametro.

[Alarm Log]

Mostra uma lista de alarmes com os cinco alarmes mais
recentes (numerados A1-A5). Para obter detalhes adicionais
sobre um determinado alarme, pressione as teclas de
navegacdo para selecionar o numero do alarme e
pressione [OK]. As informacdes referentes a condicao do
conversor de frequéncia sao exibidas antes deste entrar no
modo alarme.

[Back]
Retorna a etapa ou camada anterior na estrutura de
navegacao.

[Cancel]
Cancela a ultima alteracdo ou comando, desde que o
display ndo tenha sido mudado.

[Info]

Fornece informagdes sobre um comando, parametro ou
funcdo em qualquer tela do display. [Info] fornece
informacdes detalhadas sempre que uma ajuda for
necessaria.

Para sair do modo Info, pressione [Info], [Back] ou [Cancel].

llustracdo 2.5 Anterior

llustracdo 2.6 Cancelar

llustracdo 2.7 Informacgodes

Teclas de navegacao

As quatro teclas de navegacao sdo usadas para navegar
entre as diversas op¢des disponiveis no Quick Menu, no
Menu Principal no Registro de Alarmes. Pressione as teclas
para mover o cursor.

[OK]
Use para selecionar um parametro assinalado pelo cursor e
para possibilitar a alteracdo de um parametro.

Teclas de controle local
As teclas de controle local estdo na parte inferior do LCP.

L1 L1 L1

llustracao 2.8 Teclas de Controle Local

130BP046.10

[Hand on]

Permite controlar o conversor de frequéncia por intermédio
do LCP. [Hand On] (Manual ligado) também da partida no
motor e atualmente é possivel digitar os dados da
velocidade do motor por meio das teclas de navegacédo. A
tecla pode ser selecionada como [1] Ativado ou [0] Desabi-
litado via parametro 0-40 Tecla [Hand on] (Manual ligado) do
LCP.

Sinais de parada externos ativados por sinais de controle
ou fieldbus ignoram um comando de partida executado
via LCP.

Os sinais de controle a seguir ainda estdo ativos quando
[Hand On] for ativado:
. [Hand on] - [Off] - [Auto On].

. Reset.
. Parada por inércia inversa.
. Reversao.

. Selecdo do bit 0 de setup - Selecdo do bit 1 de
setup.

. Comando Parar a partir da comunicagao serial.
. Parada répida.
. Freio CC.

[Off]

Para o motor conectado. A tecla pode ser selecionada
como [1] Ativado ou [0] Desabilitado via

pardmetro 0-41 Tecla [Off] do LCP. Se néo for selecionada
nenhuma funcdo de parada externa e a tecla [Off] estiver
inativa, o motor pode ser parado desligando a tenséo.

[Auto On]

Permite que o conversor de frequéncia seja controlado
através dos terminais de controle e/ou da comunicagao
serial. Quando um sinal de partida for aplicado aos
terminais de controle e/ou ao barramento, o conversor de
frequéncia dara partida. A tecla pode ser selecionada como

14 Danfoss A/S © 08/2016 Todos os direitos reservados.
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[1] Ativado ou [0] Desabilitado via pardmetro 0-42 Tecla
[Auto on] (Automdt. ligado) do LCP.

AVISO!
Um sinal MANUAL-DESLIGADO-AUTOMATICO ativo via
entradas digitais tem prioridade mais alta que as teclas

de controle [Hand on] - [Auto On].

[Reset]

E usada para reinicializacdo do conversor de frequéncia
ap6s um alarme (desarme). Pode ser selecionado como [1]
Ativado ou [0] Desabilitado via pardmetro 0-43 Tecla [Reset]
do LCP.

O atalho para parametro pode ser realizado mantendo-se a
tecla [Main Menu] pressionada durante 3 segundos. O
atalho de parametro oferece acesso direto a qualquer
parametro.

2.1.2 Transferéncia Rapida da Programacao
do Parametro entre Multiplos
Conversores de Frequéncia

Quando o setup de um conversor de frequéncia estiver
concluido, armazene os dados no LCP ou em um PC por
meio do Software de Setup MCT 10.

130BA027.10

Quick Main Alarm
Menu

Status

llustragao 2.9 LCP

Armazenagem de dados no LCP

AVISO!

Pare o motor antes de executar esta operagao.

Para armazenar dados no LCP:
1. Ir para pardmetro 0-50 Copia do LCP.

2. Aperte a tecla [OK].
3. Selecione [1] Todos para LCP.
4. Aperte a tecla [OK].

Todas as programacdes do parametro agora estdo
armazenadas no LCP, conforme indicado pela barra de
progressdo. Quando 100% forem atingidos, pressione [OK].

Conecte o LCP a outro conversor de frequéncia e copie as
programacdes do parametro para esse conversor de
frequéncia também.

Transferéncia de dados do LCP para o conversor de
frequéncia

AVISO!

Pare o motor antes de executar esta operacdo.
Para transferir dados do LCP para o conversor de
frequéncia:

1. Ir para pardmetro 0-50 Cépia do LCP.

2. Aperte a tecla [OK].
3. Selecione [2] Todos do LCP.
4, Aperte a tecla [OK].

Entdo as programacdes do parametro gravadas no LCP sao
transferidas para o conversor de frequéncia, como indicado
pela barra de progressdo. Quando 100% forem atingidos,
pressione [OK].

2.1.3 Modo Display

Na operacdo normal, até 5 varidveis de operacdo diferentes
podem ser indicadas, continuamente, na se¢do interme-
didria. 1.1, 1.2 e 1.3 assim como 2 e 3.

2.1.4 Modo Display - Selecao de Leituras

Ao pressionar [Status] é possivel alternar entre trés telas de
leitura de status.

Variaveis de operagdao com formatacdes diferentes sao
mostradas em cada visualizacao de status mais adiante
nesta secao.

Tabela 2.1 mostra as medi¢des que podem ser vinculadas a
cada uma das varidveis de opera¢do. Quando os opcionais
estdo instalados, medicdes adicionais se tornam
disponiveis.

Defina os vinculos por meio do
. Parametro 0-20 Linha do Display 1.1 Pequeno.

. Parametro 0-21 Linha do Display 1.2 Pequeno.
. Parametro 0-22 Linha do Display 1.3 Pequeno.

MG33MM28
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o Pardmetro 0-23 Linha do Display 2 Grande.
. Parametro 0-24 Linha do Display 3 Grande.

Cada parametro de leitura, selecionado em

pardmetro 0-20 Linha do Display 1.1 Pequeno a

pardmetro 0-24 Linha do Display 3 Grande tem sua propria
escala e digitos ap6s uma possivel virgula decimal. Quanto
maior o valor numérico é de um parametro, menos digitos
sdo exibidos apds a virgula decimal.

Exemplo: Leitura de corrente de 5,25 A, 15,2 A, 105 A.

Variaveis de operagao Unidade
Parametro 16-00 Control Word hex
Pardmetro 16-01 Referéncia [Unidade] [Unidade]
Pardmetro 16-02 Referéncia % %
Parametro 16-03 Est. hex
Pardmetro 16-05 Valor Real Principal [%] %
Pardmetro 16-10 Poténcia [kW] [kw]
Pardmetro 16-11 Poténcia [hp] [hp]
Parametro 16-12 Tensdo do motor [Vl
Pardmetro 16-13 Freqliéncia [HZ]
Parametro 16-14 Corrente do motor [A]
Pardmetro 16-16 Torque [Nm] Nm
Pardmetro 16-17 Velocidade [RPM] [rpm]

Pardmetro 16-18 Térmico Calculado do Motor |%

Pardmetro 16-20 Angulo do Motor

Parametro 16-30 Tensdo de Conexdo CC Vv
Pardmetro 16-32 Energia de Frenagem /s kw
Pardmetro 16-33 Energia de Frenagem /2 min [kW
Pardmetro 16-34 Temp. do Dissipador de °C
Calor

Parametro 16-35 Térmico do Inversor %

Pardmetro 16-36 Corrente Nom.do Inversor A

Pardmetro 16-37 Corrente Mdx.do Inversor A
Pardmetro 16-38 Estado do SLC
Pardmetro 16-39 Temp.do Control Card °C

Parametro 16-40 Buffer de Logging Cheio

Pardmetro 16-50 Referéncia Externa

Pardmetro 16-51 Referéncia de Pulso

Pardmetro 16-52 Feedback [Unidade] [Unidade]
Pardmetro 16-53 Referéncia do DigiPot
Parametro 16-60 Entrada digital bin

Parametro 16-61 Definigdo do Terminal 53 Vv

Pardmetro 16-62 Entrada Analdgica 53

Parametro 16-63 Definigdo do Terminal 54 \%

Pardmetro 16-64 Entrada Analdgica 54

Pardmetro 16-65 Saida Analdgica 42 [mA] [mA]

Parametro 16-66 Saida Digital [bin] [bin]
Parametro 16-67 Entr Pulso #29 [Hz] [Hz]
Pardmetro 16-68 Entr. Freq. #33 [Hz] [HZ]
Pardmetro 16-69 Saida de Pulso #27 [Hz] [HZ]
Pardmetro 16-70 Saida de Pulso #29 [Hz] [HZ]

Pardmetro 16-71 Saida do Relé [bin]

Pardmetro 16-72 Contador A

Variaveis de operagao Unidade
Parametro 16-73 Contador B

Parametro 16-80 CTW 1 do Fieldbus hex
Parametro 16-82 REF 1 do Fieldbus hex

Pardmetro 16-84 StatusWord do Opcional d | hex
Comunicagdo
Parametro 16-85 CTW 1 da Porta Serial hex
Parametro 16-86 REF 1 da Porta Serial hex
Pardmetro 16-90 Alarm Word

Parametro 16-92 Warning Word
Pardmetro 16-94 Status Word Estendida

Tabela 2.1 Unidades

Visualizacao do status |

Este estado de leitura é padrdo, apds a energizagdo ou
inicializacao.

Pressione [Info] para obter informagdes sobre as unidades
vinculadas as varidveis de operacao mostradas (1.1, 1.2, 1.3,
2e3).

Consulte as varidveis de operacdo mostradas em

llustragéo 2.10.

10)
7,83 A 36,4 kw

130BP041.10

0,000

53,2%

Rampa Remota AUtomati

ol

llustracao 2.10 Visualizacdo do status |

Visualizacéo do status Il

Consulte as varidveis de operacédo (1.1, 1.2, 1.3 e 2)
mostradas em llustragdo 2.11.

No exemplo, velocidade, corrente do motor, poténcia do
motor e frequéncia sdo selecionadas como variaveis na
primeira e segunda linhas.

10

0 207RPM 5,25A 24,4 kW

6,9Hz

Execut Auto TC

@ @1 30BP062.10

o]

llustracdo 2.11 Visualizagao do status Il
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Visualizacao do status Il

Este status exibe o evento e a acdo do Smart Logic control.
Para obter mais informagées, consulte

capétulo 3.13 Parametros 13-** Smart Logic Control.

= 2
1(1) o
O
778 RPM 0,86 A 4,0 kW g
R
Estado: 0 off 0 (off)
Quando: -
Do: -
Execut Auto TC

llustragao 2.12 Visualizacdo do status Il

2.1.5 Setup de Parametros

O conversor de frequéncia pode ser usado praticamente
para todas as tarefas. O conversor de frequéncia oferece
uma opcao entre dois modos de programacéo:

. Modo menu principal.

. Modo quick menu.

O menu principal fornece acesso a todos os parametros. O
quick menu orienta o usudrio por meio de alguns
parametros que possibilitam iniciar a operagao do
conversor de frequéncia.

Altere um parametro no modo Menu Principal ou no modo
Quick Menu.

2.1.6 Funcoes da Tecla Quick Menu (Quick
Menu)

Pressione [Quick Menu] para acessar uma lista das
diferentes areas contidas no Quick Menu.

Selecione Meu Menu Pessoal Q1 para exibir os parametros
pessoais selecionados. Esses parametros sdo selecionados
em parametro 0-25 Meu Menu Pessoal. Até 50 parametros
diferentes podem ser adicionados nesse menu.

ORPM 0.00A 1(1)

|

v

[Q1 My Personal Menu_

130BC916.10

Q2 Quick Setup
Q4 Smart Setup
Q5 Changes Made

llustracdo 2.13 Quick Menus

Selecione Q2 Configuragdo Rdpida para percorrer uma
selecdo de parametros para o motor funcionar de maneira
quase ideal. A configuracdo padrao para os demais
parametros considera as fun¢ées de controle requisitadas e
a configuracdo das entradas/saidas de sinal (terminais de
controle).

A selecdo de parametro é feita com as teclas de
navegacdo. Os parametros em Tabela 2.2 estdo acessiveis.

Parametro Configuragao
Parametro 0-01 IdiomaParametro 0-01 Idio

ma

Parametro 1-20 Poténcia do Motor [kW] [kwW]
Parametro 1-22 Tenséo do Motor [V]

Pardmetro 1-23 Freqliéncia do Motor [Hz]
Parametro 1-24 Corrente do Motor [A]

Pardmetro 1-25 Velocidade nominal do [rpm]

motor

Pardametro 5-12 Terminal 27, Entrada [0] Sem funcao"

Digital

Pardmetro 1-29 Adaptagdo Automdtica do |[1] Ativar AMA

Motor (AMA) completa
Pardmetro 3-02 Referéncia Minima [rpm]
Pardmetro 3-03 Referéncia Mdxima [rpm]
Pardmetro 3-41 Tempo de Aceleragéo da [s]

Rampa 1

Parametro 3-42 Tempo de Desaceleragdo [s]
da Rampa 1

Parametro 3-13 Tipo de Referéncia

Tabela 2.2 Selecdao de Parametro

1) Se o terminal 27 estiver programado para [0] Sem fung¢do, néo
serd necessdria uma conexdo de + 24 V no terminal 27.

Selecione Alteragées feitas para obter informagdes sobre:
. As 10 ultimas alteragcdes. Use as teclas de
navegacdo [A] [Y] para rolar entre os 10 ultimos
parametros alterados.

. As alteragOes feitas desde a configuracao padrao.

Selecione Registros para obter informacbes sobre as leituras
das linhas de display. As informagdes sdo exibidas na
forma de gréfico.

Somente os parametros selecionados em

pardmetro 0-20 Linha do Display 1.1 Pequeno e

pardmetro 0-24 Linha do Display 3 Grande podem ser
visualizados. Até 120 amostras podem ser armazenadas na
memdria para referéncia posterior.

MG33MM28
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2.1.7 Colocagao em Funcionamento Inicial

A maneira mais facil para colocacao em funcionamento pela primeira vez é pressionar a tecla [Quick Menu] (Quick Menu) e
seguir o procedimento de configuracao rapida usando o LCP 102 (leia Tabela 2.3 da esquerda para a direita). O exemplo

aplica-se a aplicacdes de malha aberta.

Aperte

Q2 Quick Menu.

L

Parametro 0-01 IdiomaPardmetro 0-01 Idioma

Programe o idioma.

Pardmetro 1-20 Poténcia do Motor [kW]

Programe a poténcia
conforme a plaqueta de
identificacdo do motor.

Parametro 1-22 Tens@o do Motor

Programe a tensao conforme
a plaqueta de identificagao.

Pardmetro 1-23 Freqliéncia do Motor

Programe a frequéncia
conforme a plaqueta de
identificacéo.

Pardmetro 1-24 Corrente do Motor

Programe a corrente
conforme a plaqueta de
identificacéo.

Pardmetro 1-25 Velocidade nominal do motor

Programe a velocidade em
rpm conforme a plaqueta de
identificacéo.

Parametro 5-12 Terminal 27, Entrada Digital

Se o terminal padréo for [2]
Parada por inércia inversa é
possivel alterar essa
configuragao para [0] Sem
fungdo. Nao ha necessidade
de conexdo no terminal 27
para executar AMA.

Pardmetro 1-29 Adapta¢do Automdtica do
Motor (AMA)

Programe a AMA desejada. E
recomendavel ativar AMA
completa.

Pardmetro 3-02 Referéncia Minima

Programe a velocidade
minima do eixo do motor.

Pardmetro 3-03 Referéncia Mdxima

Programe a velocidade
maxima do eixo do motor.

Pardmetro 3-41 Tempo de Aceleragédo da
Rampa 1

Programe o tempo de
aceleracdo com referéncia a
velocidade do motor

sincrono, ns.

Pardmetro 3-42 Tempo de Desaceleragdo da
Rampa 1

Programe o tempo de
desaceleragdo com referéncia
a velocidade do motor

sincrono, ns.

18 Danfoss A/S © 08/2016 Todos os direitos reservados.
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Aperte

Pardmetro 3-13 Tipo de Referéncia

Programe o local a partir do
qual a referéncia deve J

funcionar.

Tabela 2.3 Procedimento de Configuracéao rapida

Outra maneira facil de colocacdo em funcionamento do
conversor de frequéncia é usando o Setup inteligente de
aplicacdo (SAS), que também pode ser encontrado
pressionando [Quick Menu]. Para configurar as aplicacdes
listadas, siga as instru¢des nas telas sucessivas.

A tecla [Info] pode ser usada em todo o SAS para obter
Informagbes de ajuda para vérias selecbes, configuracbes e
mensagens. As trés aplicacdes a seguir estdo incluidas:

. Freio mecanico.

. Transportador.
. Bomba/ventilador.

Os seguintes quatro barramentos de campo podem ser
selecionados:
. PROFIBUS.

. PROFINET.
. DeviceNet.

. EtherNet/IP.

AVISO!

O conversor de frequéncia ignora as condic¢oes de
partida quando SAS estiver ativo.

AVISO!

O Smart Setup funciona automaticamente na primeira
energizacao do conversor de frequéncia ou apés um
reset para a configuracao de fabrica. Se nenhuma acao
for tomada, a tela do SAS desaparece automaticamente
apods 10 minutos.

2.1.8 Modo Menu Principal

Pressione [Main Menu] para entrar no modo Menu
Principal. A leitura mostrada em llustracdo 2.14 é exibida
no display.

As secdes intermediaria e inferior do display mostram uma
lista de grupos do parametro que podem ser selecionados
alternando as teclas [4] e [V].

N
1107 RPM 3,84A 1(1)

Menu principal

130BP066.10

1-** Carga/Motor
2-** Freios

3 -** Referéncia / Rampas

llustragao 2.14 Modo Menu Principal

Cada parametro tem um nome e um numero, que
permanecem sem alteracdo, independentemente dos
modos de programacdo. No modo Menu Principal, os
parametros estdo divididos em grupos. O primeiro digito
do numero do parametro (da esquerda para a direita)
indica o nimero do grupo do parametro.

Todos os parametros podem ser alterados no Menu
Principal. No entanto, dependendo da escolha da
configuracdo, (pardmetro 1-00 Modo Configuragéo), alguns
parametros podem estar ocultos. Por exemplo, a malha
aberta oculta todos os parametros do PID e outras op¢des
ativadas tornam visiveis mais grupos do parametro.

2.1.9 Selecao de Parametro

No modo Menu Principal, os parametros estao divididos
em grupos. Selecione um grupo do pardmetro com as
teclas de navegacao.

Apods selecionar um grupo do parametro, selecione um
parametro por meio das teclas de navegacéo.

A secédo central do display mostra o nimero e o nome do
parametro e também o valor do parametro selecionado.

= o

740RPM 10,64A 101] ~

O

Programac.Basicas 0-0* =

3

0-01 Idioma m
[0] Inglés

llustracao 2.15 Selecao de Parametro
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2.1.10 Alteracdao de Dados S— 21 o2
~
PrgrmDepnd.dCarg 1- 6% §
O procedimento para alterar dados é o mesmo no modo ) ) 2
. L. . 1- 60 Carga em velocidade baixa —
Quick Menu e no modo Menu Principal. Pressione [OK] compensacao
para alterar o parametro selecionado. i
0
O procedimento para alteracdo de dados depende de o \ v
parametro selecionado representar um valor numérico de
dados ou um valor do texto. llustragao 2.18 Salvando um valor de dados
2.1.11 Alterando um Valor do Texto B .
2.1.13 Alteracao dos Valores Numéricos de
. , Dados Infinitamente Variaveis
Se o parametro selecionado for um valor do texto, altere o
valor de texto com as teclas [4] []. . ) o o
Posicione o cursor sobre o valor a ser salvo e pressione Se o parametro selecionado exibir um valor numérico de
[OK] dados, selecione um digito com [«] [>].
= o
740RPM 10,64 A 1y o
Programac.Bésicas 0-0* § —
I} = 0
T — 2 =3= FFHA 1=2.9A L%
Ajustes=s da Fart 1-7= E
1-71 Atraso da Fartida =
[0] Inglés 2
oo[E]=
llustracdo 2.16 Alterando um Valor do Texto - 1
2.1.12 Alterando um valor de dados
llustracao 2.19 Selecionando um digito
Se o parametro selecionado exibe um valor numérico de
dados, altere o valor dos dados selecionados por meio das
teclas de navegacao [«] [*] e das teclas de navegacéo [A] Altere o digito selecionado infinitamente varidvel com [4]
[v]. Pressione as teclas [«] [*] para movimentar o cursor [v].
horizontalmente. O cursor indica o digito selecionado. Posicione o cursor no
digito a ser salvo e pressione [OK].
o~ o
113 RPM 1,78 A M =
e} = o
1-6* g 957RPM 11.58A 1(1) N
=1 ) N IS
1-60 Carga em velocidade baixa 2 7 %
compensagao 1-71 High starting torque time =
180%
0ls
[ v : =

- llustracao 2.20 Economizando
llustracdo 2.17 Alterando um valor de dados ¢

Pressione as teclas [4] [Y] para alterar o valor dos dados. 2.1.14 Valor, passo a passo

[A] aumenta o valor dos dados e [Y] diminui o valor dos
dados. Posicione o cursor sobre o valor a ser salvo e
pressione [OK].

Determinados parametros podem ser mudados passo a
passo. Isto se aplica a:
. Parametro 1-20 Poténcia do Motor [kW].

. Pardmetro 1-22 Tensdo do Motor.
. Pardmetro 1-23 Freqliéncia do Motor.

Os parametros sdo alterados tanto como um grupo de
valores de dados numéricos quanto como valores
numéricos de dados infinitamente varidveis.
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2.1.15 Leitura e Programacao de
Parametros Indexados

Os parametros sdo indexados quando colocados em uma
pilha rolante.

Parametro 15-30 Registro de Falhas: Cédigo da Falha a
parametro 15-32 LogAlarme:Tempo contém um registro de
falhas que pode ser lido. Selecione um parametro,
pressione [OK] e utilize as teclas [4] [¥] para rolar pelo
registro de valores.

Por exemplo, pardmetro 3-10 Referéncia Predefinida é
alterado da seguinte maneira:
1. Selecione o parametro, pressione [OK] e pressione
[A] [¥] para rolar pelos valores indexados.

2. Para alterar o valor do parametro, selecione o
valor indexado e pressione a tecla [OK].

3. Altere o valor pressionando [A] [V].
4. Pressione [OK] para aceitar a nova configuracéo.
5. Pressione [Cancel] para abortar. Pressione [Back]

para sair do parametro.

2.1.16 Como programar no painel de
controle local numérico

As instrugdes seguintes sdo validas para o LCP numérico
(LCP 101).
O painel de controle esta dividido em quatro grupos
funcionais:

1. Display numérico.

2. Teclas de menu e luzes indicadoras - para alterar
parametros e alternar entre fun¢des de display.

3. Teclas de navegacéo e luzes indicadoras.
4. Teclas de operacdo e luzes indicadoras.

Linha de display
Mensagens de status mostrando icones e valores
numéricos.

Luzes indicadoras
. LED Verde/Aceso: Indica se a secdo de controle
estd funcionando.

. LED Amarelo/Adverténcia: Indica que ha uma
adverténcia.

o LED Vermelho piscando/Alarme: Indica que hd um
alarme.

Teclas do LCP
[Menu]

Selecione um dos seguintes modos:
. Status.

. Configuracgao rapida.

. Menu principal.

=4
5
<
o
o
m
‘ ——‘ ‘—— ——‘ Setup
1 /|
a) |
— — —
Status Quick Main
2 Menu Setup Menu
’ 7
Warn.
Alarm
C 1 C 1
4 ‘

llustracao 2.21 Teclas do LCP

Modo status

O modo Status mostra o status do conversor de frequéncia
ou do motor.

Se ocorrer um alarme, o NLCP alterna automaticamente
para o modo status.

Varios alarmes podem ser mostrados.

AVISO!

A copia de parametros nao é possivel com o painel de
controle local numérico LCP 101.

rpm

)/_\ L4 Setup 1

llustragao 2.22 Modo Status

130BP077.10
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130BP078.10

Setup 1

A7

llustracdo 2.23 Alarme

Menu Principal/Configuracao Rapida

Sdo usados para programar todos os parametros ou
somente os parametros do Quick Menu (ver também a
descricdo do LCP 102 em capétulo 2.1 Painéis de Controle
Local Grdfico e Numérico).

Quando o valor piscar, pressione [A] [¥Y] para alterar valores
do parametro.

1. Pressione [Main Menu] para selecionar Menu
Principal.
2. Selecione o grupo do parametro [xx-__] e

pressione [OK].

3. Selecione o parametro [__-xx] e pressione [OK].

4, Se o parametro referir-se a um parametro de
matriz, selecione o nimero da matriz e pressione
[OK].

5. Selecione o valor de dados desejado e pressione
[OK].

Os parametros com opg¢oes funcionais exibem valores
como [1], [2] etc. Para obter uma descricdo das diferentes
opgoes, ver a descricdo do parametro individual em
capétulo 3 Descricdes de Pardmetros.

[Back]

Usada para retroceder.

[a] [v] sdo utilizadas para navegar entre os comandos e
dentro dos parametros.

P2-03 ..

130BP079.10

-
Status Quick Main
Menu Setup Menu

llustragdo 2.24 Menu Principal/Configuracdo Réapida

2.1.17 Teclas do LCP

As teclas de controle local encontram-se na parte inferior
do LCP.

L1 L1 L1

llustragao 2.25 Teclas do LCP

130BP046.10

[Hand on]

Permite controlar o conversor de frequéncia por intermédio
do LCP. [Hand On] também da partida no motor e agora é
possivel digitar os dados da velocidade do motor por meio
das teclas de navegacéo. A tecla pode ser selecionada
como [1] Ativado ou [0] Desabilitado via

pardmetro 0-40 Tecla [Hand on] (Manual ligado) do LCP.

Os sinais de parada externos ativados por sinais de
controle ou fieldbus ignoram um comando de partida
executado via LCP.

Os sinais de controle a seguir ainda estdo ativos quando
[Hand On] for ativado:
. [Hand On] (Manual Ligado) - [Off] (Desligado) -
[Auto On] (Automético Ligado).

. Reset.
. Parada por inércia inversa.
. Reversao.

. Selecdo de setup Isb - Selecdo de setup msb.
. Comando Parar a partir da comunicagao serial.
. Parada réapida.
. Freio CC.

[Off]

Para o motor conectado. A tecla pode ser selecionada
como [1] Ativado ou [0] Desabilitado via

pardmetro 0-41 Tecla [Off] do LCP.

Se ndo for selecionada nenhuma funcao de parada externa
e a tecla [Off] estiver inativa, 0 motor pode ser parado
desligando a tenséo.

[Auto On]

Permite controle do conversor de frequéncia por meio dos
terminais de controle e/ou da comunicagdo serial. Quando
um sinal de partida for aplicado aos terminais de controle
e/ou ao barramento, o conversor de frequéncia dara
partida. A tecla pode ser selecionada como [1] Ativado ou
[0] Desabilitado via pardmetro 0-42 Tecla [Auto on] (Automdt.
ligado) do LCP.
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AVISO!

Um sinal HAND-OFF-AUTO ativado através das entradas
digitais tem prioridade mais alta que as teclas de
controle [Hand on] e [Auto onl].

[Reset]

E usada para reinicializacdo do conversor de frequéncia
apos um alarme (desarme). Pode ser selecionado como [1]
Ativado ou [0] Desabilitado via pardmetro 0-43 Tecla [Reset]
do LCP.

2.1.18 Inicializagcao para as Configuracdes
Padrao

Inicialize o conversor de frequéncia para as configuracbes
padrdo de duas maneiras.

Inicializacdo recomendada (via pardmetro 14-22 Modo
Operacao)
1. Selecione pardmetro 14-22 Modo Operagéo.

2 Pressione [OK].

3 Selecione [2] inicializagéo.
4. Pressione [OK].
5

Desconecte a alimentacdo de rede elétrica e
aguarde até o display desligar.

6. Conecte a alimentacao de rede elétrica
novamente. O conversor de frequéncia agora esta
reinicializado.

Pardmetro 14-22 Modo Operagdo inicializa tudo, exceto:
. Pardmetro 14-50 Filtro de RFI.

. Parametro 8-30 Protocolo.

. Parametro 8-31 Endereco.

. Pardmetro 8-32 Baud Rate da Porta do FC.
. Pardmetro 8-35 Atraso Minimo de Resposta.
. Pardmetro 8-36 Atraso Mdx de Resposta.

. Parametro 8-37 Atraso Mdx Inter-Caractere.

. Pardametro 15-00 Horas de funcionamento a
pardmetro 15-05 Sobretensoes.

. Pardmetro 15-20 Registro do Histdrico: Evento a
pardametro 15-22 Registro do Histérico: Tempo.

. Pardmetro 15-30 Registro de Falhas: Cédigo da
Falha a parametro 15-32 LogAlarme:Tempo.

Inicializacdo manual
1. Desconecte da rede elétrica e aguarde até que o
display apague.

2. 2a Pressione [Status] - [Main Menu] - [OK]
simultaneamente durante a energizacdo

do LCP 102, display grafico.

2b Pressione [Menu] - [OK] durante
energizacdo do LCP 101, display

numeérico.
3. Solte as teclas, apds 5 s.
4, O conversor de frequéncia agora esta
programado, de acordo com as configuragbes

padréo.

Este procedimento inicializa tudo, exceto:
. Parametro 15-00 Horas de funcionamento.

. Pardmetro 15-03 Energizagbes.
. Parametro 15-04 Superaquecimentos.
. Pardametro 15-05 Sobretensées.

AVISO!

Uma inicializacdo manual também reinicializa a
comunicacao serial, as configuracoes do filtro de RFI
(pardmetro 14-50 Filtro de RFI) e as configura¢des do
registro de falhas.

MG33MM28
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3 Descricoes de Parametros

3.1 Pardmetros 0-° operagdo/Display

R . . . . Option: Funcao:
Parametros relacionados as fun¢des fundamentais do . —

conversor de frequéncia, funcdo das teclas do LCP e [49] | Russian Parte do pacote de idiomas 3
configuracao do display do LCP. [50] | Thai Parte do pacote de idiomas 2
~ s . 51] | Bahasa Parte do pacote de idiomas 2

3.1.1 0-0* Configuragdes Basicas B , P

Indonesia
[52] | Hrvatski Parte do pacote de idiomas 3
0-01 Idioma

Option: Funcao: 0-02 Unidade da Veloc. do Motor

Define o idioma do display. O conversor de Option: Funcio:
frequéncia é entregue com quatro pacotes ’AIV!EI.E

de idiomas diferentes. Inglés e Alemao _ ; X .
Néo é possivel ajustar este parametro

estdo incluidos em todos os pacotes. O X )
enquanto o motor estiver em funcionamento.

Inglés ndo pode ser eliminado ou alterado.

[0] * | English Parte dos pacotes de idiomas 1 - 4 As informagdes mostradas no display dependem das
[1] | Deutsch Parte dos pacotes de idiomas 1 - 4 programacoes feitas em pardmetro 0-02 Unidade da
2] | Francais Parte do pacote de idiomas 1 Veloc. do Motor e pardmetro 0-03 Definicées Regionais.
As configuragoes padrdo de pardmetro 0-02 Unidade
(3] |Dansk Parte do pacote de idiomas 1 da Veloc. do Motor e pardmetro 0-03 Definicbes
- — Regionais dependem da regido do mundo em que o
[4] | Spanish Parte do pacote de idiomas 1

conversor de frequéncia é fornecido.

[5] | ltaliano Parte do pacote de idiomas 1 / VISO.

Alterar a unidade de velocidade de motor

[6] |Svenska Parte do pacote de idiomas 1
reinicializa determinados parametros para seu
[7]1 | Nederlands Parte do pacote de idiomas 1 valor inicial. Selecione a unidade de
velocidade de motor antes de alterar outros
[10] | Chinese Parte do pacote de idiomas 2 parametros.
[20] | Suomi Parte do pacote de idiomas 1
[0] | RPM | Selecione para mostrar as varidveis da velocidade do
(22] | English US Parte do pacote de idiomas 4 motor e os parametros usando a velocidade do motor
[27] | Greek Parte do pacote de idiomas 4 (rom).
[1] *| Hz | Selecione para mostrar as varidveis da velocidade do
[28] | Bras.port Parte do pacote de idiomas 4 motor e os parametros usando a frequéncia de saida
[36] | Slovenian Parte do pacote de idiomas 3 iz
[39] | Korean Parte do pacote de idiomas 2
[40] [Japanese Parte do pacote de idiomas 2 Option: Funcao:
[41] | Turkish Parte do pacote de idiomas 4 m
[42] | Trad.Chinese Parte do pacote de idiomas 2 Nao é possivel ajustar este parametro
enquanto o motor estiver em funcio-
[43] | Bulgarian Parte do pacote de idiomas 3 TETERE.
[44] | Srpski Parte do pacote de idiomas 3
[45] | Romanian Parte do pacote de idiomas 3 [0] |Interna- [ Ativar o pardmetro 1-20 Poténcia do Motor [kW]
* cional para a configuracdo da poténcia do motor em
[46] | Magyar Parte do pacote de idiomas 3 kW e programa o valor padrdo do
pardmetro 1-23 Freqliéncia do Motor para [50 Hz].
[47] | Czech Parte do pacote de idiomas 3
[11 [US Ativar o pardmetro 1-20 Poténcia do Motor [kW]
[48] | Polski Parte do pacote de idiomas 4 para ajustar a poténcia do motor em HP e define
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0-03 Definicoes Regionais

Option: Funcao:

o valor padréo do pardmetro 1-23 Freqtiéncia do
Motor para 60 Hz.

0-04 Estado Operacion. na Energiz.(Manual)

Option: Funcao:

Selecione o modo de operagao na
reconexao do conversor de frequéncia a
tensao de rede apds desligar em modo
Manual.

[0] | Retomar Reiniciar o conversor de frequéncia
mantendo as configuragdes de partida/
parada (aplicadas por [Hand On/Off])
selecionadas antes de desligar o conversor

de frequéncia.

[1] * [ Parad
forcd,ref=ant.

Reiniciar o conversor de frequéncia com
uma referéncia local salva apds a tensao
de rede religar e apés pressionar [Hand
On].

[2] |Parada
forcada,ref=0

0-09 Monitor de Performance

Range: Funcao:
0 %* | [0-100 % |

Reinicializa a referéncia local em 0, ao
reiniciar o conversor de frequéncia.

3.1.2 0-1* Operacdes Setup

Definir e controlar as configuracdes de parametros
individuais.

O conversor de frequéncia tem quatro configura¢des de
parametros que podem ser programadas independen-
temente umas das outras. Isto torna o conversor de
frequéncia muito flexivel e capaz de resolver problemas de
funcionalidade de controle avancada, frequentemente
economizando no custo de equipamentos de controle
externo. As configuragbes de parametro podem ser usadas
para programar o conversor de frequéncia para operar de
acordo com um esquema de controle em um setup (por
exemplo, motor 1 para movimento horizontal) e outro
esquema de controle em outro setup (por exemplo, motor
2 para movimento vertical). Alternativamente, as configu-
racdes de parametro podem ser usadas por um fabricante
de equipamentos OEM para programar de forma idéntica
todos os conversores de frequéncia instalados na fabrica
para tipos de maquinas diferentes dentro de uma faixa,
para terem os mesmos parametros. Durante producao/
colocagdo em funcionamento, basta selecionar um setup
especifico dependendo de qual maquina o conversor de
frequéncia estiver instalado.

A configuracgdo ativa (ou seja, 0 setup em que o conversor
de frequéncia esta operando atualmente) pode ser
selecionada em pardmetro 0-10 Setup Ativo e mostrada no
LCP. Utilizando o setup multiplo, é possivel alternar entre

setups com o conversor de frequéncia funcionando ou ele
pode ser parado através da entrada digital ou de
comandos de comunicacdo serial. Se for necessario alterar
os setups durante o funcionamento do conversor de
frequéncia, assegure que pardmetro 0-12 Este Set-up é
dependente de estd programado conforme necessario.
Utilizando parametro 0-11 Editar SetUp é possivel editar
pardmetros em qualquer dos setups enquanto continua a
operagao no conversor de frequéncia em sua configuracao
ativa, que pode ser um setup diferente do que estiver
sendo editado. Utilizando pardmetro 0-51 Cépia do Set-up é
possivel copiar programagao do parametro entre os setups
para ativar a colocacdo em funcionamento mais rapido se
tais configuracdes forem requeridas em setups diferentes.

0-10 Setup Ativo

Option: Funcéo:

Selecione o setup para controlar as fungdes do
conversor de frequéncia.

[0] |Setup de Nao pode ser alterado. Contém o Danfoss

fabrica conjunto de dados e pode ser usado como
fonte de dados ao retornar os demais setups a
um estado conhecido.

[1] * | Setup 1 [1] Setup 1 a [4] Setup 4 sdo os quatro setups
de parametro separados nos quais todos os
parametros podem ser programados.

[2] |Setup 2

[3] |Setup 3

[4] |Setup 4

[9] | Setup Selecdo de setup remota usando entradas

Multiplo digitais e a porta de comunicacdo serial. Este
setup utiliza as configuragdes de
parametro 0-12 Este Set-up é dependente de.
Pare o conversor de frequéncia antes de
efetuar alteragdes das fungées de malha
aberta e de malha fechada.

Utilize pardmetro 0-51 Cépia do Set-up para copiar um
setup em um ou em todos os demais setups. Pare o
conversor de frequéncia antes de alternar entre setups em
que os parametros marcados como ndo alterdvel durante a
operagdo tiverem valores diferentes. A fim de evitar progra-
macoes conflitantes do mesmo parametro, em dois setups
diferentes, vincule os setups utilizando o

pardmetro 0-12 Este Set-up é dependente de. Os parametros
ndo alterdveis durante a opera¢do sao marcados como
FALSE nas listas de parametros em capétulo 5 Listas de
Pardmetros.

0-11 Editar SetUp

Option: Funcao:

Selecione o setup a ser editado (ou
programado) durante a operagao; a
configuragao ativa ou um dos setups inativos.

MG33MM28
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0-11 Editar SetUp

0-12 Este Set-up é dependente de

Option: Funcao: Option: Funcao:
[0] | Setup de Néao pode ser editado, mas é util como fonte Para possibilitar alteragoes isentas de
fabrica de dados, caso se deseje retornar os demais conflitos de um setup no outro durante a
setups para uma configuracdo conhecida. operacao, vincule setups que contenham
[1] * | Setup 1 [1] Setup 1 a [4] Setup 4 podem ser editados FEUEEEE €U R S e
. . . durante a operagdo. O vinculo garante a
livremente durante a operacdo, independen-
x . sincronizagao dos valores de parametro
temente da configuragao ativa.
ndo alterdveis durante a operag@o ao passar
[2] | Setup 2 de um setup para outro durante a
[38] [Setup 3 operacao. Os parametros ndo alterdveis
[4] |Setup 4 durante a operagdo podem ser identificados
[9] | Ativar Set- | Pode também ser editado durante a operagéo. pelo rétulo FALSE nas listas de parametros
-up Edite o setup selecionado a partir de diversas em capétulo 5 Listas de Parametros.
fon{es: LCP, FC, RS485, FC, USB ou até cinco Pardmetro 0-12 Este Set-up é dependente de
loais ez elhbus. é utilizado por [9] Setup mdltiplo em
ardmetro 0-10 Setup Ativo. O set
Set-up P up Ativ up

P 0-11 GIS

P 0-11 [} [s] (0]

PO-11

=)

Fieldbus do PLC

P 0-11

130BA199.10

llustracao 3.1 Editar Setup

multiplo é utilizado para mudar de um
setup para outro durante a operagdo (ou
seja, enquanto o motor esta funcionando).
Exemplo:

Utilize setup multiplo para alternar do
setup 1 para o setup 2 enquanto o motor
estiver em funcionamento. Programe
primeiro o setup 1 e, em seguida, garanta
que o setup 1 e o setup 2 estao sincro-
nizados (ou vinculados). A sincronizacao
pode ser executada de duas maneiras:

1. Altere o setup de edicdo para [2] Setup 2
em pardmetro 0-11 Editar SetUp e programe
pardmetro 0-12 Este Set-up é dependente de
para [1] Setup 1. Isso inicia o processo de
vinculagao (sincronizacéo).

130BP075.10

llustragao 3.2 Setup 1

OR

2. Estando ainda no setup 1, copie setup 1
no setup 2. Em seguida, programe
pardmetro 0-12 Este Set-up é dependente de
para [2] Setup 2. Isso inicia o processo de
vinculagao.

26
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0-12 Este Set-up é dependente de

0-14 Leitura: Editar Setups/ Canal

Option: Funcao: Range: Funcao:
3 0*| [-2147483648 - | Veja a configuragao do
§ 2147483647 ] parametro 0-11 Editar SetUp para cada um
g dos quatro canais de comunicacao
diferentes. Quando o numero é exibido
como hexadecimal, como é no LCP, cada
L ndmero representa um canal.
llustracdo 3.3 Setup 2 Os ntimeros de 1-4 representam um
numero de setup; F significa configuracao
de fabrica; e A significa configuracéo ativa.
Ao concluir, pardmetro 0-13 Leitura: Setups Os canais sao, da direita para a esquerda:
Conectados exibe {1,2} para indicar que LCP, bus do FC, USB, HPFB1-5.
todos os parametros ndo alterdveis durante Exemplo: O nimero AAAAAA21h significa o
a operagdo sao agora 0s mesmos no setup seguinte:
1 e no setup 2. Se houver alteracées em . O conversor de frequéncia recebeu
um parametro ndo alterdvel durante a 0 setup 2 por meio de um canal
operagdo, por exemplo, de fieldbus. Essa selecao é refletida
pardametro 1-30 Resisténcia do Estator (Rs), em pardmetro 0-11 Editar SetUp.
no setup 2, o setup 1 também ¢é alterado
automaticamente. Desse modo, torna-se ¢ Um usurio selecionou setup 1 por
possivel alternar entre o setup 1 e o setup meio do LCP.
2, durante a operacao. . Todos os outros canais sao usando
[0] * | Ndo conectado o configuragao ativa.
[1] | Setup 1
[2] | Setup 2
31 |Setup 3 Range: Funcao:
4] |Setup 4 0* [ [0 - 255 ]| Possibilita ler a configuragao ativa, também
quando [9] Setup multiplo estiver selecionado em
Matriz [5]
Range:  Funcao: 3.1.3 0-2* Display do LCP
0*| [O- Veja uma lista de todos os setups vinculados por
255 ] parametro 0-12 Este Set-up é dependente de. O Defina as variaveis mostradas no LCP.
parametro tem um indice para cada setup de
parametro. O valor para cada indice representa os
setups que estdo vinculados a esse setup de . VISO
parametro. Para obter informacdes sobre como escrever textos do
display, consulte:
:)nd'ce ;:;Ior no LCP . Pardmetro 0-37 Texto de Display 1.
1 .21 . Pardametro 0-38 Texto de Display 2.
2 {1,2} . Pardmetro 0-39 Texto de Display 3.
3 {3}
4 4}
Tabela 3.1 Exemplo de link de setup Option: Funcao:
Selecionar uma variavel da linha 1
do display, lado esquerdo.
[0] Nenhum Néo foi selecionado nenhum valor
de display.
[9] Monitor de
Performance
[15] Readout: actual
setup
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0-20 Linha do Display 1.1 Pequeno 0-20 Linha do Display 1.1 Pequeno

Option: Funcao: Option: Funcao:

[37] Texto de Display 1 [1613] | FreqUéncia Frequéncia do motor, ou seja, a

[38] Texto de Display 2 frequéncia de saida do conversor de
[39] |Texto de Display 3 frequéncia em Hz.

[748] | PCD Feed Forward [1614] | Corrente do motor | Corrente de fase do motor, medida
[953] | Warning Word do como valor eficaz.

Profibus — —_— :

- [1615] | Frequéncia [%] Frequéncia do motor, ou seja, a
[1005] | Leitura do . ,
frequéncia de saida do conversor de
Contador de Erros .
frequéncia em porcentagem.
d Transm
[1006] | Leitura do [1616] | Torque [Nm] Torque real do motor em Nm.
Contador de Erros [1617] | Velocidade [RPM] | Velocidade em RPM (rotagbes por
d Recepg minuto), ou seja, a velocidade do
[1007] | Leitura do eixo do motor em malha fechada.
Contador de Bus
off [1618] [ Térmico Calculado | Carga térmica no motor, calculada
5 do Motor pela fungao ETR.
[1013] | Parametro de
Adverténcia [1619] | Temperatura Sensor
[1230] | Parametro de KTY
Adverténcia [1620] | Angulo do Motor
[1472] | Alarm Word do VLT [1621] | Reset alta torque
[1473] | Warning Word do [%]
VLT [1622] | Torque [%)] Carga do motor atual, como uma
[1474] | Leg. Ext. Status porcentagem do torque nominal do
Word motor.
[1501] | Horas em Funcio- [1623] | Motor Shaft Power
namento kW]
[1502] | Medidor de kWh [1624] | Calibrated Stator
[1580] | Horas de funcio- Resistance
namento do [1625] | Torque [Nm] Alto
ventilador [1630] | Tensdo de Conexdo | Tensdo do barramento CC no
[1600] [ Control Word Control word atual. cC conversor de frequéncia.
[1601] | Referéncia Referéncia total (soma de digital/ [1631] | System Temp.

[Unidade] analégica/predefinida/barramento/ [1632] | Energia de Poténcia de frenagem atual
congelar referéncia/catch-up e Frenagem /s transferida para um resistor do freio
reducdo de velocidade) na unidade externo.
selecionada. Informada como um valor

[1602] | Referéncia % Referéncia total (soma de digital/ instantaneo.
analégica/predefinida/barramento/ [1633] | Energia de Poténcia de frenagem transferida
congelar referéncia/catch-up e Frenagem /2 min | para um resistor do freio externo. A
reducao de velocidade) em poténcia média é calculada
porcentagem. continuamente para os Gltimos 120

[1603] | Est. Status word atual. %

[1605] | Valor Real Principal | Valor real em percentual. [1634] | Temp. do Temperatura atual do dissipador de

9] Dissipador de Calor | calor do conversor de frequéncia. O

[1606] | Actual Position limite de desativagéo é 95 %5 °C; a

[1609] | Leit.Personalz. reativacdo ocorre a 70 =5 °C.

[1610] | Poténcia [kW] Energia real consumida pelo motor, [1635] | Térmico do Inversor | Porcentagem da carga dos
em kW. inversores.

[1611] [ Poténcia [hp] Poténcia real consumida pelo motor [1636] | Corrente Nom.do Corrente nominal do conversor de
em HP. Inversor frequéncia.

[1612] | Tensdo do motor Tensao entregue ao motor.
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0-20 Linha do Display 1.1 Pequeno 0-20 Linha do Display 1.1 Pequeno

Option: Funcao: Option: Funcao:
[1637] | Corrente Max.do Corrente méaxima do conversor de [1668] | Entr. Freq. #33 [Hz] | Valor real da frequéncia aplicada no
Inversor frequéncia. terminal 33, como uma entrada de
[1638] [ Estado do SLC Estado do evento executado pelo il
controle. [1669] | Saida de Pulso #27 | Valor real de impulsos aplicados no
[1639] [ Temp.do Control Temperatura do cartdo de controle. (Hz] terminal 27, no modo de saida
digital.
Card
[1645] [ Motor Phase U [1670] | Saida de Pulso #29 | Valor real de impulsos aplicados no
Current [Hz] terminal 29, no modo de saida
[1646] | Motor Phase V digital.
Current [1671] | Saida do Relé [bin]
(16471 | Motor Phase W [1672] | Contador A Dependente da aplicacéo (por
Current exemplo, controle de SLC).
[1648] | Speed Ref. After —
Ramp [RPM] [1673] | Contador B Depen?ente da Iapgcagig (por
, t .
[1650] | Referéncia Externa | Soma das referéncias externas como exemplo, controle de )
uma porcentagem, ou seja, a soma [1674] | Contador Parada Exibe o valor real do contador.
de analdgico/pulso/bus. Prec.
[1651] | Referéncia de Pulso | Frequéncia em Hz conectada as (1675] | Entr. Analégica Valor real nAa e.ntrada X30/11, ou
entradas digitais (18, 19 ou 32, 33). X30/11 como referéncia ou como valor de
protecdo.
[1652] | Feedback [Unidade] | Valor de referéncia das entradas
L [1676] | Entr. Analdgica Valor real na entrada X30/12, ou
digitais programadas.
X30/12 como referéncia ou como valor de
[1653] | Referéncia do protecao.
DigiPot
[1657] | Feedback [RPM] [1677] | Saida Analdgica Valor real na saida X30/8, em mA.
_— ; — X30/8 [mA] Utilize o pardmetro 6-60 Terminal
[1660] | Entrada digital Os estados de sinal dos 6 terminais i .
. ) X30/8 Saida para selecionar o valor a
digitais (18, 19, 27, 29, 32 e 33). Ha i
. . ser exibido.
16 bits no total, mas somente 6 sdo
usados. A entrada 18 corresponde a [1678] | Saida Anal. X45/1
extrema esquerda dos bits usados. [mA]
Sinal baixo = 0; Sinal alto = 1. [1679] | Saida Analégica
X45/3 [mA
[1661] | Definicao do Configuracdo do terminal de /3 [mA] . -
Terminal 53 entrada 54. Corrente = 0; Tenso = [1680] [ CTW 1 do Fieldbus | Control word (CTW) recebida do
1 Mestre da rede.
] | Eimes o) Foe e ||V (ee e i) 55, G [1682] [ REF 1 do Fieldbus | Valor de referéncia principal enviado
N < com a control word do mestre da
53 referéncia ou valor de protecao.
rede.
[1663] | Definicao do Configuracéo do terminal de - -
Terminal 54 entrada 54. Corrente = 0; Tenso = [1684] | StatusWord do Status word estendida do opcional
1 Opcional d de comunicagao do fieldbus.
Comunicagdo
[1664] | Entrada Analégica Valor real na entrada 54, como [1685] | CTW 1 da Porta Control word (CTW) recebida do
54 referéncia ou valor de protecéo. Serial Mestre da rede.
[1665] | Saida Analdgica 42 | Valor real na saida 42, em mA. [1686] | REF 1 da Porta Status word (STW) enviada ao
[mA] Utilize o pardmetro 6-50 Terminal 42 Serial Mestre da rede.
Saida para selecionar o valor a ser
exibido. [1687] | Bus Readout Alarm/
Warning
[1666] | Saida Digital [bin] Vélc.)r .blnano de todas as saidas [1689] | Configurable
eleEts Alarm/Warning
[1667] | Entr. Freq. #29 [Hz] | Valor real da frequéncia aplicada no Word
terminal 29, como uma entrada de [1690] [ Alarm Word Um ou mais alarmes em um cédigo
impulso. hex.
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0-20 Linha do Display 1.1 Pequeno 0-20 Linha do Display 1.1 Pequeno

Option: Funcao: Option: Funcao:
[1691] | Alarm Word 2 Um ou mais alarmes em um cédigo [3408] [ PCD 8 Gravar no
hex. MCO
[1692] | Warning Word Uma ou mais adverténcias em um [3409] | PCD 9 Gravar no
coédigo hex. MCO
[3410] [ PCD 10 Gravar no
[1693] | Warning Word 2 Uma ou mais adverténcias em um MCO
codigo hex. (34211 | PCD 1 Ler do MCO
[1694] [ Status Word Uma ou mais condicdes de status [3422] [ PCD 2 Ler do MCO
Estendida em um cddigo hex. [3423] | PCD 3 Ler do MCO
[1836] | Entrada analdgica [3424] | PCD 4 Ler do MCO
X48/2 [mA] [3425] [ PCD 5 Ler do MCO
[1837] | EntradaTemp X48/4 [3426] [ PCD 6 Ler do MCO
[1838] | EntradaTemp X48/7 [3427] [ PCD 7 Ler do MCO
[1839] | EntradaTemp [3428] [ PCD 8 Ler do MCO
X48/10 [3429] | PCD 9 Ler do MCO
[1843] | Saida Analdgica [3430] | PCD 10 Ler do
X49/7 mco
[1844] | Saida Analdgica [3440] | Entrads Digtais
X49/9 [3441] | Saidas Digitais
[1845] | Saida Analégica [3450] | Posicdo Real
X49/11 [3451] | Posicao
[1860] [ Digital Input 2 Comandada
[1870] | Mains Voltage [3452] | Posicao Atual
[1871] [ Mains Frequency Mestre
[1872] | Mains Imbalance [3453] | Posi¢ Indice Escravo
[1875] | Rectifier DC Volt. [3454] | Posicéo indice
[1890] | Process PID Error Mestre
[1891] | PID de processo [3455] [ Posicao da Curva
Saida [3456] | Erro Rastr.
[1892] | Process PID [3457] | Erro de
Clamped Output Sincronismo
[1893] | Process PID Gain [3458] | Veloc Real
Scaled Output [3459] | Veloc Real do
[3019] | Wobble Delta Freq. Mestre
Scaled [3460] | Status
[3110] | Status Word-Bypass doSincronismo
[3111] | Bypass Horas [3461] | Status Eixo
Funcion [3462] | Status Programa
[3401] [ PCD 1 Gravar no [3464] [ MCO 302 Status
MCO [3465] | MCO 302 Controle
[3402] | PCD 2 Gravar no [3466] | SPI Error Counter
MCO [3470] | Alarm Word MCO 1
[3403] | PCD 3 Gravar no [3471] | Alarm Word MCO 2
mco [4235] | 5-CRC Value
[3404] | PCD 4 Gravar no [4282] | Safe Control Word
Mco [4283] | Safe Status Word
[3405] | PCD 5 Gravar no [4285] | Active Safe Func.
Mco [4286] | Safe Option Info
[3406] | PCD 6 Gravar no [9913] | Tempo ocioso
Mco [9914] [ Req. paramdb na
[3407] [ PCD 7 Gravar no fila
Mco [9917] | tCon1 time
[9918] | tCon2 time
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0-20 Linha do Display 1.1 Pequeno

Option: Funcao:
[9919] [ Time Optimize
Measure
[9920] [ Fan Ctrl deltaT
[9921] | Fan Ctrl Tmean
[9922] | Fan Ctrl NTC Cmd
[9923] | Fan Ctrl i-term
[9924] | Rectifier Current
[9952] | PC Debug 0
[9953] | PC Debug 1
[9954] | PC Debug 2
[9961] | FPC Debug 0
[9962] | FPC Debug 1
[9963] | FPC Debug 2
[9964] | FPC Debug 3
[9965] | FPC Debug 4

0-21 Linha de Display 1,2 Pequeno

Selecionar uma varidvel na linha 1 do display, posicdo central. As

opgdes sdo as mesmas que para pardmetro 0-20 Linha do Display

1.1 Pequeno.

0-22 Linha de

Display 1,3 Pequeno

3.1.4 0-3* Leitura Personalizada do LCP

E possivel particularizar os elementos do display para

diversas finalidades:

. Leitura personalizada. Valor proporcional a
velocidade (linear, ao quadrado ou ao cubo,
dependendo da unidade de selecionada em
parametro 0-30 Unidade de Leitura Personalizada).

. Texto do display. String de texto armazenada em

um parametro.

Leitura personalizada

O valor calculado a ser mostrado baseia-se nas configu-

racoes em:

. Parametro 0-30 Unidade de Leitura Personalizada.

. Parametro 0-31 Valor Min Leitura Personalizada

(somente linear).

. Parametro 0-32 Valor Mdx Leitura Personalizada.

. Pardmetro 4-13 Lim. Superior da Veloc. do Motor

[RPM].

. Pardmetro 4-14 Lim. Superior da Veloc do Motor

[Hz].

. Velocidade real.

Selecionar uma varidvel na linha 1 do display, lado direito. As Leitura Personalizada (Valor) I
- . . . P 16-09 il
opgdes sdo as mesmas que para pardmetro 0-20 Linha do Display Unidade da Leitura E
1.1 Pequeno. Personalizada P 0-30 2
Valor max o
. " P0-32
0-23 Linha de Display 2 Grande N
f
Selecione uma variavel na linha 2 do display. As opcdes sdo as _6?,626
(o)
mesmas que as listadas no pardmetro 0-20 Linha do Display 1.1 o N 5,,3
N\ &
Pequeno. &6@3‘ &S &
\5?p ’b&/b 0)@
. . O W / Q
0-24 Linha de Display 3 Grande & o>°@
Valor min 1 \){\\ &
Selecione uma variavel para exibir na na linha 3. Somente unidades &
Lineares N Velocidade do M
'elocidade do Mot
P0-31
0-25 Meu Menu Pessoal 0 Limite Superior da
Velocidade do Motor
Range: Funcéo: P4-13 (RPM)
P 4-14 (HZ)
Size [0 - Defina até 50 parametros para aparecer em llustracéo 3.4 Leitura Personalizada
related* [9999 ] | Q7 Menu Pessoal, acessivel por meio da tecla
[Quick Menu] no LCP. Os parametros sao
exibidos em Q7 Menu Pessoal, na ordem em N . . . .
Q 4 P A relacdo dependera do tipo de unidade de medida
ue estao programados nesse parametro de . A . .
4 o p < i selecionada no pardmetro 0-30 Unidade de Leitura Persona-
matriz. Elimine parametros configurando o i .
izada:
valor para ‘0000
Por exemplo, isso pode ser usado para
permitir acesso simples e rapido a apenas um
ou até 50 parametros que precisarem ser
alterados regularmente (por exemplo, por
motivos de manutencao da fabrica) ou por
um OEM para ativar a colocacao em funcio-
namento simples do equipamento.
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Tipo de unidade Relagdo de velocidade
Adimensional Option: Funcao:
Velocidade [120] [ GPM
Vazédo, volume [1211] galdo/s
Vazao, massa Linear [122] | galao/min
Velocidade [123] | galdao/h
Comprimento [124] | CFM
Temperatura [125] [ pé cubico/s

Pressdo Quadrética [126] | pé cibico/min

Poténcia Cubica [127] | pé cabico/h

[130] | Ib/s
Tabela 3.2 Relacoes de velocidade de diferentes tipos de [131] | Ib/min
unidade [132] | Ib/h

[140] | pés/s

0-30 Unid p/ param def p/ usuario [141] | pés/min

Option: Funcao: [145] | pé
E possivel programar um valor a ser [160] [ °F
exibido no display do LCP. O valor tem [170] [ psi
uma relagao linear, ao quadrado ou cubica [171] | Ib/pol?
com a velocidade. Essa relacdo depende da [172] | pol wg
unidade selecionada (veja Tabela 3.2). O [173] | pé WG
valor real calculado pode ser lido em [176] | kpsi
parametro 16-09 Leit.Personalz. e/ou exibido 11771 | MPa
no display selecionando [16-09] Leitura [178] | kBar
Personalizada em pardmetro 0-20 Linha do [180] | HP

Display 1.1 Pequeno a pardmetro 0-24 Linha

do Display 3 Grande. 0-31 Valor Min da Leitura Def p/Usuario

[0] * | Nenhum Range: Funcéo:

[1] % 0 CustomRea- [-999999.99 - | Esse parametro programa o

[5] PPM doutUnit* par. 0-32 valor minimo da leitura

(101 | 1/min CustomRea- personalizada pelo usuério

111 |rpm doutUnit] (ocorre a velocidade zero). E

(2] | PULSOS/s possivel programa-lo diferente

201 |1/s de 0 somente quando

[21] [I/min selecionar uma unidade linear

221 [vh em pardmetro 0-30 Unid p/

23 s pardm def p/ usudrio. Para

unidades quadraticas e cubicas

[24] | m*/min o valor minimo é 0.

[25] |mh

(31| kg/min Range: Funcao:

[32] | kg/h —

331 | ymin 100 Custom- [ par. 0-31 - Esse parametro programa o valor
ReadoutUnit* | 999999.99 maximo a ser mostrado quando

(341 |th CustomRea- a velocidade do motor atingir o

| s doutUnit] valor programado para

[41] | m/min pardmetro 4-13 Lim. Superior da

[45] [m Veloc. do Motor [RPM] ou

[60] |°C pardmetro 4-14 Lim. Superior da

[70] [ mbar Veloc do Motor [Hz] (dependendo

[71] | bar da configuragcdo em

[72] |Pa pardmetro 0-02 Unidade da Veloc.

[73] | kPa do Motor).

[74] | m WG

[80] | kW
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0-33 Source for User-defined Readout

Option: Funcao:

Insira a fonte da leitura definida
pelo usuario.

[105] [ Torq rel ao nominal

3.1.5 0-4* Teclado do LCP

Ative, desabilite e proteja com senha as teclas individuais
do LCP.

0-40 Tecla [Hand on] (Manual ligado) do LCP

. Parametro 0-22 Linha do Display 1.3
Pequeno,

. Parametro 0-23 Linha do Display 2 Grande
ou

. Parametro 0-24 Linha do Display 3 Grande.

0-38 Texto de Display 2

Range: Funcao:
0* | [0- Insira um texto que possa ser visualizado no display
251] gréfico selecionando [38] Texto do Display 2 em

. Parametro 0-20 Linha do Display 1.1
Pequeno,

. Parametro 0-21 Linha do Display 1.2
Pequeno,

. Pardmetro 0-22 Linha do Display 1.3
Pequeno,

[240] * | Default Source Option: Funcao:
0-37 Texto de Display 1 [0] | Desativado Sem efeito quando [Hand on] (Manual
= exto de Displa
play ligado) estiver pressionado. Selecione [0]
Range: Funcao: Desabilitado para evitar partida acidental do
o* | [0- Insira um texto que possa ser visualizado no display conversor de frequéncia no modo Manual
25] gréfico selecionando [37] Texto do Display 1 em ligado.
Para -20 Linh isplay 1.1
* U LTI IR 7 [1] | Ativado O LCP alterna para o modo Manual ligado
Pequeno, . .
diretamente quando [Hand on] estiver
. Parametro 0-21 Linha do Display 1.2 pressionado.
Pequeno, p - . ar
[2] | Senha Apds pressionar [Hand on], é necessaria uma

senha. Se parametro 0-40 Tecla [Hand on]
(Manual ligado) do LCP estiver incluido em
Meu Menu Pessoal, defina a senha em
parametro 0-65 Senha do Quick Menu (Menu
Rdpido). Caso contrario, defina a senha no
parametro 0-60 Senha do Menu Principal.

[3] | Hand Off/On | Quando [Hand on] for pressionado uma vez,
o LCP alterna para o modo Off. Quando
pressionado novamente, o LCP alterna para o

modo Hand on.

[4] | Hand Off/On
c/ Senha

Mesmo que [3], mas a senha é necessaria
(ver opgao [2] Senha).

[9] | Enabled, ref =

0
0-41 Tecla [Off] do LCP

Option: Funcao:
¢ M G2 Linng @ D) 2 G [0] | Desativado | Evita parada acidental do conversor de
ou frequéncia.
. Parametro 0-24 Linha do Display 3 Grande. [1] | Ativado
[2] | Senha Evite efetuar paradas ndo autorizadas. Se
0-39 Texto de Display 3
e (48 T T M e A
Range: Funcao: no Quick Menu, defina a senha em
0* [0 - Insira um texto que possa ser visualizado no display pardmetro 0-65 Senha do Quick Menu (Menu
25] gréfico selecionando [39] Texto do Display 3 em Rdpido).
. Parametro 0-20 Linha do Display 1.1
Pequeno, 0-42 Tecla [Auto on] (Automat. ligado) do LCP
. Paré@metro 0-21 Linha do Display 1.2 Option: Funcao:
Pequeno, [0] | Desativado | Evita a partida acidental do conversor de
e Pardmetro 0-22 Linha do Display 1.3 frequéncia em modo Automdtico Ligado.
Pequeno, [1] | Ativado
. Pardmetro 0-23 Linha do Display 2 Grande [2] | Senha Evita partida ndo autorizada em modo
ou Automdtico Ligado. Se pardmetro 0-42 Tecla [Auto
. Parémetro 0-24 Linka do Display 3 Grande. on] (Automdt. ligado) do LCP estiver incluido no
Quick Menu, defina a senha em
pardmetro 0-65 Senha do Quick Menu (Menu
Rdpido).
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0-43 Tecla [Reset] do LCP

Option: Funcao:

0-50 Copia do LCP

Option: Funcao:

[0] | Desativado Nenhum efeito quando [Reset] é pressionado.

evita o reset acidental de alarmes.

do conversor de frequéncia, para a
memoria do LCP.

[1]1 | Ativado

[2] | Senha Evita reinicializacdo ndo autorizada. Se
pardmetro 0-43 Tecla [Reset] do LCP estiver
incluido no Quick Menu, defina a senha em

parametro 0-65 Senha do Quick Menu (Menu

Rdpido).
[7] | Ativado sem Reinicializa o conversor de frequéncia sem
OFF programéa-lo no modo Off.
[8] | Senha sem Reinicializa o conversor de frequéncia sem
OFF programa-lo no modo Off. Uma senha é
necessdria ao pressionar [Reset] (ver opgao
[2] Senha).

0-44 Tecla [Off/Reset]-LCP

Ativar ou desativar a tecla [Off/Reset].

Option: Funcao:
[0] Desativado

[1] Ativado

[2] Senha

0-45 Tecla [Drive Bypass] LCP

Pressione [Off] e selecione [0] Desativado para evitar parada
acidental do conversor de frequéncia. Pressione [Off] e selecione
[2] Senha para evitar bypass ndo autorizado do conversor de
frequéncia. Se pardmetro 0-45 Tecla [Drive Bypass] LCP estiver
incluido no Quick Menu, defina a senha em parametro 0-65 Senha
de Menu Pessoal.

Option: Funcao:

[0] Desativado Selecione para
desabilitar a tecla.

[1] Ativado

[2] Senha

3.1.6 0-5* Copiar/Salvar

Copiar parametros do e para o LCP. Use esses parametros
para salvar e copiar setups de um conversor de frequéncia
para outro.

[2] |Todos a partir d LCP | Copia todos os parametros em
todos os setups, da memoria do LCP
para a memodria do conversor de

frequéncia.

[3] |Indep.d tamanh.de
LCP forem independentes do tamanho

Copia apenas os parametros que

do motor. Esta ultima selecao pode
ser utilizada para programar diversos
conversores de frequéncia com a
mesma funcao, sem afetar os dados
de motor.

[4] |Arg do MCO p/ o LCP
[5] |[Arg. do LCP p/o MCO
[6] | Data from DYN to
LCP

[7]1 |Data from LCP to
DYN

[9] [ Safety Par. from LCP
[10] | Delete LCP copy data

Use para excluir a cépia apds a
transferéncia estar concluida.

0-51 Cépia do Set-up

Option: Funcao:

[0] * | Sem copia [ Sem funcao.

[11 | Copiar p/ Copia todos os pardmetros no setup de

set-up1 programacao atual (definido em
pardmetro 0-11 Set-up da Programagdo) para o

Setup 1.

[2] | Copiar p/ Copia todos os parametros no setup de

set-up2 programacao atual (definido em
parametro 0-11 Set-up da Programagado) para o

Setup 2.

[3] | Copiar p/ Copia todos os parametros no setup de

set-up3 programacao atual (definido em
pardmetro 0-11 Set-up da Programagdo) para o

Setup 3.

[4] | Copiar p/ Copia todos os parametros no setup de

set-up4 programacao atual (definido em
0-50 Copia do LCP parametro 0-11 Set-up da Programacgado) para o
. = Setup 4.
Option: Funcéo: .
m [9] | Copiar para | Copia os parametros do setup atual em cada
L, ; X todos um dos setups de 1 a 4.
Néo é possivel ajustar este
parametro enquanto o motor
estiver em funcionamento.
[0] * | Sem copia
[1] | Todos para o LCP Copia todos os parametros em
todos os setups, a partir da memoria
34 Danfoss A/S © 08/2016 Todos os direitos reservados. MG33MM28
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3.1.7 0-6* Senha 0-66 Acesso QuickMenu(MenuRapido)s/senha

Se parametro 0-61 Acesso ao Menu Principal s/ Senha estiver

0-60 Senha do Menu Principal programado para [0] Acesso total, este parametro serd ignorado.

Range: Funcao: Option: Funcéo:
100% [ [-9999 - Definir a senha de acesso ao Menu Principal [0] * | Acesso total Desabilita a senha definida no
9999 | por meio da tecla [Main Menu]. Se pardmetro 0-65 Senha do Quick Menu
parametro 0-61 Acesso ao Menu Principal s/ (Menu Rdpido).

SIUEICRTAIC ENE R M 0 [1] | LCP: Somente Evita a edicdo ndo autorizada de

total, este parametro sera ignorado.

leitura parametros do Quick Menu.
0-61 Acesso ao Menu Principal s/ Senha [3] |Bus: Somente Funcées somente leitura para os
Option: Funcao: leitura parametros do Quick Menu no fieldbus
— - e/ou no barramento padréo do FC.
[0] * | Acesso total | Desabilita a senha definida em
parémetro 0-60 Senha do Menu Principal. [5] [Todos:Sé leitura | Fungdo somente leitura para os
- — - parametros do Quick Menu no LCP, no
[1] | LCP: Somente | Previne a edi¢do nado autorizada dos .
] . o fieldbus ou no barramento padréo do
leitura parametros do Main Menu (Menu Principal). L
conversor de frequéncia.
[2] | LCP: Sem Previne a exibicao e edicdo ndo autorizadas
acesso dos parametros do Menu Principal. 0-67 Acesso a Senha do Bus
[3]1 [Bus: Somente | Fungdes somente de leitura dos parametros Range: Funcao:
leitura do fieldbus e/ou bus standard do FC. 0*| [0 -9999 ]| Utilize este parametro para desbloquear o
[4] |Bus: Sem Néo é permitido nenhum acesso aos conversor de frequéncia por meio do fieldbus
acesso parametros, através do fieldbus e/ou do bus ou do Software de Setup MCT 10.
standard do FC.
0-68 Safety Parameters Password
[5] |[Todos:S6 Fungdo somente leitura para os parametros -
) Range: Funcao:
leitura no LCP, no fieldbus ou no barramento
padréo do FC. S | [0-95991] |
[6] |Todos: Sem |N&o é permitido acesso a partir do LCP, do 0-69 Password Protection of Safety Parameters
acesso fieldbus ou do barramento padrdo do FC. Option: Funcio:
[0] * Desativado

Se [0] Acesso total estiver selecionado,

pardmetro 0-60 Senha do Menu Principal,

pardmetro 0-65 Senha de Menu Pessoal e

pardmetro 0-66 Acesso ao Menu Pessoal s/ Senha sao
ignorados.

AVISO!

Existe uma protecao de senha mais complexa disponivel
para OEMs por solicitagao.

0-65 Senha do Quick Menu (Menu Rapido)

[11 Ativado

Range: Funcao:
200* | [-9999 - Defina a senha a ser utilizada para acessar o
9999 ] Quick Menu por meio da tecla [Quick Menul].

Se pardmetro 0-66 Acesso
QuickMenu(MenuRdpido)s/senha estiver
programado para [0] Acesso total, este
parametro sera ignorado.
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3.2 Parametros 1-** Carga e Motor

3.2.1 1-0* Configuracdes Gerais

Definir se o conversor de frequéncia opera em modo de
velocidade ou em modo de torque e se o controle do PID
interno devera estar ativo ou ndo.

1-00 Modo Configuragao

Option:

Funcao:

Selecione o principio de controle da aplicacao
a ser usado quando uma referéncia remota
(por exemplo, por meio da entrada analdgica
ou do fieldbus) estiver ativa. Uma referéncia
remota pode estar ativa somente, quando
pardmetro 3-13 Tipo de Referéncia estiver
definido para [0] Vinculado a Manual/
Automadtico ou [1] Remoto.

[0]

Malha
aberta
veloc.

Ativa o controle da velocidade (sem sinal de
feedback de motor) com compensacdo de
escorregamento automatica, para velocidade
quase constante em cargas variaveis.

As compensagoes estao ativas, mas podem ser
desabilitadas no grupo do parametro 1-0%
Carga/Motor. Programa os parametros de
controle da velocidade no grupo do
parametro 7-0* Controle do PID de Velocidade.

(1

Malha fech.
veloc.

Ativa controle de malha fechada de
velocidade com feedback. Obtém torque de
holding total a 0 rpm.

Para aumentar a precisdo de velocidade,
forneca um sinal de feedback e programe o
controle do PID de velocidade. Programa os
parametros de controle da velocidade no
grupo do parametro 7-0* Controle do PID de
Velocidade.

[2

Torque

Ativa o controle de malha fechada do torque
com feedback. Possivel somente com o
opcional Fluxo com feedback de motor,
parametro 1-01 Principio de Controle do Motor.

AVISO!

Isto é valido somente para FC 302.

[3]

Processo

Ativa o uso do controle de processo no
conversor de frequéncia. Programa os
parametros de controle de processo no grupo
do parametro 7-2* Controle de Processo.
Feedback e 7-3* Controle do PID de Processo.

[4]

Torque,
malha
aberta

Ativa o uso de malha aberta de torque em
modo VVC* (parametro 1-01 Principio de
Controle do Motor). Programa os parametros
de PID de torque no grupo do parametro 7-1*
Controle do Pl de Torque.

1-00 Modo Configuracao

Option: Funcao:
[5] | Opcional Habilita a funcionalidade wobble em
Wobble parametro 30-00 Wobble Mode a
parametro 30-19 Wobble Delta Freq. Scaled.
[6] | Surface Ativa os parametros especificos de controle do
Winder bobinador de superficie no grupo do
parametro 7-2* Controle de processo. Feedback
e 7-3* Controle do PID de Processo.
[7] | Extend.PID [ Parametros especificos no grupo do parametro
Speed OL 7-2* Controle de Processo Feedb. para 7-5* Ext.
Controle do PID de Processo.
[8] | Extend.PID [ Pardmetros especificos no grupo do parametro
Speed CL 7-2* Controle de Processo Feedb. para 7-5% Ext.
Controle do PID de Processo.
[9] | Positioning | Ativa o modo de posicionamento.
[10] | Synchroni- [ Ativa o0 modo de sincronizagéo.
zation

1-01 Principio de Controle do Motor

Option:

Funcao:

AVISO!
Néao é possivel ajustar este parametro

enquanto o motor estiver em funcio-
namento.

Selecione qual principio de controle do motor
usar.

u/f

Modo especial do motor, para motores
ligados em paralelo em aplicagdes especiais
de motor. Quando U/f estiver selecionado, a
caracteristica do principio de controle pode
ser editada nos pardmetro 1-55 Caracteristicas
U/f - U e pardmetro 1-56 Caracteristicas U/f - F.

[1]

VVC+

Principio de controle vetorial de tensao é
apropriado para a maioria das aplicagdes. O
principal beneficio da operagdo VVC* é o uso
de um modelo de motor robusto.

Flux
Sensorless

Controle de flux vector sem feedback do
encoder, para instalacdo simples e resisténcia
contra mudancas repentinas de carga.

AVISO!

Isto é valido somente para FC 302.

Flux ¢/
feedb.motor

Controle de torque e velocidade de alta
precisdo, apropriado para as aplicagées mais
exigentes.

AVISO!

Isto é valido somente para FC 302.
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O melhor desempenho do eixo normalmente é obtido 1-03 Caracteristicas de Torque

utilizando um dos dois modos de controle de flux vector, Option: Funcio:
[2] Fluxo Sensorless e [3] Fluxo com feedback do encoder.

Programe o nivel de torque varidvel no

A VISO. pardmetro 14-40 Nivel do VT.

Uma visao geral das combinag¢des possiveis de progra- 21 | otim. Otimiza automaticamente o consumo de
macbes em pardmetro 1-00 Modo Configuragdo e Autom energia, minimizando a magnetizagdo e a
pardmetro 1-01 Principio de Controle do Motor pode ser Energia frequéncia por meio de

encontrada na capétulo 5.1.3 Pardmetros Ativos/Inativos parémetro 14-41 Magnetizacdo Minima do AEO e

nos Diferentes Modos de Controle. pardmetro 14-42 Freqiiéncia AEO Minima.

[5] | Poténcia A funcao fornece uma poténcia constante na

1-02 Fonte Feedbck.Flux Motor Constante | area de enfraquecimento do campo.

Option: Funcao: O formato de torque do modo motor é usado
"IV‘B.E como limite no modo gerador. Isso é feito para

. . . N limitar a poténcia no modo gerador que de
Néao é possivel ajustar este parametro

enquanto o motor estiver em funcio-
namento.

outra forma poderia se tornar considera-
velmente maior que no modo motor devido a
alta tensao do barramento CC em modo

. . gerador.
Selecione a interface pela qual receber o

feedback do motor. Pego[W] = peelrad/s] < T[Nm]

Esta relacdo com a poténcia constante é

[1] * [ Encoder de [ O encoder com os canais A e B que somente . . .

ilustrada em llustragdo 3.5:
24V podem ser conectados aos terminais de
entrada digital 32/33. Programe os Terminais TINm]  P[W]
32/33 para Sem operagéo. Thom|—
Phomf — P

|
ser configurado no grupo do parametro 17-1* |

130BB655.10

[2] | MCB 102 O opcional do moédulo do encoder, que pode

Inc. Enc. Interface. \ U
Wnom 2Wnom  [rad/S]

/
VISO! llustragao 3.5 Poténcia Constante

Isto é valido somente para FC 302.

[31 | MCB 103 Opcional de mdédulo de interface do resolver,

que pode ser configurado no grupo do 1-04 Modo Sobrecarga
parametro 17-5% Interface do Resolver. Option: Funcao:
/
[4] | MCO- Interface 1 do Encoder do opcional VLT® m
-Encoder 1 | Motion Control MCO 305. Néo é possivel ajustar este parametro
enquanto o motor estiver em funcio-
[5] [MCO- Interface 2 do encoder do opcional VLT® q
namento.

-Encoder 2 | Motion Control MCO 305.

1-03 Caracteristicas de Torque Utilize este parametro para configurar o

conversor de frequéncia para sobrecarga normal

Option: Funcéo: .
ou alta. Ao selecionar o tamanho do conversor
m de frequéncia, sempre revise os dados técnicos
Néo é possivel ajustar este parametro nas Instrugées de utilizagdo ou no guia de design
enquanto o motor estiver em funcio- para saber a corrente de saida disponivel.
ETEILE), [0] * [ Torque Permite até 160% de excesso de torque.
alto

Selecione a caracteristica do torque solicitada. 1] |Torque Para motores grandes - permite até 110% de
VT e AEO sao operagdes de economia de el excesso de torque.
energia.

[0] | Torque A poténcia no eixo do motor fornece torque

* constante | constante sob controle de velocidade varidvel.

[1] | Torque A poténcia no eixo do motor fornece torque
variavel variavel, sob controle de velocidade variavel.
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1-05 Config. Modo Local

1-07 Motor Angle Offset Adjust

1-07 Motor Angle Offset Adjust

Option: Funcao: Range: Funcao:
Selecione qual modo de configuracéo da automaticamente o ajuste do angulo do motor
aplicacao (pardmetro 1-00 Modo Configuragdo), na primeira partida apds a energizacéo ou
por exemplo, principio de controle da quando os dados do motor forem alterados.
aplicagdo, para utilizar quando uma referéncia [1] | Auto O conversor de frequéncia ajusta o ajuste do
(LCP) local estiver ativa. Uma referéncia local a . N
angulo do motor automaticamente na primeira
pode estar ativa somente quando . . R
X ) o . partida apds a energizacao ou quando os dados
PERTIETE S 28 de-Referenc:a estiver do motor forem alterados, independente de qual
programado para 0] Vinculado a Manual/ dispositivo de feedback estiver selecionado. Isso
Automdtico ou [2] Local. Por padrao, a A S -
significa que os opcionais Manual e Automdtico
referéncia local esta ativa somente no modo - .
sdo idénticos para o encoder incremental.
local.
[2] | Auto O conversor de frequéncia ajusta o ajuste do
[0} | Malha Every angulo do motor automaticamente em cada
tart artida ou quando os dados do motor forem
aberta s partida ou quando os dados d f
Veloc.
alterados.
[11 | Malha
fech. Veloc. [3] | Off Selecionar esta opgao desativa o ajuste de angulo
(2] * | Cf par 1-00 automatico.
modo [4] [ Once with | Esta opcao atualiza pardmetro 1-41 Off Set do
» - Store Angulo do Motor automaticamente quando o
1-06 Sentido Horério s ) .
valor do angulo for 0. Este opcional é vélido
Option: Funcao: somente para dispositivos de feedback absoluto.
m A funcéo usa deteccdo de rotor e, em seguida,
Nio é possivel ajustar este parametro apI!ca reténgao CC para tornar o ajuste de angulo
enquanto o motor estiver em funcio- mais preciso.
namento.
3.2.2 1-1* Configuragbes especiais
Esse parametro define o termo sentido horario
correspondente a seta de direcao do LCP. Usado /] VISO
para mudar com facilidade o sentido de rotacao R . .
. Os parametros desse grupo do parametro ndao podem ser
do eixo sem trocar os fios do motor. . i R
ajustados enquanto o motor estiver em funcionamento.
[0] * | Normal | O eixo do motor gira no sentido horério quando o
conversor de frequéncia estiver conectado U=U, 323 Setup de Motor Assincrono
V=V e W=>W ao motor.
[11 | Inverso | O eixo do motor gira no sentido anti-horario Insira os dados a seguir do motor. Essas informagdes sdo
quando o conversor de frequéncia estiver encontradas na plaqueta de identificacdo do motor.
conectado U=U, V=V e W=W ao motor.

1. Parametro 1-20 Poténcia do Motor [kW] ou
pardmetro 1-21 Poténcia do Motor [HP].

Range: ’Fu'ncao. 2 Parametro 1-22 Tensédo do Motor.
A U
w 3. Pardmetro 1-23 Freqliéncia do Motor.
Esse parametro é valido apenas para o FC i
302 e apenas em combinagdo com um 4 Pardmetro 1-24 Corrente do Motor.
motor PM com feedback. 5. Parametro 1-25 Velocidade nominal do motor.
Ao funcionar em principio de controle de fluxo ou para

0* [ [Manual] | A funcionalidade desse opcional depende do tipo desempenho ideal no modo VVC*, dados do motor
de dispositivo de feedback. Esta op¢ao ajusta o adicionais sdo necessérios para configurar os pardmetros a
conversor de frequéncia para utilizar o ajuste do seguir. Encontre os dados na folha de dados do motor
3"9“|°Ad° motor inserido em pardmetro 1-41 Off (esses dados tipicamente nédo estdo disponiveis na
Set do Angulo do Motor se um dispositivo de plaqueta de identificacdo do motor). Execute uma
feedback absoluto for utilizado. adaptacdo automatica do motor (AMA) completa usando
Se for selecionado um dispositivo de feedback pardmetro 1-29 Adaptacdo Automdtica do Motor (AMA) [1]
incremental, o conversor de frequéncia ajusta

38 Danfoss A/S © 08/2016 Todos os direitos reservados. MG33MM28
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Ativar AMA completa ou insira os parametros manualmente.
Pardmetro 1-36 Resisténcia de Perda do Ferro (Rfe) é sempre
inserida manualmente.

1. Parametro 1-30 Resisténcia do Estator (Rs).
Parametro 1-31 Resisténcia do Rotor (Rr).

Parametro 1-33 Reatdncia Parasita do Estator (X1).

2
3
4. Pardmetro 1-34 Reatdncia Parasita do Rotor (X2).
5 Pardametro 1-35 Reatdncia Principal (Xh).

6

Parametro 1-36 Resisténcia de Perda do Ferro (Rfe).

Ajuste especifico da aplicagdo ao executar VVC*

VVC* é o modo de controle mais robusto. Na maioria das
situacdes ele fornece desempenho ideal sem ajustes
posteriores. Execute uma AMA completa para obter o
melhor desempenho.

Ajuste especifico da aplicacdo ao executar fluxo

O principio de controle de fluxo é o principio de controle
preferido para obter desempenho ideal do eixo em
aplicagdes dinamicas. Execute uma AMA, pois esse modo
de controle requer dados do motor precisos. Dependendo
da aplicacdo, poderdo ser necessarios ajustes posteriores.

Consulte Tabela 3.3 para obter recomendacdes relacionadas
a aplicagao.

Aplicacao Configuragoes

Aplicacdes de baixa inércia [ Mantenha valores calculados.

Aplicacdes de alta inércia | Pardmetro 1-66 Corrente Min. em
Baixa Velocidade.

Aumente a corrente para um valor
entre padrdo e maximo,
dependendo da aplicagao.

Defina os tempos de rampa corres-
pondentes a aplicacdo. Aceleracdo
muito rapida causa sobrecarga de
corrente ou excesso de torque.
Desaceleragcdo muito rapida causa
desarme por sobretensao.

Alta carga em baixa Pardmetro 1-66 Corrente Min. em

velocidade Baixa Velocidade.
Aumente a corrente para um valor
entre padrdo e maximo,

dependendo da aplicagao.

Aplicacdo sem carga Ajuste este
parametropardmetro 1-18 Min.
Current at No Load para obter
operagao mais suave do motor

reduzindo ripple de torque e

vibragao.

Aplicagao Configuragées

Somente principio de Ajustar parametro 1-53 Freq. Desloc.
Modelo.

Exemplo 1: Se o motor oscilar a 5

controle de fluxo
sensorless

Hz e for necessario desempenho
dindmico a 15 Hz, programe
pardmetro 1-53 Freq. Desloc. Modelo
para 10 Hz.

Exemplo 2: Se a aplicacdo envolve
mudancas de carga dinamica em
baixa velocidade, reduza

pardmetro 1-53 Freq. Desloc. Modelo.
Observe o comportamento do
motor para assegurar que a
frequéncia de mudanga do modelo
ndo seja reduzida demais. Sintomas
de frequéncia de mudanca do
modelo sdo oscilagdes do motor ou
desarme do conversor de frequéncia.

Tabela 3.3 Recomendagées para aplicages de Fluxo

3.2.4 Setup do motor PM

AVISO!

Valido somente para FC 302.
Esta secdo descreve como fazer setup de um motor PM.

Etapas iniciais de programacéo
Para ativar a operacdo do motor PM, selecione [1] PM, SPM
ndo saliente em pardmetro 1-10 Construg¢do do Motor.

Programando os dados do motor

Apos selecionar um motor PM, os parametros relacionados
ao motor PM no grupo do parametro 1-2* Dados do Motor,
1-3* Dados do Motor e 1-4* Avang. Dados do Motor
Avangados Il estao ativos.

Os dados necessarios podem ser encontrados na plaqueta
de identificacdo do motor e na folha de dados do motor.
Programe os parametros a seguir na ordem indicada:

1. Parametro 1-24 Corrente do Motor.

2. Pardmetro 1-25 Velocidade nominal do motor.
3. Parametro 1-26 Torque nominal do Motor.

4. Parametro 1-39 Pélos do Motor.

Execute uma AMA completa usando

pardmetro 1-29 Adaptacdo Automdtica do Motor (AMA) [1]
Ativar AMA completa. Se uma AMA completa nao for
executada, configure os parametros a seguir manualmente:

1. Parametro 1-30 Resisténcia do Estator (Rs)
Insira a resisténcia de enrolamento do estator de
linha para comum (Rs). Se houver somente dados

MG33MM28
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de linha-linha disponiveis, divida o valor de linha-
-linha por 2 para obter o valor comum das linhas.

2. Parametro 1-37 Indutdncia do eixo-d (Ld)
Insira a linha para indutancia direta do eixo
comum do motor PM.
Se houver somente dados de linha-linha
disponiveis, divida o valor de linha-linha por 2
para obter o valor comum das linhas.

3. Pardmetro 1-40 For¢a Contra Eletromotriz em
1000RPM.
Insira a Forca Contra Eletro Motriz de linha para
linha do Motor PM a 1000 RPM (valor RMS). Forca
Contra Eletro Motriz é a tensdo gerada por um
motor PM quando nao houver um conversor de
frequéncia conectado e o eixo for girado
externamente. Normalmente é especificada para
velocidade nominal do motor ou para 1000 rpm
medidas entre duas linhas. Se o valor nédo estiver
disponivel para uma velocidade do motor de
1000 RPM, calcule o valor correto da seguinte
maneira:
Se a Forca Contra Eletro Motriz for, por exemplo,
320 V a 1800 rpm, pode ser calculada a 1000 rpm
da seguinte maneira:
Forca contra eletro motriz= (Tensao/RPM)x1000 =
(320/1800)x1000 = 178.

Operacao do motor de teste

1. Dé partida no motor em baixa velocidade (100 a
200 rpm). Se o motor nao funcionar, verifique a
instalacao, a programacéo geral e os dados do
motor.

2. Verifique se a funcdo partida em
pardmetro 1-70 Modo de Partida PM adequa-se aos
requisitos da aplicacéo.

Deteccao de rotor

Esta funcdo é a selecdo recomendada para aplicagdes em
que a partida do motor comeca da imobilidade, por
exemplo, bombas ou transportadores. Em alguns motores,
é ouvido um som quando o conversor de frequéncia
executa a deteccao de rotor. Isto ndo danifica o motor.

Estacionamento

Esta funcdo é a selecdo recomendado para aplicagdes em
que o motor estd girando em baixa velocidade, por
exemplo, rotacao livre em aplicagdes de ventilador.
Pardmetro 2-06 Corrente de Estacionamento e

pardmetro 2-07 Tempo de Estacionamento podem ser
ajustados. Aumentar a configuracdo de fabrica desses
parametros para aplicagdes com alta inércia.

Ajuste especifico da aplicacdo ao executar VVC*

VVC* é o modo de controle mais robusto. Na maioria das
situagdes ele fornece desempenho ideal sem ajustes
posteriores. Execute uma AMA completa para obter o
melhor desempenho.

Dar partida a velocidade nominal. Se a aplicacdo nao
funcionar bem, verifique as configuragées VVC* PM.
Tabela 3.4 contém recomendacgdes para varias aplicacdes.

Aplicacao Configuragoes

Aplicacdes de baixa inércia [ Aumente pardmetro 1-17 Const. de
tempo do filtro de tensdo por um
fator de 5 a 10.

Reduza pardmetro 1-14 Ganho de

Icarga/IMotor<5

Amortecimento.

Reduza pardmetro 1-66 Corrente Min.
em Baixa Velocidade (<100%).
Aplicagdes de baixa inércia [ Mantenha os valores padrao.
50>Icarga/IMotor>5

Aplicagdes de alta inércia

|Carga/|Motor>50

Aumente parametro 1-14 Ganho de
Amortecimento,

pardmetro 1-15 Const. de Tempo do
Filtro de Baixa Veloc e

pardmetro 1-16 Const. de Tempo do
Filtro de Alta Veloc.

Aumente pardmetro 1-17 Const. de

Alta carga em baixa

velocidade tempo do filtro de tensdo
<30% (velocidade Aumente parametro 1-66 Corrente
nominal) Min. em Baixa Velocidade para ajustar

o torque de partida. 100% de
corrente fornece torque nominal
como torque de partida. Este
parametro é independente de
parametro 30-20 High Starting Torque
Time [s] e parametro 30-21 High
Starting Torque Current [%)]).
Funcionar em nivel de corrente
maior que 100% durante tempo
prolongado pode superaquecer o
motor.

Tabela 3.4 Recomendagées para Varias Aplicacoes

Se o motor comecar a oscilar a uma certa velocidade,
aumente parametro 1-14 Ganho de Amortecimento.
Aumente o valor em pequenas etapas. Dependendo do
motor, esse parametro pode ser programado entre 10% e
100%% maior que o valor padrao.

Ajuste especifico da aplicacdo ao executar fluxo

O principio de controle de fluxo é o principio de controle
preferido para obter desempenho ideal do eixo em
aplicacdes dinamicas. Execute uma AMA, porque esse
modo de controle requer dados do motor precisos.
Dependendo da aplicacdo, poderdo ser necessdrios ajustes
posteriores.

Ver capétulo 3.2.3 Setup de Motor Assincrono para obter
recomendacdes especificas da aplicacao.
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3.2.5 Setup do Motor SynRM com VVC*

Esta secdo descreve como configurar um motor SynRM
com VVC*.

AVISO!

O assistente SmartStart cobre a configuracao basica de
motores SynRM.

Etapas iniciais de programacéo
Para ativar a operacdo do motor SynRM, selecione [5] Sinc.
Relutdncia emparametro 1-10 Constru¢do do Motor.

Programando os dados do motor

ApOs realizar as etapas de programacgao iniciais, os
parametros relacionados ao motor SynRM nos grupos do
parametro 1-2* Dados do Motor, 1-3* Adv. Dados do Motor e
1-4* Avang¢. Dados do Motor Avanc¢ados Il estdo ativos. Use
os dados da plaqueta de identificagdo do motor e a folha
de dados do motor para programar os seguintes
parametros na ordem indicada:

1. Parametro 1-23 Freqliéncia do Motor.

2. Parametro 1-24 Corrente do Motor.

3. Parametro 1-25 Velocidade nominal do motor.
4, Pardmetro 1-26 Torque nominal do Motor.

Execute a AMA completa usando parametro 1-29 Adaptac¢édo
Automdtica do Motor (AMA) [1] Ativar AMA completa ou
insira 0s seguintes parametros manualmente:

1. Pardmetro 1-30 Resisténcia do Estator (Rs).

2 Parametro 1-37 Indutancia do eixo-d (Ld).

3. Parametro 1-44 d-axis Inductance Sat. (LdSat).
4 Parametro 1-45 g-axis Inductance Sat. (LgSat).
5 Parametro 1-48 Inductance Sat. Point.

Ajustes especificos da aplicacao

Dar partida a velocidade nominal. Se a aplicacdo nao
funcionar bem, verifique as configuragdes VVC* SynRM.
Tabela 3.5 fornece recomendagdes especificas da aplicacdo:

Aplicacao Configuragées

Aplicacdes de baixa inércia [ Aumente pardmetro 1-17 Const. de
Icarga/IMotor<5 tempo do filtro de tensGo por um
fator de 5 a 10.

Reduza pardametro 1-14 Ganho de
Amortecimento.

Reduza pardmetro 1-66 Corrente Min.
em Baixa Velocidade (<100%).

Aplicacdes de baixa inércia [ Mantenha os valores padrao.
50>Icarga/IMotor>5

Aplicagao

Configuragées

Aplicacdes de alta inércia | Aumente pardmetro 1-14 Ganho de

Icarga/IMotor>50

Amortecimento,

pardmetro 1-15 Const. de Tempo do
Filtro de Baixa Veloc e

pardmetro 1-16 Const. de Tempo do
Filtro de Alta Veloc.

Carga alta em baixa
velocidade
<30% (velocidade

nominal)

Aumente parametro 1-17 Const. de
tempo do filtro de tensdo

Aumente pardmetro 1-66 Corrente
Min. em Baixa Velocidade para ajustar
o torque de partida. 100% de
corrente fornece torque nominal
como torque de partida. Este
parametro é independente de
parametro 30-20 High Starting Torque
Time [s] e parametro 30-21 High
Starting Torque Current [%)]).
Funcionar em nivel de corrente
maior que 100% durante tempo
prolongado pode superaquecer o
motor.

Aplicagdes dinamicas

Aumente

pardmetro 14-41 Magnetizacdo
Minima do AEO para aplicagdes
altamente dinamicas. Ajustar
pardmetro 14-41 Magnetizacdo
Minima do AEO garante bom
balanceamento entre eficiéncia
energética e dinamica. Ajuste
parametro 14-42 Freqliéncia AEO
Minima para especificar a frequéncia
minima na qual o conversor de
frequéncia devera usar
magnetizacdo minima.

Tamanhos de motor
menores que 18 kW

Evite tempo de desaceleragao curto.

Tabela 3.5 Recomendacgées para Varias Aplicacoes

Se o motor comecar a oscilar a uma certa velocidade,
aumente pardmetro 1-14 Fator de Ganho de Amortecimento.
Aumente o valor do ganho de amortecimento em
pequenas etapas. Dependendo do motor, esse parametro
pode ser programado entre 10% e 100%% maior que o
valor padrao.

1-10 Construcdo do Motor

Option: Funcao:
Selecione o tipo de projeto de motor.
[0] * [ Assincrono Usar para motores assincronos.
[11 | PM, SPM ndao | Usar para motores PM salientes ou nao
saliente salientes.

Os motores PM sao divididos em dois
grupos, com imas montados na superficie
(SPM)/néo salientes ou montados no
interior (IPM)/salientes.
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1-10 Construcao do Motor

1-14 Fator de Ganho de Amortecimento

AVISO!

Esta opcao é vélida somente para FC
302.

Esta opgao é totalmente funcional na
versao do firmware 7.31 e posterior.
Consulte Danfoss antes de usar essa
opg¢do em um conversor de
frequéncia com uma versao anterior
do firmware.

1-11 Modelo do motor

Option:

Funcao:

AVISO!

Esse parametro é valido somente para
FC 302.

Automaticamente estabelece os valores de
fabrica do motor selecionado. Se o valor
padrao do Std. Assincrono for usado,
determine as configuragées manualmente de
acordo com a selecdo

parametro 1-10 Constru¢do do Motor.

[1] | Std.
Assincrono

Modelo de motor padrao quando [0]
Assincrono estiver selecionado em
pardmetro 1-10 Construgdo do Motor.

[2] | PM padréo,

Selecionavel quando [1] PM, SPM ndo saliente

Option: Funcao: Range: Funcao:
M 140 % | [0 - O ganho de amortecimento estabiliza a
2 A AT 9 Aqui i i
Esta opcéo ¢ valida somente para FC i 250 %] | maquina PM para funcionar de maneira suave e
302 estavel. O valor do ganho de amortecimento
controla o desempenho dindmico da maquina
—— PM. Alto ganho de amortecimento resulta em
[5] |Sync. Para motores de relutancia sincronos. .. X
desempenho dinamico alto e baixo ganho de
Reluctance

amortecimento resulta em desempenho
dinamico baixo. O desempenho dinamico esta
relacionado aos dados da maquina e ao tipo de
carga. Se o ganho de amortecimento for muito
alto ou baixo, o controle ficara instavel.

Range:

1-15 Const. de Tempo do Filtro de Baixa Veloc

Funcao:

Size related*
s]

[0.01 - 20

Essa constante de tempo é usado
abaixo de 10% da velocidade
nominal. Obtenha controle rapido
com uma constante de tempo de
amortecimento curto. No entanto, se
esse valor for muito curto, o controle
fica instavel.

Range:

1-16 Const. de Tempo do Filtro de Alta Veloc.

Funcao:

Size related*
s]

[0.01 - 20

Essa constante de tempo é usada
acima de 10% da velocidade
nominal. Obtenha controle rapido
com uma constante de tempo de
amortecimento curto. No entanto, se
esse valor for muito curto, o controle
fica instavel.

1-17 Const. de tempo do filtro de tensao

parametro 1-10 Constru¢édo do Motor.
Disponivel somente para T4, T5 em 0,75-3
kW. Configuragdes sdo carregadas automati-

camente para este motor especifico.

ndo saliente | estiver selecionado em
pardmetro 1-10 Construcdo do Motor. Range: Funcao:
[10] [ Danfoss Selecionével quando [1] PM, SPM ndo saliente Size related* [ [0.001 - 1 Reduz a influéncia de alta frequéncia
OGD LA10 estiver selecionado em s] ripple e sistema ressonancia no
pardmetro 1-10 Construgdo do Motor. célculo da tensdao de alimentacéo.
Disponivel somente para T4, T5 em 1,5-3 kW. Sem esse filtro, os ripples das
Configuragdes sao carregadas automati- correntes podem distorcer a tenséo
camente para este motor especifico. calculada e afetar a estabilidade do
[11] | Danfoss Seleciondvel quando [1] PM, SPM ndo saliente sistema.
OGD V210 estiver selecionado em

Range:

1-18 Min. Current at No Load

Funcao:

0 %*

[0 - 50 %]

Ajuste este parametro para obter uma
operagao mais suave do motor.
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3.2.6 1-2* Dados do Motor

Este grupo do parametro contém dados de entrada da
plagueta de identificacdo do motor conectado.

AVISO!

As alteragdes no valor destes parametros afetam a
configuracao de outros parametros.

AVISO!

Os parametros a seguir nao tém efeito quando
pardmetro 1-10 Constru¢do do Motor estiver programado
para [1] PM, SPM néo saliente, [2] PM, IPM saliente, [5]
Sinc. Relutdncia:

. Parametro 1-20 Poténcia do Motor [kW].
. Parametro 1-21 Poténcia do Motor [HP].
. Parametro 1-22 Tensdo do Motor.

. Parametro 1-23 Freqiiéncia do Motor.

1-20 Poténcia do Motor [kW]

Range: Funcao:

Size TXEIAV/SO!

related* | 300000 | N3g & possivel ajustar este
kw1

parametro enquanto o motor estiver
em funcionamento.

Digite a poténcia do motor nominal, em
kW, de acordo com os dados da plaqueta
de identificagao do motor. O valor padrao
corresponde a saida nominal do conversor
de frequéncia.

Esse parametro é visivel no LCP se
parametro 0-03 Defini¢oes Regionais estiver
programado para [0] Internacional.

1-21 Poténcia do Motor [HP]

Range: Funcao:

Size [0.09 - Insira a poténcia do motor nominal em

related* | 3000.00 HP, de acordo com os dados da plagueta
hp] de identificacdo do motor. O valor padrao

corresponde a saida nominal efetiva da
unidade. Esse parametro é visivel no LCP
se parametro 0-03 Definicoes Regionais for
[1] US.

1-22 Tensao do Motor

Range: Funcao:

Size [10 - Insira a tensao do motor nominal de

related* 1000 V] acordo com os dados da plaqueta de
identificagdo do motor. O valor padrao
corresponde a saida nominal efetiva da
unidade.

Range: Funcao:

Size 120 - 'AIV‘B.B

related* | 1000

Da versao de software 6.72 em diante, a
frequéncia de saida do conversor de
frequéncia é limitada a 590 Hz.

Hz]

Selecione o valor da frequéncia do motor nos
dados da plaqueta de identificagdo do motor.
Se um valor diferente de 50 Hz ou 60 Hz for
selecionado, sera necessario adaptar as
configuracoes independentes de carga em
pardmetro 1-50 Magnetizagdo do Motor a 0 Hz a
pardametro 1-53 Freq. Desloc. Modelo. Para
operacao em 87 Hz com motores de 230/400
V, defina os dados da plaqueta de identificacao
para 230 V/50 Hz. Para operar a 87 Hz, adapte
pardmetro 4-13 Lim. Superior da Veloc. do Motor
[RPM] e parametro 3-03 Referéncia Mdxima.

1-24 Corrente do Motor

Range: Funcao:

Size [0.10 - Insira o valor da corrente nominal

related* 10000.00 A] do motor nos dados da plaqueta de
identificacdo do motor. Os dados séao
utilizados para calcular o torque, a
protecao de sobrecarga do motor
etc.

Range: Funcao:

Size [10 - Digite o valor da velocidade nominal

related* 60000 RPM] | do motor dos dados da plaqueta de

identificacdo do motor. Os dados séao
utilizados para calcular as compen-
sacdes do motor. Nmn = Ns - Nslip.

1-26 Torque nominal do Motor

Range: Funcao:

Size [0.1 -
10000
Nm] corresponde a saida nominal da unidade.

Insira o valor a partir dos dados da plaqueta
related* de identificacdo do motor. O valor padrao
Esse parametro esta disponivel quando
pardmetro 1-10 Construgdo do Motor estiver
programado para [1] PM, SPM ndo saliente,
ou seja, o parametro é vélido somente para
motores PM e SPM néo saliente.
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1-29 Adaptacdo Automatica do Motor (AMA)

AVISO!

Option: Funcao: . Para obter a melhor adaptacédo possivel do
m conversor de frequéncia, recomenda-se executar
Nao é possivel ajustar este parametro a AMA quando o motor estiver frio.
enquanto o motor estiver em funcio- e« A AMA nio pode ser executada enquanto o
namento. motor estiver funcionando.
° A AMA nao funciona com um filtro de onda
A funcao AMA otimiza o desempenho senoidal conectado.
dinamico do motor ao otimizar automati-
camente os parametros do motor avancados
(parametro 1-30 Resisténcia do Estator (Rs) a AVISO!
parametro 1-35 Reatdncia Principal (Xh)) com o E importante programar o grupo do parametro do motor
motor imével. 1-2* Dados do Motor corretamente, pois faz parte do
Ative a funcdo AMA pressionando [Hand on] algoritmo da AMA. Execute uma AMA para obter
apos selecionar Ativar AMA Completa ou [2] desempenho dinamico do motor ideal. Isso pode levar
Ativar AMA Reduzida. Veja também a secdo até 10 minutos, dependendo do valor nominal da
Adaptacdo Automdtica do Motor no Guia de poténcia do motor.
Design. Ap6s uma sequéncia normal, o visor
indica: Pressione [OK] para encerrar a AMA. /] VI SO.
Apds pressionar [OK], o conversor de Evite gerar um torque externo durante a AMA.
frequéncia estd pronto para operacéo.
[0] | Off /]
* (Desligado) VISO. . R
T7 | Ativar AMA | Executa Se 1 das programacgdes no grupoA do parametro 1—2A* .
S—— . AMA da resisténcia do estator R, Dados do Motor for alterada, pardmetro 1-30 Resisténcia
do Estator (Rs) a pardmetro 1-39 Pélos do Motor, os
e Aresisténcia do rotor Ry, parametros do motor avancados retornam para a
. A reatancia de fuga do estator X1, configuragao padrao.
. A reatancia de fuga do rotor Xz, e "
. A reatancia principal Xn. VISO'
A AMA funciona sem problemas em motor de 1 tamanho
Mldokselecionelesialapsdoiaiicnibizadelim menor, geralmente funciona em motores de 2 tamanhos
flollCleniielolonrer-cnidelieqtencialely menor, raramente funciona em motores de 3 tamanhos
motor. menor e nunca funciona em motores 4 tamanhos menor.
AC S & Gl ol o £ [ [yl & mealie Lembre-se de que a precisdo dos dados do motor
daPinidelRCIS Ul iEmivezidizschopalondati medido sera mais baixa ao operar com motores menores
& deteminadofalpaniindoibancoldsidadosida do que o tamanho nominal do conversor de frequéncia.
motor. O Rs é o melhor método de ajuste
(consulte 1-3* Dados Avang. do Motor). %
E recomendavel obter os dados avancados do 3.2.7 1-3* Dados Dados do Motor
motor do fabricante do motor para inserir no
parémetro 1-31 Resisténcia do Rotor (Rr) por Parametros para os dados avancados do motor. Garanta
meio do pardmetro 1-36 Resisténcia de Perda que os dados do motor em pardmetro 1-30 Resisténcia do
do Ferro (Rfe) para obter melhor desempenho. Estator (Rs) a parametro 1-39 Pdlos do Motor correspondem
A AMA completa ndo pode ser executada em ao motor. As configuragdes padrdo sao baseadas em
motores de ima permanente. valores do motor padrdo. Se os parametros do motor ndo
forem programados corretamente, o sistema do conversor
[2] | Ativar AMA | Executa a AMA reduzida da resisténcia do de frequéncia pode nao funcionar adequadamente. Se os
reduzida estator R, somente no sistema. Esta opcao dados do motor nao forem conhecidos, é recomendavel
estd disponivel para motores assincronos executar uma AMA (adaptacdo automética do motor).
padréo e motores PM néo salientes. Consulte pardmetro 1-29 Adaptacdo Automdtica do Motor
(AMA).
Grupos do parametro 7-3* Avan¢. Dados do Motor
Avancgados e 1-4* Os Dados do Motor Il nao podem ser
ajustados enquanto o motor estiver funcionando.
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AVISO! 1-31 Resisténcia do Rotor (Rr)

Uma verificacdo simples do valor da soma X1 + Xh Range: Funcéao:
consiste em dividir a tensdo do motor linha para linha S [0.0100 M
pela raiz quadrada (3) e dividir esse valor pela corrente related* | - 100.0000

Parametro 1-31 Resisténcia do Rotor
(Rr) ndao tem efeito quando
parametro 1-10 Constru¢do do Motor
estiver programado para [1] PM, SPM
ndo saliente, [5] Sinc. Relutdncia.

do motor sem carga. [VL-L/sqrt(3))/Ine = X1 + Xh, ohm]
consulte llustragéo 3.6. Esses valores sao importantes
para a magnetizacao correta do motor. Para motores de
muitos polos é altamente recomendavel executar essa

verificacdo.
Ajuste o valor de resisténcia do rotor para
P1-30 P1-33 P1-34 o ,
o R, X1 Xzs g Rr para melhorar o desempenho do eixo
o é usando um dos métodos a seguir:
‘ o . Execute uma AMA quando o
| motor estiver frio. O conversor de
: Uy P1-36 P 135 [ P 131 frequéncia mede o valor do~
Rre Xh Ry motor. Todas as compensagoes
: sao reinicializadas para 100%.
| . Insira o valor de Rr manualmente.
O . O valor pode ser obtido com o
llustragao 3.6 Diagrama Equivalente de Motor para Motor fornecedor do motor.
Assincrono

. Utilize a configuragao padrao da
Rr. O conversor de frequéncia
estabelece a configuragao com

1-30 Resisténcia do Estator (Rs) base nos dados da plaqueta de

Range: Funcao: identificacdo do motor.
Size [0.0140 - [ Ajuste o valor médio da linha da
related* | 140.0000 | resisténcia do estator. Insira o valor a partir
Ohm] de uma folha de dados do motor ou Range: Funcao:
execute uma AMA em um motor frio. Size [0.0400 - | Programe a reatancia parasita do estator
AV/ISO! related* [400.0000 [ do motor usando um dos métodos
Ohm] seguintes:

Para motores PM salientes: ou nao
salientes.

AMA nao esta disponivel.

Se houver apenas dados linha-linha
disponiveis, divida o valor da linha-
-linha por 2 para obter o valor
médio (starpoint) da linha. Alternati-
vamente, meca o valor com um

. Execute uma AMA quando o
motor estiver frio. O conversor
de frequéncia mede o valor do
motor.

. Insira o valor de Xi,
manualmente. O valor pode ser
obtido com o fornecedor do

ohmimetro. Isso também considera a leior
resisténcia do cabo. Divida o valor . Utilize a configuracdo padrdo de
medido por 2 e insira o resultado. X1. O conversor de frequéncia

estabelece a configuracdo com

/] VISO. base nos dados da plaqueta de

A p . identificacdo do motor.
O valor do parametro é atualizado §

apos cada calibragdo de torque se o Consulte llustraco 3.6.
opcional [3] 19 partida com armaze-
namento ou o opcional [4] Toda
partida com armazenamento estiver
selecionado em

pardmetro 1-47 Calibracdo de Torque
em Baixa Velocidade.
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1-33 Reatancia Parasita do Estator (X1)

1-35 Reatancia Principal (Xh)

apos cada calibracao de torque se o
opcional [3] 19 partida com armaze-
namento ou o opcional [4] Toda
partida com armazenamento estiver
selecionado em

pardmetro 1-47 Calibracdo de Torque
em Baixa Velocidade.

AVISO!

Esse parametro é relevante somente
para motores assincronos.

Range: Funcao: Range: Funcao:
m Size [1.0000 - Programe a reatancia principal do motor
0 valor do parametro é atualizado related* | 10000.0000 | usando um dos métodos seguintes:
Ohm] 1. Execute uma AMA quando o

motor estiver frio. O conversor
de frequéncia mede o valor do
motor.

2. Insira o valor Xn manualmente.
O valor pode ser obtido com o
fornecedor do motor.

3. Utilize a configuracao padrao
Xh. O conversor de frequéncia
estabelece a configuragdo com
base nos dados da plaqueta de
identificacédo do motor.

1-34 Reatancia Parasita do Rotor (X2)

1-36 Resisténcia de Perda do Ferro (Rfe)

Range: Funcao: Range: Funcao:

Size [0.0400 - | Programe a reatancia parasita do rotor do Size [0- Insira o valor equivalente da resisténcia
related* | 400.0000 motor usando um dos seguintes related* | 10000.000 de perda do ferro (Rre), para compensar
Ohm] métodos: Ohm] as perdas do ferro do motor.

. Execute uma AMA quando o O valor de Rre Nndo pode ser obtido
motor estiver frio. O conversor executando uma AMA.
de frequéncia mede o valor do O valor de Rre é especialmente
motor. importante nas aplicacées de controle
. Insiim @ vl dle 3% de torque. Se Rre ndo for conhecida,
manualmente. O valor pode ser assuma a configuracao padrao do
i @ ® Fheesks 6 pardmetro 1-36 Resisténcia de Perda do
e Ferro (Rfe).
B SRR e
Xa. O conversor de frequéncia -
estabelece a configuragdo com Range: Funcao:
base nos dados da plaqueta de Size [0.0 - Insira a linha a indutancia direta do eixo
identificacdo do motor. related* 1000.0 comum do motor PM. Obter o valor na
mH] folha de dados do motor de ima
Consulte llustragao 3.6.
permanente.
A VISO, Se houver apenas dados linha-linha
O valor do parametro é atualizado disponiveis, divida o valor da linha-linha
ap6s cada calibracio de torque se o por 2 para obter o valor médio (starpoint)
opcional [3] 19 partida com armaze- da linha. Alternativamente, meca o valor
namento ou o opcional [4] Toda com um medidor de indutancia. Isso
partida com armazenamento estiver também considera a indutancia do cabo.
selecionado em Divida o valor medido por 2 e insira o
pardmetro 1-47 Calibragdo de Torque resultado.
em Baixa Velocidade. Esse parametro esta ativo somente
quando pardametro 1-10 Constru¢do do
A VISO Motor estiver programado pfara [1] PM,
d SPM ndo saliente (Motor de Ima
Esse parametro é relevante somente Permanente) ou [5] Sinc. Relutdncia.
para motores assincronos. Para uma selecao com um decimal, utilize
esse parametro. Para uma selecdo com
trés decimais, use
pardmetro 30-80 Indutdncia do eixo-d (Ld).
FC 302 apenas.
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1-37 Indutancia do eixo-d (Ld)

1-40 Forca Contra Eletromotriz em 1000RPM

O valor do parametro é atualizado
apos cada calibracdo de torque se o
opcional [3] 19 partida com armaze-
namento ou o opcional [4] Toda
partida com armazenamento estiver
selecionado em

pardametro 1-47 Calibragdo de Torque
em Baixa Velocidade.

1-38 Indutancia do eixo-q (Lq)

Range: Funcao:
Size related* | [0.000 - 1000 Programe o valor da indutancia
mH] do eixo g. Consulte a folha de

dados do motor.

1-39 Poélos do Motor

Range: Funcéo:

Size related*

[2-128] | Insira o numero de polos do motor.

Polos |~nn@ 50 Hz ~nh@ 60 Hz
2 2700-2880 3250-3460
4 1350-1450 1625-1730
6 700-960 840-1153

Tabela 3.6 Numero de polos de faixas de velocidade normais

Tabela 3.6 mostra o nimero de polos para intervalos de
velocidades normais de diversos tipos de motores. Defina
os motores desenvolvidos para outras frequéncias separa-
damente. O valor de polos do motor é sempre par, pois
refere-se ao numero de polos total do motor e ndo a pares
de polos. O conversor de frequéncia cria a configuragdo
inicial do pardmetro 1-39 Pélos do Motor com base em
parametro 1-23 Freqliéncia do Motor e

pardametro 1-25 Velocidade nominal do motor.

1-40 Forca Contra Eletromotriz em 1000RPM

Range: Funcao: Range: Funcao:

Forca Contra Eletro Motriz de 320 V a 1,800
rpm. Forca Contra Eletro Motriz = (Tenséao/
RPM)*1000 = (320/1.800)*1000 = 178.

Esse parametro esta ativo somente quando
pardmetro 1-10 Construgdo do Motor estiver
programado para opcionais que ativam
motores PM (ima permanente).

AVISO!

Ao utilizar motores PM (ima
Permanente), recomenda-se usar
resistor do freio.

1-41 Off Set do Angulo do Motor

Range: Funcao:
0x| [-32768 - Insira o offset de angulo correto, entre o motor
32767 1 PM (Imé& Permanente) e a posicao do indice

(volta unica), do encoder ou do resolver
conectado. A faixa de valores de 0 a 32.768
corresponde a 0 a 2 x pi (radianos). Para obter
o valor de offset do angulo: Apds o conversor
de frequéncia entrar em funcionamento,
aplique a retencdo CC e insira o valor do
parémetro 16-20 Angulo do Motor neste
parametro.

Esse parametro esta ativo somente quando
pardmetro 1-10 Construgdo do Motor estiver
programado para [1] PM, SPM néo saliente
(Motor de Ima Permanente).

1-44 d-axis Inductance Sat. (LdSat)

Range: Funcao:
Size [0 - Esse parametro corresponde a saturacao de
related* 1000 indutancia de Ld. idealmente, este

mH] parametro tem o mesmo valor que
pardmetro 1-37 Indutdncia do eixo-d (Ld). Se
o fornecedor do motor fornecer uma curva

Range: Funcao: de indugdo, insira o valor de indugéo a

Size [0 - Programe a FCE nominal do motor em 200% do valor nominal.

related* | 9000 V] | funcionamento em 1000 rpm.
Forca Contra Eletro Motriz é a tensao gerada 1-45 g-axis Inductance Sat. (LgSat)
por um motor PM quando nao houver um Range: Funcao:
conversor de frequéncia conectado e o eixo Size [0 - Esse parametro corresponde a saturagao de
for girado externamente. A Forca Contra related* [ 1000 indutancia de Lg. idealmente, este
Eletro Motriz é normalmente especificada mH] parametro tem o mesmo valor que
pela velocidade nominal do motor ou a pardmetro 1-38 Indutdncia do eixo-q (Lq). Se
1,000 RPM medida entre duas linhas. Se o o fornecedor do motor fornecer uma curva
valor ndo estiver disponivel para uma de inducéo, insira o valor de inducéo a
velocidade do motor de 1,000 rpm, calcule o 200% do valor nominal.
valor correto da seguinte maneira. Se a Forca
Contra Eletro Motriz for, por exemplo, 320 V
a 1.800 rpm, pode ser calculada a 1.000 rpm:
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1-46 Ganho de Deteccao de Posicdo

1-47 Calibracdo de Torque em Baixa Velocidade

energizagao

[2] | Cada partida | Calibra em cada inicializagdo, compensando
uma possivel alteragdo de temperatura do
motor desde a ultima partida. O valor é
reinicializado apds um ciclo de energizagao.

[3]] 1st start
with store

O conversor de frequéncia calibra o torque na
primeira partida apds a energizacdo. Esta
opgao é usado para atualizar parametros do
motor:
. Pardmetro 1-30 Resisténcia do Estator
(Rs).

. Pardmetro 1-33 Reatdncia Parasita do
Estator (X1).

. Parametro 1-34 Reatdncia Parasita do
Rotor (X2).

. Pardmetro 1-37 Indutdncia do eixo-d
(Ld).

[4

Every start O conversor de frequéncia calibra o toque em

with store toda partida, compensando uma possivel
mudanca na temperatura do motor desde a
ultima partida. Esta opcdo é usado para

atualizar parametros do motor:

Range: Funcao: Option: Funcao:
100 %* [ [20 - 200 %] | Ajusta a amplitude do pulso de teste . Pardmetro 1-30 Resisténcia do Estator
durante a deteccdao de posi¢ao na (Rs).
partida. Ajustar este parametro para . Pardmetro 1-33 Reatdncia Parasita do
melhorar a medicao da posicao. Estator (X1).
1-47 Calibracdo de Torque em Baixa Velocidade *  Pardmetro 1-34 Reatdncia Parasita do
. - Rotor (X2).
Option: Funcéo:
T ” — . Parametro 1-37 Indutdncia do eixo-d
Utilize este parametro para otimizar o torque 4
estimado em toda a faixa de velocidade. O (ta).
torque estimado baseia-se na poténcia do eixo, .
. 1-48 Inductance Sat. Point
Peixo = Pm - Rs * I2. Certifique-se de que o valor
Rs esta correto. O valor Rs nessa formula é Range: Funcao:
igual & perda de energia no motor, no cabo e Size related* [1 - 500 %] | Ponto de saturagdo da indutancia.
no conversor de frequéncia. Quando este
arametro estiver ativo, o conversor de -
parametr 3.2.8 1-5* Indep. Carga, Configuracao
frequéncia calcula o valor Rs durante a
energizacdo, garantindo o torque estimado
ideal e o desempenho ideal. Use este recurso 1-50 Magnetizacédo do Motor a 0 Hz
em casos que nao é possivel ajustar Esse parametro nao é visivel no LCP.
parametro 1-30 Resisténcia do Estator (Rs) em Range: Funcio:
cada conversor de frequéncia para compensar 100% ] [0- "]’[Ei[’l
o comprimento de cabo, as perdas do . 300 %]
conversor de frequéncia e o desvio de Parametro 1-50 Magnetiza¢do do Motor a 0
temperatura no motor. Hz nao tem efeito quando
parametro 1-10 Construcdo do Motor = [1]
(o1 | Off PM, SPM ndo saliente.
(Desligado)
1] | Primeira Calibra na primeira partida ap6s a energizagao
i id Iy g | g - p il el Utilize esse parametro juntamente com
artida e mantém esse valor até reinicializar por um
g ) . L & parametro 1-51 Veloc Min de Magnetiz¢Go Norm.
depois da ciclo de energizagao.

[RPM] para obter uma carga térmica diferente no
motor funcionando em baixa velocidade.

Insira um valor que seja uma porcentagem da
corrente de magnetizacdo nominal. Se a
configuragdo for muito baixa, o torque no eixo
do motor pode ser diminuido.

Corrente magnét.

100% %
1
Par.1-50 0

Par.1-51 Hz
Par.1-52 RPM

130BA045.11

llustracao 3.7 Magnetizacao do Motor
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1-51 Veloc Min de Magnetiz¢ao Norm. [RPM] 1-53 Freq. Desloc. Modelo

Esse parametro nao é visivel no LCP. Range: Funcéo:
Range: Funcao: m
Size [o - m Isto é vélido somente para FC 302.
GEer ||l Pardmetro 1-51 Veloc Min de
RPM] Magnetiz¢do Norm. [RPM] nao tem Modelo de fluxo 1 - Modelo de fluxo 2
efeito quando Esse modelo é utilizado quando
pardmetro 1-10 Construg¢do do parametro 1-00 Modo Configuragdo é
Motor=[1] PM, SPM ndo saliente. programado para [1] Malha fechada de
velocidade ou [2] Torque e
Programe a velocidade necesséria para a parametro 1-01 Principio de Controle do Motor
corrente de magnetizacio normal. Se a é programado para [3] Fluxo com feedback de
velocidade for programada com valor motor. Com este parametro é possivel ajustar
inferior & velocidade de deslizamento do o ponto de deslocamento em que o conversor
motor, pardmetro 1-50 Magnetizacdo do de frequéncia alterna entre o0 modelo de Fluxo
Motor a 0 Hz e pardmetro 1-51 Veloc Min de 1 0 modelo de Fluxo 2, o que ¢ Util em
MagnetizcGo Norm. [RPM] ndo terdo algumas velocidades sensiveis e em aplicagdes
importancia de controle de torque.
Utilizar este parametro junto com fum X 0.1
pardametro 1-50 Magnetizacdo do Motor a O ‘
Hz. Consulte Tabela 3.6. Hodslo.
1-52 Veloc Min de Magnetiz. Norm. [Hz]
Range: Funcao: llustracdo 3.8 Pardmetro 1-00 Modo
Size [0 - Programe a frequéncia necessaria para a Configuracdo = [1] Malha fechada da
related* 250.0 corrente de magnetizacao normal. Se a velocidade ou [2] Torque e
Hz] frequéncia for programada abaixo da pardmetro 1-01 Principio de Controle do

frequéncia de deslizamento do motor, o Motor = [3] Fluxo c/ feedback de motor
parametro 1-50 Magnetizacdo do Motor a O
Hz ficara inativo.

Utilizar este parametro junto com Corrente variavel - modelo de fluxo - sem

parametro 1-50 Magnetizacdo do Motor a O Sensor

Hz. Consulte llustragdo 3.7. Este modelo é utilizado quando

pardmetro 1-00 Modo Configuragéo for

1-53 Freq. Desloc. Modelo ajustado para [0] Malha aberta velocidade e

Range: Funcao: parametro 1-01 Principio de Controle do Motor
Size [4- m for ajustado para [2] Fluxo sensorless.
related* | 18.0 No modo de fluxo em malha aberta de

Néo é possivel ajustar este parametro
enquanto o motor estiver em funcio-
namento.

Hz] velocidade, a velocidade deve ser

determinada a partir da medicao da corrente.
Abaixo de fnorm x 0,1 0 conversor de

frequéncia funciona em um modelo de
Deslocamento do modelo de fluxo » .
corrente variavel. Acima da frorm X 0,125 o
Insira o valor da frequéncia para alternar entre o .

conversor de frequéncia funciona de acordo

dois modelos para determinar a velocidade do
com um modelo de Fluxo.

motor. Escolha o valor com base nas configu-
racées no pardmetro 1-00 Modo Configuragdo
e no pardmetro 1-01 Principio de Controle do
Motor.

Existem duas opcodes:
. Alterne entre o modelo de fluxo 1 e
o modelo de fluxo 2 ou

. Alterne entre o modo de Corrente
Variavel e o modelo de fluxo 2.
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1-53 Freq. Desloc. Modelo

Range: Funcao:

Modelo. de.
corrente
variavel

fout

130RA147.10

llustragao 3.9 Pardmetro 1-00 Modo
Configuragdo = [0] Malha aberta de
velocidade, parametro 1-01 Principio de
Controle do Motor = [2] Fluxo Sensorless

1-54 Reducao d tensao no enfragcimto do campo

Range: Funcao:

0 V*| [0-100 V][O valor desse parametro reduz a tensao
maxima disponivel para o fluxo do motor no
enfraquecimento do campo, deixando mais
tensao disponivel para torque. Aumentar o
valor aumenta o risco de bloqueio em alta
velocidade.

1-55 Caracteristicas U/f - U

Matriz [6]

Range: Funcéo:
Size [0 -

related* 1000 V]

Insira a tensdao em cada ponto de
frequéncia, para desenhar manualmente
uma caracteristica U/f que corresponda ao
motor.

Os pontos de frequéncia sao definidos em
pardmetro 1-56 Caracteristicas U/f - F.

Este é um parametro de matriz [0-5] e s6 é
acessivel quando pardmetro 1-01 Principio
de Controle do Motor estiver programado
para [0] U/f.

1-56 Caracteristicas U/f - F

Matriz [6]

Range: Funcao:

Size [O- Insira os pontos de frequéncia para

related* 1000.0 formar manualmente uma caracteristica
Hz] U/f que corresponda ao motor.

A tensdo em cada ponto é definida em
pardmetro 1-55 Caracteristicas U/f - U.
Este é um parametro de matriz [0-5] e s6
é acessivel quando

parametro 1-01 Principio de Controle do
Motor estiver programado para [0] U/f.

Tensdo do motor 130BA166.10

Par 1-55 [x]
A
1555 F——————— — — — — — — —
-5 -——— - — — — —
1-553—— — — — — — —

1-55[2] — — — —

1-55[1]— —
1-55[0]

1-56  1-56
(0] [1]

| |-

1-56 1-56

[3] [4] [5]
Freqléncia de Saida
Par 1-56 [x]

llustragao 3.10 Caracteristica U/f

1-57 Torque Estimation Time Constant

Range: Funcao:
150 ms*| [50 - 1000 m
el Esse parametro é valido somente

com versao de software 48.XX.
Insira a constante de tempo da estimativa
de torque abaixo do ponto para alterar o
modelo no principio de controle de fluxo
sensorless.

1-58 Corrente de Pulsos de Teste Flystart

Range: Funcao:

related* 200 %]

Esse parametro esta disponivel
somente em VVC*.

AVISO!

Esse parametro tem efeito somente
em motores PM.

Define o nivel de corrente dos pulsos de
teste do flying start que sdo usados para
detectar o sentido do motor. 100% significa
Imn. Ajuste o valor para ser alto o suficiente
para evitar influéncia de ruidos, mas baixo o
suficiente para evitar afetar a precisao (a
corrente deve ser capaz de cair para 0 antes
do préximo pulso). Reduza o valor para
reduzir torque gerado.

O padrdo é 30% para motores assincronos,
mas pode variar para motores PM. Para
ajustar motores PM, o valor sintoniza a
Forca Contra Eletro Motriz e a indutancia do
eixo-d do motor.
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1-59 Frequiéncia de Pulsos de Teste Flystart

1-61 Compensacdo de Carga em Alta Velocid

usados para detectar o sentido do motor.
Para motores assincronos, o valor 100%
significa que o deslizamento é dobrado.
Aumente esse valor para reduzir o torque
gerado.

Para motores sincronos, esse valor é a
porcentagem nmn do motor de funcio-
namento livre. Acima desse valor, o flying
start é sempre executado. Abaixo desse
valor o modo partida é selecionado em
pardametro 1-70 Modo de Partida PM

Range: Funcao: Range: Funcao:
Size [O- Motor assincrono: Define a frequéncia dos 100 %* [ [0 - Para compensar a tensao em relacao a
related* 500 %] | pulsos de teste de flying start que séo 300 %] carga, digite o valor porcentual quando o

3.2.9 1-6* Dependente da carga
Configuracao

1-60 Compensacao de Carga em Baix Velocid

Range: Funcao:
100 %*| [O -
300 %]

Para compensar a tensdo em relacéo a carga,
insira o valor porcentual quando o motor
estiver funcionando em baixa velocidade e
obtiver, assim, a caracteristica U/f ideal. A
poténcia do motor determina a faixa de
frequéncia dentro da qual este parametro

estd ativo.
Poténcia do motor Comutacao
0,25 - 7,5 kW <10 Hz
Um (PAR.202) 5
A o
100%Par-1-€0 Par.1-61 g
|
60%- |
I
|
|
|
|
|
|
|
|
0% : > fsatda

Ponto de Inflexdo
llustracdo 3.11 Comutagao

motor estiver em funcionamento, em
velocidade alta e obtiver, assim, a caracte-
ristica U/f 6tima. A poténcia do motor
determina a faixa de frequéncia dentro da
qual este parametro esta ativo.

Poténcia do motor
0,25 - 7,5 kW

Comutacao
>10 Hz

Tabela 3.7 Frequéncia de Comutacéao

1-62 Compensacdo de Escorregamento

Range: Funcao:
Size [-500 | Insira o valor % da compensacao de escorre-
related* |- gamento para compensar as tolerancias no

500 %] | valor de nun. A compensacdo de escorre-
gamento é calculada automaticamente com
base na velocidade nominal do motor nm, n.
Esta funcao ndo estd ativa quando
parametro 1-00 Modo Configuragdo estiver
programado para o controle de torque [1]
Malha fechada de velocidade ou [2] Torque,
com feedback de velocidade ou quando
parametro 1-01 Principio de Controle do Motor
estiver programado para [0] U/f, modo
especial do motor.

1-63 Const d Tempo d Compens Escorregam

Range: Funcao:

Size XSEIAVISO!
related={ ] Pardmetro 1-63 Const d Tempo d
Compens Escorregam néo tem efeito

quando pardmetro 1-10 Construgdo do
Motor = [1] PM, SPM ndo saliente.

Insira a velocidade de reacéo da
compensacao de escorregamento. Um valor
alto redunda em uma reacdo lenta e um
valor baixo em uma reagao rapida. Se
surgirem problemas de ressonancia de baixa
frequéncia, use uma configuracédo de tempo
mais longa.
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1-64 Amortecimento da Ressonancia

1-66 Corrente Min. em Baixa Velocidade

%* 500 %
]

Parametro 1-64 Amortecimento da
Ressondncia nao tem efeito quando
parametro 1-10 Constru¢do do Motor=[1]
PM, SPM ndo saliente.

Insira o valor de amortecimento de ressonancia.
Programe o pardmetro 1-64 Amortecimento da
Ressondncia e o parametro 1-65 Const Tempo
Amortec Ressondnc para ajudar a eliminar
problemas de ressonancia em alta frequéncia.
Para reduzir oscilagao de ressonancia, o valor do
pardmetro 1-64 Amortecimento da Ressondncia
deve ser aumentado.

1-65 Const Tempo Amortec Ressonanc

Range: Funcao:
5ms*| [5- "l"g.ﬂ
50 ms]

Parametro 1-65 Const Tempo Amortec
Ressondnc nao tem efeito quando
parametro 1-10 Constru¢do do Motor = [1]
PM, SPM ndo saliente.

Programe o pardmetro 1-64 Amortecimento da
Ressondncia e o pardmetro 1-65 Const Tempo
Amortec Ressondnc para ajudar a eliminar
problemas de ressonancia em alta frequéncia.
Insira a constante de tempo que proporciona o
melhor amortecimento.

Range: Funcao: Range: Funcao:
100 [o- m pardmetro 1-66 Corrente Min. em Baixa

Velocidade é composta pela corrente geradora
do torque e da corrente de magnetizagao.
Exemplo: Programe pardmetro 4-16 Limite de
Torque do Modo Motor para 100% e programe
parametro 4-17 Limite de Torque do Modo
Gerador para 60%. Pardmetro 1-66 Corrente
Min. em Baixa Velocidade ajusta automati-
camente para aproximadamente 127 %,
dependendo do tamanho do motor.

1-67 Tipo de Carga

Esse parametro é valido somente para FC 302.

Option: Funcao:
[0] * | Carga Para aplicacdes de transportadores, bombas e
passiva ventiladores.

[1] | Carga ativa | Use para aplicagbes de icamento. Esta opcao
permite o conversor de frequéncia acelerar
até 0 RPM. Quando [1] Carga Ativa estiver
selecionado, ajuste pardmetro 1-66 Corrente
Min. em Baixa Velocidade para um nivel

correspondente ao torque maximo.

1-68 Inércia Minima

Range: Funcao:

0 kgm?* | [0.0000 - Insira a inércia do motor para obter
10000.0000 uma leitura melhorada do torque e,
kgm?] portanto, uma estimativa melhor do

torque mecanico no eixo. Disponivel
somente no principio de controle do

1-66 Corrente Min. em Baixa Velocidade fluxo.
Range: Funcao:
- - — 1-69 Inércia Maxima
Size [1- [Insira a corrente do motor minima em
related* [ 200 % | velocidade baixa, consulte o Range: Funcao:
] pardmetro 1-53 Freq. Desloc. Modelo. Aumentar Size [0000 - m
essa corrente melhora o torque do motor em related* 100020.0000 Valido somente para FC 302.
velocidade baixa. kgm?l] Nio se pode ajustar este
Pardmetro 1-66 Corrente Min. em Baixa parametro enquanto o motor
Velocidade é ativado somente quando estiver em funcionamento.
parametro 1-00 Modo Configuragdo = [0] Malha
aberta de velocidade. O conversor de X
. . Ativo somente em fluxo de malha
frequéncia funciona com corrente do motor
] . aberta. Usado para calcular o torque
constante, para velocidades abaixo de 10 Hz. - . .
. . de aceleracdo em baixa velocidade
Para velocidades acima de 10 Hz, o modelo de _
. Usado no controlador de limite de
fluxo do motor no conversor de frequéncia torque
rque.
controla o motor. Pardmetro 4-16 Limite de q
Torque do Modo Motor e/ou
pardmetro 4-17 Limite de Torque do Modo
Gerador ajustam pardmetro 1-66 Corrente Min.
em Baixa Velocidade automaticamente. O
parametro com o maior dos valores ajusta o
pardmetro 1-66 Corrente Min. em Baixa
Velocidade. A configuragao de corrente no
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3.2.10 1-7* Ajustes da Partida

1-72 Funcéo de Partida

Option: Funcao:
corresponde a configuragao da corrente de
Selecione o modo de partida. Isso é feito para inicializar o nucleo partida em pardmetro 1-76 Corrente de
de controle VVC* para motor anteriormente em funcionamento Partida. Esta funcao é normalmente utilizada
livre. As duas selecées estimam a velocidade e o &ngulo. Ativo em aplicagdes de icamento sem contrapeso
somente para motores PM e SynRM em VVC*, e, especialmente, em aplicagées com um
Option: Funcio: mot’o.r—cone, ctfja partida é~dada no s.entido
[0] * [ Deteccao de Estima o angulo elétrico do rotor e usa-o r;;arg:;a.segmda de rotagéo no sentido da
Rotor como ponto de partida. Selecdo padrdo
para aplicacées VLT® AutomationDrive. [4] | Funcion.na Possivel somente com VVC".
horizntl Para obter a funcdo descrita nos
[1] Estacionamento | A funcédo esltacionarr;ento aplica corrente parémetro 1-74 Velocidade de Partida [RPM] e
CC no enro am.e?to ,0 .estator.e.gira ° parametro 1-76 Corrente de Partida, durante
e o teng e s s s o 5
corrente de frenagem e a hora estdo nc; s%ntlfiofda.refelrenC|a. S(((e))o sinal de
referéncia for igual a zero (0),
configuradas em parametro 2-06 Corrente parametro 1-74 Velocidade de Partida [RPM]
de Estacionamento e sera ignorado e a velocidade de saida sera
pardmetro 2-07 Tempo de Estacionamento. igual a zero (0). A corrente de saida
» corresponde a configuragdo da corrente de
partida em pardmetro 1-76 Corrente de
Range: Funcéo: Partida.
0s*[ [0-255 |Esse parametro refere-se a funcao partida 5] [wcay A e
s] selecionada em pardmetro 1-72 Fung¢ao de

Partida.
Digite o atraso de tempo necessario, antes de
iniciar a aceleracdo.

1-72 Funcao de Partida

FluxSent.horar

pardmetro 1-74 Velocidade de Partida [RPM].
A corrente de partida é calculada automati-
camente. Esta fungao usa a velocidade de
partida somente no tempo de atraso da
partida. Independente do valor ajustado
pelo sinal de referéncia, a velocidade de

Option: Funcéo: saida é igual & programacio da velocidade
Selecione a funcdo partida durante o de partida em pardmetro 1-74 Velocidade de
retardo de partida. Esse parametro estd Partida [RPM]. [3] Corrente/velocidade de
vinculado ao pardmetro 1-71 Atraso da partida em sentido hordrio e [5] VVC*/Fluxo
Partida. em sentido hordrio geralmente é utilizado

[0] | Retng CC/temp [ Energiza o motor com corrente de hold CC em aplicacoes de icamento. [4] Corrente/

atras (parémetro 2-00 Corrente de Hold CC) durante velocidade de partida no sentido da referéncia
o tempo de atraso da partida. é utilizado particularmente em aplicacoes
com contrapeso e movimento horizontal.

[1] | FrngCC/ Energiza o motor com uma Corrente de

temp.atrso freio CC (pardmetro 2-01 Corrente de Freio [6] | Mecan.lgam Para utilizar as funcdes de controle do freio
CO) durante o tempo de atraso da partida. Lib.Freio mecanico (pardmetro 2-24 Atraso da Parada
a parametro 2-28 Fator de Ganho do Boost).
[2] | ParadInérc/ O motor parou por inércia durante o tempo Esse pardmetro somente esta ativo no
* tempAtra de atraso da partida (inversor desligado). principio de controle de fluxo, em um modo
[3] | Vel partid Possivel somente com VVC*. com feedback de motor ou modo sem
horar Conecte a funcdo descrita no sensor.
parametro 1-74 Velocidade de Partida [RPM] e 171 [ vWCH/Flux
parametro 1-76 Corrente de Partida, no T
tempo de atraso da partida.
Independentemente do valor aplicado pelo
sinal de referéncia, a velocidade de saida
aplica a programacao da velocidade de
partida em pardmetro 1-74 Velocidade de
Partida [RPM] ou parametro 1-75 Velocidade
de Partida [Hz] e a corrente de saida
MG33MM28 Danfoss A/S © 08/2016 Todos os direitos reservados. 53
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1-73 Flying Start 1-75 Velocidade de Partida [Hz]

Option: Funcao: Range: Funcao:
M Size [0 - Esse parametro pode ser usado, por

N&o é possivel ajustar este parametro related* | 500.0 exemplo, para aplicagdes em guindastes

enquanto o motor estiver em funcio-
namento.

Hz] (rotor conico). Programe a velocidade de
partida do motor. Apés o sinal de partida, a
velocidade de saida assume o valor

5 . . programado. Programe a funcao partida no
Esta fungao permite assumir o controle de um i 5 .
L. . . pardmetro 1-72 Fung¢éo de Partida em [3]
motor que esteja girando livremente, devido a . . .

Velocidade de partida cw, [4] Operagédo

uma queda da rede elétrica.
horizontal ou [5] VWC*/Fluxo no sentido

[0] [ Desativado | Sem fungao hordrio e programe o tempo de atraso da

[1] | Ativo Ativa o conversor de frequéncia para capturar partida em pardmetro 1-71 Atraso da Partida.
e controlar um motor em rotacao.
Quando parametro 1-73 Flying Start estiver
ativado, parametro 1-71 Atraso da Partida e Range: Funcao:
parametro 1-72 Fungdo de Partida ficam sem 0 [0- [Alguns motores, por exemplo, motores com
fungao. Quando o pardmetro 1-73 Flying Start A* | par. rotores conicos, precisam de corrente/velocidade
estiver ativado, pardmetro 1-58 Corrente de 1-24 A] | de partida extra para desacoplar o rotor. Para
Pulsos de Teste Flystart e obter esse boost, programe a corrente requerida
parametro 1-59 Freqliéncia de Pulsos de Teste em parametro 1-76 Corrente de Partida. Programe o
Flystart, sao utilizados para especificar as pardmetro 1-74 Velocidade de Partida [RPM].
condigées do flying start. Programe o pardmetro 1-72 Funcdo de Partida em

121 | Sempre Ativo [3] Velocidade de partida cw ou [4] Operagédo

[3] | Enabled Ref.

horizontal e programe o tempo de atraso da
partida em pardmetro 1-71 Atraso da Partida.

Dir.
[4] | Enab. Always Esse parametro pode ser usado, por exemplo, para
Ref. Dir. aplicagées em guindastes (rotor conico).

AVISO!

Esta funcao nao é recomendada para aplicacées de

3.2.11 1-8* Ajustes de Parada

icamento.
Para niveis de poténcia acima de 55 kW, o modo de fluxo 1-80 Funcao na Parada
deve ser utilizado para obter o melhor desempenho. Option: Funcio:

Selecione a fungdo do conversor de

AVISO! frequéncia, apés um comando de parada ou

Para obter o melhor desempenho do flying start, os depois que a velocidade é desacelerada até
dados avancados do motor, pardmetro 1-30 Resisténcia do as configuragées no
Estator (Rs) a pardmetro 1-35 Reatdncia Principal (Xh), pardmetro 1-81 Veloc.Min.p/Fun¢éo na
precisam estar corretos. Parada[RPM].
[0] | Parada por O conversor de frequéncia deixa o motor
* inércia em modo livre. O motor é desconectado do
Range: Funcio: conversor de frequéncia.
Size [0 - Programe a velocidade de partida do motor. [1] | Hold de CC/ Energiza o motor com uma corrente de hold
related* | 600 Apo6s o sinal de partida, a velocidade de Preaque- CC (consulte pardmetro 2-00 Corrente de
RPM] saida do motor assume o valor programado. cimento do Hold CC).
Programe a funcao partida no Motor
parametro 1-72 Fun¢ao de Partida em [3] [2] | Verificacdo do | Verifica se ha um motor conectado.
Velocidade de partida cw, [4] Operagdo motor
horizontal ou [5] VVC*/Fluxo no sentido [3] | Pré- Gera um campo magnético, enquanto o
hordrio e programe o tempo de atraso da -magnetiz¢ao | motor esta parado. Isso permite ao motor
partida em pardmetro 1-71 Atraso da Partida. gerar torque rapidamente nos comandos de

partida subsequentes (somente motores
assincronos). Essa funcéo de pré-
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1-80 Funcdo na Parada

1-82 Veloc. Min p/ Funcionar na Parada [Hz]

Option: Funcao: Range: Funcao:
-magnetizacao ndo ajuda o comando de Size related* | [0 - 20.0 Programar a frequéncia de saida que
partida inicial. Hz] ativa o parametro 1-80 Fung¢do na
Duas solugoes diferentes estao disponiveis Parada.
para pré-magnetizar a maquina para o
i aarmnds de feerit 1-83 Funcéo de Parada Precisa
1.  Dé partida no conversor de Option: Funcao:
frequéncia com uma referéncia de ’AIY‘E.I'
0 RPM e aguarde de 2 a 4 Néao é possivel ajustar este parametro
constantes de tempo do rotor enquanto o motor estiver em funcio-
antes de aumentar a referéncia de T
REocss Valido somente para FC 302.
2. Programe pardmetro 1-71 Atraso da
Partida para o tempo de pré- [0] | Parada ramp | Somente ideal quando a velocidade da
-magnetizacdo desejado (2 a 4 * | prec. operacao, por exemplo, de uma correia
constantes de tempo do rotor. Veja transportadora for constante. Este é um
a descricao das constantes de controle de malha aberta. Alcanca um alto
tempo mais adiante nesta secao). nivel de precisdo da repeticdo no ponto de
3. Programe pardmetro 1-72 Funcéao parada.
de Partida para [0] Retengdo CC ou [1] | Contador Conta o numero de pulsos, tipicamente em
i iz (e (reset) um encoder e gera um sinal de parada apds
4. Programe a magnitude da corrente um numero de pulsos pré-programado,
de freio CC ou de retengdo CC definido no parametro pardmetro 1-84 Valor
(parametro 2-00 Corrente de Hold Contador de Parada Precisa, foi recebido no
CC ou pardmetro 2-01 Corrente de terminal 29 ou terminal 33.
Freio CC) para ser igual a |_pre- Este é um feedback direto com um controle
-mag = Unom/(1,73 x Xh) de malha fechada unidirecional.
Amostras de Constantes de tempo do rotor A funcao do centador ¢ ativada (comeca a
_ cronometrar) na transicdo do sinal de partida
(Xh+X2)/(6,3*Freq_nom*Rr) (quando este muda de parada para partida).
TKW=02s Apds cada parada precisa, o nimero de
10KW = 0,5 s pulsos contados durante a desaceleracdo até
100 KW = 1,7 s 0 rpm é reinicializado.
1000 kW = 2,5 s [2] | Contador O mesmo que [2] Parada continua com reset,
[4] [Tensdao U0 CC | Quando o motor estiver parado, mas o numero de pulsos contados durante a
pardmetro 1-55 Caracteristicas U/f - U [0] desaceleracdo até 0 RPM é deduzido do valor
define a tensio a 0 Hz. do contador inserido em pardmetro 1-84 Valor
Contador de Parada Precisa.

[5] | Parada p/ Quando a referéncia estiver abaixo de Essa funciio reset pode ser usada para
inércia em ref. | pardmetro 1-81 Veloc.Min.p/Fun¢éo na compensar a distancia extra obtida durante a
baixa Parada[RPM], o motor serd desconectado do desaceleracio e para reduzir os impactos do

conversor de frequéncia. desgaste gradual das pegas mecanicas.

[6] | Verifmotor, [3] | Compensado | Para precisamente no mesmo ponto,
alarme independente da velocidade atual. O sinal de

parada é atrasado internamente quando a
- velocidade atual for menor que a velocidade
Range: Funcao: maxima (programada em
Size related* | [0 - 600 Programe a velocidade para ativar o pardmetro 4-19 Freqiiéncia Mdx. de Saida).
RPMI parametro 1-80 Fungdo na Parada. Este controle é calculado com base na
velocidade de referéncia do conversor de
frequéncia e com base na velocidade real.
Certifique-se de que o conversor de
frequéncia tenha acelerado antes de ativar a
parada compensada por velocidade.
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1-83 Funcdo de Parada Precisa 1-84 Valor Contador de Parada Precisa

Option: Funcao: Range: Funcao:
[4] | Contador O mesmo que Speed comp stop, mas apds 100000% | [O - Insira o valor do contador a ser usado
comp. (reset) | cada parada precisa o numero de pulsos 999999999 | na funcao de parada precisa integrada,
contados durante a desaceleragdo até 0 RPM pardmetro 1-83 Fungdo de Parada Precisa.
é reinicializado. A frequéncia maxima para o terminal 29
[5] | Contador O mesmo que Speed comp stop, mas o @028 @ 110 157
comp. numero de pulsos contados durante a 4 VISO,
desaceleracdo até 0 rpm é deduzido do valor N3o usado para selecoes [0]
do contador inserido em parametro 1-84 Valor Parada precisa de rampa e [3]
Contador de Parada Precisa. Parada comp de velocidade em
Essa funcdo reset pode ser usada para parémetro 1-83 Funcéo de Parada
compensar a distancia extra obtida durante a Precisa.
desaceleracdo e para reduzir os impactos do
desgaste gradual das pecas mecanicas.
As fungov,es de pa’ra.da precisa 'saﬂo vantajosas em aplicacdes Range: Funcio:
em que é necessdria alta precisao.
Se for utilizado um comando de parada padrao, a precisdo 2 [0- e @ Bl Gie aifieso elos senkoiss, s @i
é determinada pelo tempo interno da tarefa. Esse ndo é o ms* O ] | (e S LR I el (=28 e 6
caso quando se utiliza a funcdo de parada precisa. Isso Reree Precities, o s © pEre Comlpeimen
elimina a dependéncia do tempo da tarefa e aumenta a X0 EBEREELS, © HRiilps 6 SR G
precisdo substancialmente. diferentes frequéncias tem uma influéncia
A tolerancia do conversor de frequéncia é normalmente ETER GiE) (LG 6l FrEek
dada pelo tempo de sua tarefa. Entretanto, usando sua AVISO!
funcdo de parada precisa especial, a tolerancia fica Néo usado para selecées [0] Parada
independente do tempo da tarefa porque o sinal de precisa de rampa, [1] Parada continua
parada interrompe imediatamente a execucao do com reset e [2] Parada continua sem reset
programa do conversor de frequéncia. A funcdo de parada em pardmetro 1-83 Funcdo de Parada
precisa fornece um atraso altamente reproduzivel, entre o Precisa.
instante em que o sinal de parada é dado e a rampa de

desaceleracdo inicia. Execute um teste para determinar
esse atraso, pois ele é a soma de sensor, PLC, conversor de
frequéncia e pecas mecanicas.

Para garantir a precisdo ideal deverdo existir pelo menos
10 ciclos durante a desaceleragao, consulte:
. Parametro 3-42 Tempo de Desaceleracdo da Rampa
1.

. Parametro 3-52 Tempo de Desaceleracdo da Rampa
2.

. Parametro 3-62 Tempo de Desaceleracdo da Rampa
3.

. Pardmetro 3-72 Tempo de Desacelera¢do da Rampa
4.

A funcdo de parada precisa é programada aqui e ativada a
partir da DI no terminal 29 ou terminal 33.

3.2.12 1-9* Temperatura do Motor

1-90 Protecao Térmica do Motor

Option: Funcao:

A protecao térmica do motor pode ser
implementada usando diversas técnicas:

. Por meio de um sensor PTC na
fiacdo do motor conectado a uma
das entradas digitais ou analdgicas
(parametro 1-93 Fonte do Termistor).
Consulte capétulo 3.2.13 Conexao do
Termistor PTC.

. Por meio de um sensor KTY na
fiagdo do motor conectado a uma
entrada analégica
(parametro 1-96 Recurso Termistor
KTY). Consulte
capétulo 3.2.14 Conexdo do Sensor
KTY.

. Por meio do célculo da carga
térmica (ETR = Electronic Thermal
Relay - Relé Térmico Eletronico),
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1-90 Protecdo Térmica do Motor

Option: Funcao:

1-90 Protecdo Térmica do Motor

Option: Funcao:

baseado na carga real e no tempo.
A carga térmica calculada é
comparada com a corrente nominal
do motor Iun e a frequéncia
nominal do motor fun. Consulte
capétulo 3.2.15 ETR e

capétulo 3.2.16 ATEX ETR.

. Por meio de um interruptor térmico
mecanico (tipo Klixon). Consulte
capétulo 3.2.17 Klixon.

Para o mercado norte-americano: As fungoes
ETR oferecem protecao de sobrecarga do
motor classe 20 em conformidade com a
NEC.

[0] | Sem protecdo | Motor sobrecarregado continuamente,
quando ndo houver necessidade de
nenhuma adverténcia ou desarme do
conversor de frequéncia.

[1] [ Advrtnc d
Termistor

Ativa uma adverténcia quando o termistor
ou sensor KTY conectado ao motor responde
em caso de superaquecimento do motor.

[2] | Desrm por Para (desarma) o conversor de frequéncia

Termistor quando o termistor conectado ou o sensor
KTY no motor reagir, no evento de supera-

quecimento do motor.

O valor de desativacdo do termistor deve ser
maior que 3 kQ.

Instale um termistor (sensor PTC) no motor
para protecdo do enrolamento.

[3] [Adverténcia
do ETR 1

Calcula a carga quando o setup 1 estiver
ativo e faz a mostra uma adverténcia no
display quando o motor estiver sobrecar-
regado. Programe um sinal de adverténcia
através de uma das saidas digitais.

[4] [ Desarme por
ETR 1

Calcula a carga quando o setup 1 estiver
ativo e faz a parada (desarme) do conversor
de frequéncia quando o motor estiver
sobrecarregado. Programe um sinal de
adverténcia através de uma das saidas
digitais. O sinal aparece na eventualidade de
uma adverténcia e se o conversor de
frequéncia desarmar (adverténcia térmica).

[5] [Adverténcia

[9] | Adverténcia
do ETR 4
[10] | Desarme por
ETR 4

[20] | ATEX ETR

Ativa a funcdo de monitoramento térmico de

motores Ex-e para ATEX. Ativa

pardmetro 1-94 ATEX ETR cur.lim. speed
reduction, parametro 1-98 ATEX ETR interpol.
points freq. e parametro 1-99 ATEX ETR
interpol points current.

[21] | Advanced
ETR

AVISO!

Se [20] ATEX ETR estiver selecionado, siga as instrucoes
no capitulo dedicado do Guia de Design e as instrucoes
dadas pelo fabricante do motor.

AVISO!

Se [20] ATEX ETR estiver selecionado, ajuste
pardmetro 4-18 Limite de Corrente para 150%.

3.2.13 Conexao do Termistor PTC

R |
(n]

4000

3000

1330

550

250

\/

@ [°C]

¥ nominal—=5°C

¥ nominal

-20°C

¥ nominal +5'¢C
175HA183.10
llustragao 3.12 Perfil do PTC

do ETR 2
[6] | Desarme por Utilizando uma entrada digital e uma alimentacio de 10 V:
ETR 2 Exemplo: O conversor de frequéncia desarma quando a
[7] | Adverténcia temperatura do motor estiver muito alta.
do ETR 3 Configuracdo de parametros:
[8] [ Desarme por
ETR 3
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. Programe pardmetro 1-90 Proteg¢do Térmica do
Motor para [2] Desarme do Termistor.

. Programe pardmetro 1-93 Fonte do Termistor para
[6] Entrada Digital.

OOs
OO
1o O[g]+10v

130BA152.10

1
DESLIGADO
12113(18(19|27|29|32|33|20|37
O|0]|0]0|0]|0]0|0|0|0
\OHOHOHOHOHOHOH HOHO\

2 LIGADO Ll
R

PTC / Termistor <800 >2.7kQ

llustracao 3.13 Conexéo do termistor PTC - Entrada digital

Utilizando uma entrada analégica e uma alimentacdo de
10V:
Exemplo: O conversor de frequéncia desarma quando a
temperatura do motor estiver muito alta.
Configuracao de parametros:
. Programe pardametro 1-90 Protegdo Térmica do
Motor para [2] Desarme do Termistor.

. Programe pardmetro 1-93 Fonte do Termistor para
[2] Entrada Analdgica 54.

130BA153.11

42 54|55

= DESLIGADO

OO|&
©)

HO O8] +10v

OO
©]e)

LIGADO .

o

PTC / Termistor <3.0ka
>3.0 kO

llustracao 3.14 Conexdo do termistor PTC - Entrada analégica

Entrada Tensao de Valores

digital/ alimentacao limite de desativacao
analdgica

Digital Vv <800 0=2,7 kQ
Analdgica 0V <3,0 kQ=3,0 kQ

Tabela 3.8 Valores limite de desativacao

AVISO!

Verifique se a tensdo de alimentacdo selecionada esta de
acordo com a especificacao do elemento termistor usado.

3.2.14 Conexao do Sensor KTY

AVISO!

Somente FC 302.

Os sensores KTY sao utilizados principalmente em
servomotor com ima permanente (motores IP) para ajuste
dinamico dos parametros do motor, como a resisténcia do
estator (pardmetro 1-30 Resisténcia do Estator (Rs)) para
motor PM e também a resisténcia do rotor

(parametro 1-31 Resisténcia do Rotor (Rr)) para motor
assincrono, dependendo da temperatura do enrolamento.
O célculo é feito da seguinte maneira:

Rs = Rsyg0¢ X (1 + a, xAT) [Q] €M qUE a, = 0.00393

Os sensores KTY podem ser utilizados para protecdo do
motor (pardmetro 1-97 Nivel Limiar d KTY).

FC 302 podem atender trés tipos de sensores KTY,
definidos em pardmetro 1-95 Sensor Tipo KTY. A
temperatura real do sensor pode ser lida do

parametro 16-19 Temperatura Sensor KTY.

4500

4000

130BB917.10

3500

3000

2500

2000

Resistance [Ohm]

1500

1000

500

-25 0 25 50 75 100 125 150

llustracao 3.15 Selecao do Tipo KTY

Temperature [°C]

KTY type 1 ———-KIYtype2  ~----- KTY type 3

Sensor KTY 1: 1 kQ a 100 °C (por exemplo, Philips KTY
84-1)

Sensor KTY 2: 1 kQ a 25 °C (por exemplo, Philips KTY 83-1)
Sensor KTY 3: 2 kQ a 25 °C (por exemplo, Infineon KTY
-10)
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AVISO!

Se a temperatura do motor for utilizada através de um
termistor ou sensor KTY, o PELV néo tera a sua confor-
midade atendida no caso de ocorrerem curtos-circuitos
entre os rolamentos do motor e do sensor. Coloque
isolacdo adicional no sensor para estar em conformidade
com a PELV.

3.2.15 ETR

Os calculos fornecem uma estimativa da necessidade de
uma carga menor e velocidade mais baixa devido ao
menor resfriamento suprido pelo ventilador do motor.

t[s]

2000

175ZA052.11

1000

600 .
500

400 ANEEA
300

200

~N
100 T~ fOUT =1 xfMN
~ _ fOUT =2 x fMN
60 —
50 —
40
30

20

fOuT=0,2xfMN

10 M
0 12 14 16 18 20 IMN

llustracao 3.16 Perfil do ETR

3.2.16 ATEX ETR

O Cartdo do Termistor do PTC MCB 112 VLT® oferece
monitoramento da temperatura do motor aprovado pela
ATEX. Como alternativa, pode ser usado um dispositivo de
protecdo de PTC aprovado pela ATEX.

AVISO!

Utilize somente motores aprovados pela ATEX Ex-e para
essa fung¢ao. Consulte a plaqueta de identificacdo do
motor, o certificado de aprovacao, a folha de dados ou
entre em contato com o fornecedor do motor.

Ao controlar um motor Ex-e com seguran¢a aumentada, é
importante garantir determinadas limitaces. Os
pardmetros que devem ser programados sao apresentados
no Tabela 3.9.

cur.lim. speed reduction

Funcéo Configuracao
Parametro 1-90 Protegdo [20] ATEX ETR
Térmica do Motor

Pardmetro 1-94 ATEX ETR 20%

Pardmetro 1-98 ATEX ETR
interpol. points freq.

Parametro 1-99 ATEX ETR
interpol points current

Plaqueta de identificagdo do
motor.

Pardmetro 1-23 Freqliéncia do
Motor

Insira 0 mesmo valor que para
parametro 4-19 Freqliéncia Mdx.
de Saida.

Parametro 4-19 Freqliéncia
Madx. de Saida

Plaqueta de identificagao do
motor, possivelmente reduzida
para cabo de motor longo, filtro
de onda senoidal ou tensao de
alimentacdo reduzida.

Pardametro 4-18 Limite de
Corrente

Forcado para 150% por 1-90 [20]

Pardmetro 5-15 Terminal 33
Entrada Digital

[80] Cartdo PTC 1

Pardmetro 5-19 Terminal 37
Parada Segura

[4] Alarme do PTC 1

Pardmetro 14-01 Freqliéncia de
Chaveamento

Verifique se o valor padréo
atende o requisito na plaqueta
de identificacdo do motor. Se
ndo atender, use filtro de onda
senoidal.

Parametro 14-26 Atraso
Desarme-Defeito Inversor

0

Tabela 3.9 Parametros

AVISO!

E obrigatério comparar o requisito de frequéncia de
chaveamento minima estabelecido pelo fabricante do
motor com a frequéncia de chaveamento minima do
conversor de frequéncia, o valor padrao em
pardmetro 14-01 Freqiiéncia de Chaveamento. Se o

conversor de frequéncia nao atender esse requisito, use
um filtro de onda senoidal.

Mais informagdes sobre monitoramento térmico ATEX ETR
podem ser encontradas nas Notas de Aplica¢do da Fungéo
de monitoramento térmico FC 300 ATEX ETR.

3.2.17 Klixon

O disjuntor térmico tipo Klixon usa um disco de metal
KLIXON®. Em uma sobrecarga predeterminada, o calor
causado pela corrente através do disco causa um desarme.

Utilizando uma entrada digital e uma alimentacdo de 24 V:
Exemplo: O conversor de frequéncia desarma quando a
temperatura do motor estiver muito alta.
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Configuracdo de parametros:
. Programe pardmetro 1-90 Proteg¢do Térmica do
Motor para [2] Desarme do Termistor.

. Programe pardmetro 1-93 Fonte do Termistor para
[6] Entrada Digital.

130BA151.10

z
N e
+ A DESLIGADO
12)113(18[19(27(29(32|33|20|37
e e S e
O|0]0|0]0|0|0|0|0|0
QIOI010|101010|D|O|0
C ]| C 1|C 1(C 1|C 1|C 1|C 1|C 1|C 1|C 1
; LIGADO >
PTC / Termistor <6.6 k0 210.8 KO R

llustracdo 3.17 Conexédo do termistor

1-91 Ventilador Externo do Motor

Option: Funcao:

[0] * | Nao [ Nao é necessario nenhum ventilador externo, ou seja,
o motor sofre derate em baixa velocidade.

[11 |Sim | E aplicado um ventilador externo (ventilacdo externa),
de modo que ndo ha necessidade de derating do
motor em velocidade baixa. A curva superior em
llustragdo 3.16 (fout = 1 x fuN) € seguida se a corrente
do motor for menor que a corrente nominal do motor
(ver parédmetro 1-24 Corrente do Motor). Se a corrente
do motor exceder a nominal, o tempo de operacdo
diminui mais ainda como se nenhum ventilador

tivesse sido instalado.

1-93 Fonte do Termistor

Option: Funcao:

AVISO!
Nao é possivel ajustar este parametro

enquanto o motor estiver em funcio-
namento.

AVISO!

Ajuste a entrada digital para [0] PNP -
Ativa a 24 V em pardmetro 5-00 Modo
1/0 Digital.

Selecionar a entrada na qual o termistor
(sensor PTC) devera ser conectado. Uma
opcdo de entrada analégica [1] Entrada
analdgica 53 ou [2] Entrada analdgica 54
nao pode ser selecionada, se a entrada
analdgica estiver sendo utilizada como uma
fonte da referéncia (selecionada em
parametro 3-15 Fonte da Referéncia 1,
parametro 3-16 Fonte da Referéncia 2 ou
parametro 3-17 Fonte da Referéncia 3).

Ao usar o Cartdo do termistor do PTC MCB
112 do VLT®, selecione sempre [0] Nenhum.

1-93 Fonte do Termistor

Option: Funcao:

[0] * [ Nenhum

[1] |Entrada
analdgica 53

[2] | Entrada
analdgica 54

[3] | Entrada digital
18

[4] | Entrada digital
19

[5] |Entrada digital
32

[6] |Entrada digital
33

AVISO!

Vélido somente para FC 302.

1-94 ATEX ETR cur.lim. speed reduction

Range: Funcao:

0 %* | [0 - 100 %] | Visivel somente se pardmetro 1-90 Protegdo
Térmica do Motor estiver programado para
[20].

Configure a reacao de operar em limite de corrente Ex-e.
0%: O conversor de frequéncia ndo muda nada além de
emitir a Adverténcia 163, ATEX ETR adverténcia de limite de
corrente.

>0%: O conversor de frequéncia emite a Adverténcia 163,
ATEX ETR adverténcia de limite de corrente e reduz a
velocidade do motor apdés a rampa 2 (grupo do parametro
3-5* Rampa 2).

Exemplo:

Referéncia real = 50 rpm

Pardmetro 1-94 ATEX ETR cur.lim. speed reduction = 20%
Referéncia resultante = 40 rpm

1-95 Sensor Tipo KTY

Option: Funcéo:

Selecione o tipo de sensor KTY usado.
Somente FC 302.

[0] * | Sensor KTY 1|1 kQ a 100 °C.

[1]1 | Sensor KTY 2|1 kQ a 25 °C.

[2] |[Sensor KTY 3|2 kQ a 25 °C.
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1-96 Recurso Termistor KTY

Option: Funcao: 100%

e 0%

Valido somente para FC 302.

130BB909.10

40%

Selecione o terminal de entrada analdgica 54
a ser utilizada como entrada do sensor KTY. O

terminal 54 nao pode ser selecionado como

\ \
| |
fonte do KTY se for utilizado como referéncia | |
(consulte o parametro 3-15 Fonte da Referéncia | \

1 a parametro 3-17 Fonte da Referéncia 3). 5 Hz 15 Hz 25 Hz 50 Hz
llustracao 3.18 Exemplo de curva de limitagao térmica ATEX
AVISO! hustres P ‘

Conexao do sensor KTY entre os term.
54 e 55 (GND). Consulte llustracédo 3.15.

eixo x: fm [Hz]
€ixo y: Im/Imn x 100 [%]

[0] * | Nenhum

[2] |Entrada Parametro 1-98 ATEX ETR Parametro 1-99 ATEX ETR
analégica interpol. points freq. interpol points current
54 [0]=5 Hz [01=40%
AVISO [11=15 Hz [11=80%
s 2]=25 Hz 2]=100%
Vélido somente para FC 302. (2 2 2
[31=50 Hz [3]=100%
1-97 Nivel Limiar d KTY Tabela 3.10 Pontos de interpolacdo

Range: Funcao:

80 °C* | [-40 - 140 °C] [ Selecione o nivel limite do sensor KTY
para a protecao térmica do motor.

Todos os pontos operacionais abaixo da curva sao
permitidos continuamente. Acima da linha, porém, sdo
permitidos somente durante um tempo limitado calculado
1-98 ATEX ETR interpol. points freq. comoluma fung.ao da sobrecarga. No caso de uma corrente
da maquina maior que 1,5 vezes a corrente nominal, o

Range: Funcao:

encerramento é imediato.

Size related*| [0 - 1000.0 " \/ISO
HZ] "m 1-99 ATEX ETR interpol points current
Valido somente para FC 302.

Visivel somente se pardmetro 1-90 Prote¢do Térmica do Motor

estiver programado para [20] ou [21].
Visivel somente se

pardametro 1-90 Prote¢édo Térmica do Range: Funcao:

Motor estiver programado para [20]. Size related* | [0 - 100 %] m
Vélido somente para FC 302.

Insira os quatro pontos de frequéncia [Hz] da plaqueta de
identificacdo do motor nessa matriz. Tabela 3.70 mostra o

. Definicao da curva de limitagdo
exemplo de pontos de frequéncia/corrente.

térmica. Por exemplo, consulte

pardmetro 1-98 ATEX ETR interpol.
A VI SO- points freq..

Todos os pontos de limite de corrente/frequéncia da

folha de dados do motor ou da plaqueta de identificacio Use os quatro pontos de corrente [A] da plaqueta de
do motor devem ser programados. identificacdo do motor. Calcule os valores como uma

porcentagem da corrente nominal do motor, Im/lmn x 100
[%], e insira nessa matriz.

Junto com pardmetro 1-98 ATEX ETR interpol. points freq.,
compdem uma tabela (f [Hz],I [%]).
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AVISO!

Todos os pontos de limite de corrente/frequéncia da
folha de dados do motor ou da plaqueta de identificacdo
do motor devem ser programados.

3.2.18 Configuracdes PM

Se [2] PM padrdo, ndo saliente estiver selecionado em
parametro 1-10 Constru¢do do Motor, insira os parametros
do motor manualmente, na seguinte ordem:

1. Parametro 1-24 Corrente do Motor.

Pardmetro 1-26 Torque nominal do Motor.

Parametro 1-25 Velocidade nominal do motor.

Parametro 1-30 Resisténcia do Estator (Rs).

2

3

4. Pardmetro 1-39 Pélos do Motor.

5

6 Parametro 1-37 Indutancia do eixo-d (Ld).
7

Pardmetro 1-40 For¢a Contra Eletromotriz em
T000RPM.

Os parametros a seguir foram acrescentados para motores
PM.
1. Pardmetro 1-41 Off Set do Angulo do Motor.

2. Parametro 1-07 Motor Angle Offset Adjust.

3. Pardmetro 1-14 Fator de Ganho de Amortecimento.

4, Pardmetro 1-47 Calibrag¢éo de Torque em Baixa
Velocidade.

5. Parametro 1-58 Corrente de Pulsos de Teste Flystart.

6. Parametro 1-59 Freqliéncia de Pulsos de Teste

Flystart.
7. Parametro 1-70 Modo de Partida PM.
8. Parametro 30-20 High Starting Torque Time [s].
9. Pardmetro 30-21 High Starting Torque Current [%)].
Parametros padrao ainda precisam de configuracao (por
exemplo, pardmetro 4-19 Freqiiéncia Mdx. de Saida).

Aplicacao Configuragées

Aplicacdes de baixa inércia [ Aumente pardmetro 1-17 Const. de
Icarga/IMotor <5 tempo do filtro de tensdo por um
fator de 5 a 10.

Reduza pardmetro 1-14 Ganho de
Amortecimento.

Reduza pardmetro 1-66 Corrente Min.
em Baixa Velocidade (<100%).
Aplicagdes de baixa inércia [ Mantenha valores calculados.

50>Icarga/IMotor >5

Aplicagao Configuragées

Aplicacdes de alta inércia | Aumente pardmetro 1-14 Ganho de

Icarga/IMotor > 50 Amortecimento,

pardmetro 1-15 Const. de Tempo do
Filtro de Baixa Veloc e

pardmetro 1-16 Const. de Tempo do

Filtro de Alta Veloc.

Alta carga em baixa Aumente pardmetro 1-17 Const. de

velocidade tempo do filtro de tensdo
<30% (velocidade Diminuir parametro 1-66 Corrente
nominal) Min. em Baixa Velocidade (>100%

durante mais tempo pode supera-
quecer o motor).

Tabela 3.11 Recomendacgbes para Aplicagbes VVC*

Se o motor comecar a oscilar a uma certa velocidade,
aumente pardmetro 1-14 Ganho de Amortecimento.
Aumente o valor em pequenas etapas. Dependendo do
motor, um bom valor para esse parametro pode ser 10%
ou 100% maior que o valor padrao.

Ajuste o torque de partida em pardmetro 1-66 Corrente Min.
em Baixa Velocidade. 100% fornece torque nominal como
torque de partida.

Aplicacao Configuragoes

Aplicacdes de baixa inércia [ Mantenha valores calculados.

Aplicacdes de alta inércia | Pardmetro 1-66 Corrente Min. em
Baixa Velocidade.

Aumente a velocidade para um valor
entre padrdo e maximo,
dependendo da aplicagéo.

Defina os tempos de rampa corres-
pondentes a aplicacdo. Tempos de
rampa muito rapidos causam
sobrecarga de corrente/sobretorque.
Desaceleragdo muito rapida causa
desarme por sobretensao.

Alta carga em baixa Pardmetro 1-66 Corrente Min. em

velocidade Baixa Velocidade.
Aumente a velocidade para um valor
entre padrdo e maximo,

dependendo da aplicagéo.

Tabela 3.12 Recomendacobes para aplicacoes de Fluxo

Ajuste o torque de partida em pardmetro 1-66 Corrente Min.
em Baixa Velocidade. 100% fornece torque nominal como
torque de partida.
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3.3 Parametros 2-** Freios

3.3.1 2-0* Freios CC

Grupo do parametro para configurar as funcdes do Freio
CC e Retencao CC.

2-00 Corrente de Hold CC

Range: Funcao:

%* 1160 %I | 5 valor maximo depende da corrente

nominal do motor.

Evite corrente 100% durante muito tempo.
O motor pode ser danificado.

Valores baixos de retencdo CC produzem
correntes maiores que o esperado com
maiores poténcias do motor. Esse erro
aumenta a medida que a poténcia do
motor aumentar.

Insira um valor para a corrente de holding como
uma porcentagem da corrente nominal do motor
IuN programada em pardmetro 1-24 Corrente do
Motor, 100% da corrente de hold CC corres-
pondente a Iun.

Esse parametro mantém a funcdo do motor
(torque de holding) ou pré-aquece o motor.

Esse parametro ficara ativo se retengdo CC estiver
selecionada em pardametro 1-72 Fung¢do de Partida
[0] ou parametro 1-80 Fung¢do na Parada [1].

2-01 Corrente de Freio CC

Range: Funcao:

%" 1000 %] | 5 yvalor maximo depende da corrente

nominal do motor.
Evite corrente 100% durante muito tempo.
O motor pode ser danificado.

Insira um valor para a corrente como uma
porcentagem da corrente nominal do motor Imn
programada em pardmetro 1-24 Corrente do
Motor. 100% da corrente de freio CC corres-
pondente a ImnN.

A corrente de freio CC é aplicada em um
comando de parada, quando a velocidade for
inferior ao limite programado em

pardametro 2-03 Veloc.Acion Freio CC [RPM];
quando a fungao inversao da frenagem CC
estiver ativa ou através da porta de comunicagao
serial. A corrente de frenagem estd ativa durante
o intervalo de tempo programado em
parametro 2-02 Tempo de Frenagem CC.

2-02 Tempo de Frenagem CC

Range: Funcao:

10 s*| [0 - 60 s] | Programe a duracdo da corrente de freio CC
programada em pardmetro 2-01 Corrente de
Freio CC, assim que ativada.

2-03 Veloc.Acion Freio CC [RPM]

Range: Funcao:
Size [0 - par. [ Programe a velocidade de ativacao do
related* 4-13 RPM] | freio CC para que a corrente de freio CC

programada no pardmetro 2-01 Corrente
de Freio CC seja ativada na execucao de
um comando de parada.

2-04 Veloc.Acion.d FreioCC [Hz]

Range: Funcao:
related* | par.

Parametro 2-04 Veloc.Acion.d FreioCC
[Hz] nao tem efeito quando
pardmetro 1-10 Construcdo do Motor =
[1] PM, SPM ndo saliente.

4-14
Hz]

Programe a velocidade de ativacdo do freio
CC da corrente de freio CC programada no
pardmetro 2-01 Corrente de Freio CC apés um
comando de parada.

2-05 Referéncia Maxima

Range: Funcao:
Size [ par. 3-02 -
999999.999
ReferenceFeed-
backUnit]

Este é um parametro de acesso
related* para pardmetro 3-03 Referéncia
Mdxima para produtos legados. A
referéncia maxima é o maior valor
obtido pela soma de todas as
referéncias A unidade da referéncia
maxima corresponde a opgao
selecionada no

pardmetro 1-00 Modo Configuragdo
e a unidade em

pardmetro 3-01 Unidade da
Referéncia/Feedback.

2-06 Corrente de Estacionamento

Range: Funcao:
50 %*| [0 -
1000 %]

Programe a corrente de acordo com a
porcentagem da corrente nominal do motor,
pardmetro 1-24 Corrente do Motor. E usado
quando ativado em pardmetro 1-70 Modo de
Partida PM.
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2-07 Tempo de Estacionamento

Range:

Funcao:

2-11 Resistor de Freio (ohm)

Range:

Funcao:

3 s*

[0.1 - 60 s]

Programe a duracao da corrente de estacio-
namento programada em

pardmetro 2-06 Corrente de Estacionamento,
uma vez ativada.

3.3.2 2-1* Fungbes do Freio

Grupo do parametro para selecionar os parametros de
frenagem dinamica. valido somente para conversores de
frequéncia com circuito de frenagem.

2-10 Funcao de Frenagem

Option: Funcao:
[0] | Off Néo ha nenhum resistor do freio instalado.
(Desligado)
[1] | Resistor de Um resistor do freio estd instalado no sistema,
freio para a dissipacdo do excesso de energia de
frenagem em forma de calor. A conexdo de
um resistor do freio permite uma tensao do
barramento CC maior durante a frenagem
(operagao como gerador). A funcao de
frenagem do resistor esta ativa somente em
conversores de frequéncia com freio dinamico
integral.
[2] | Freio CA E selecionado para melhorar a frenagem sem

usar um resistor do freio. Esse parametro
controla uma sobremagnetizacdo do motor,
com uma carga que forca o motor a funcionar
como gerador. Esta funcdo pode melhorar a
funcdo OVC. Aumentar as perdas elétricas no
motor permite que a funcdo OVC aumente o
torque de frenagem sem exceder o limite de
sobretenséo.

AVISO!

O freio CA nao é tao eficaz quanto a
frenagem dinamica com resistor.

O freio CA é para o modo VVC* tanto
em malha fechada como aberta.

2-11 Resistor de Freio (ohm)

valores com duas casas decimais, utilize o
parametro 30-81 Resistor de Freio (ohm).

2-12 Limite da Poténcia de Frenagem (kW)

Range: Funcao:

Size [0.001 - Pardmetro 2-12 Limite da Poténcia de

related* 2000.000 Frenagem (kW) é a poténcia média
kW] esperada dissipada no resistor do freio

em um intervalo de 120 s. E usada como
o limite de monitoramento do
pardmetro 16-33 Energia de Frenagem /2
min e, desse modo, especifica quando
um alarme/adverténcia deve ser emitido.
A férmula a seguir pode ser usada para
calcular o parametro 2-12 Limite da
Poténcia de Frenagem (kW).

g V] % ti,[s]
Ry, [Q] % Ty, [s]

PoravglW1 =
Poravg € @ poténcia média dissipada no
resistor do freio, Ror € a resisténcia do
resistor do freio. tor € 0 tempo de
frenagem ativa dentro do intervalo de
120 s, Tor.

Ubr € a tensdo CC em que o resistor de
frenagem esta ativo. Isso depende da
unidade, como mostrado a seguir:
Unidades T2: 390 V

Unidades T4: 810 V

Unidades T5: 810 V

Unidades T6: 943 V/1099 V para chassi D
-F

Unidades T7: 1099 V

AVISO!

Se Rbr nao for conhecido ou se Thr
for diferente de 120 s, a
abordagem pratica é executar a
aplicacao de freio, leitura de
pardametro 16-33 Energia de
Frenagem /2 min e inserir esses

+ 20% em pardmetro 2-12 Limite da
Poténcia de Frenagem (kW).

Range: Funcéo:
Size [5.00 - Programe o valor do resistor do freio em
related* |65535.00 | Q. Este valor é usado para monito- Option: Funcao:
Ohm] ramento da energia do resistor do freio Esse parametro esta ativo somente em
no parametro 2-13 Monitoramento da conversores de frequéncia com freio.
Poténcia d frenagem. Esse parametro Esse parametro ativa o monitoramento
somente estd ativo em conversores de da energia transmitida ao resistor do
frequéncia com um freio dinamico freio. A poténcia é calculada com base
integral. na resisténcia (pardmetro 2-11 Resistor de
Utilize este parametro para valores que Freio (ohm)), na tensdo do barramento
ndo tenham decimais. Para selecionar @€ @ me dd il ds esiEorn
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2-13 Monitoramento da Poténcia d Frenagem

2-15 Verificacdo do Freio

Option: Funcao: Option: Funcao:
[0] * [ Off (Desligado) Nao é necessario monitoramento da O Parametro 2-15 Verificagdo do Freio somente
poténcia de frenagem. esta ativo em conversores de frequéncia com
[1] | Adverténcia Ativa uma adverténcia no display o0 (i Gl Hiisge.
quando a poténcia transmitida durante o Selecione o tipo de teste e funcdo de monito-
ciclo util exceder 100% do limite do ramento, para verificar a conexao do resistor
monitoramento (pardmetro 2-12 Limite da do freio ou verificar se ele esta instalado e
Poténcia de Frenagem (kW)). para que, também, seja exibida uma
A adverténcia desaparece quando a adverténcia ou um alarme, na eventualidade
poténcia transmitida cai abaixo de 80% de ocorrer um defeito.
do limite do monitoramento. _ VISO.
[2] | Desarme Desarma o conversor de frequéncia e A funcao de desconexao do resistor do
exibe um alarme quando a poténcia freio é testada durante a energizacao.
calculada excede 100% do limite de Entretanto, o teste IGBT do freio é
monitoramento. executado quando nao ha frenagem.
[3] [Adverténc e Ativa ambos mencionados anteriormente, Uma adverténcia ou desarme
desarme inclusive adverténcia, desarme e alarme. desconecta a funcao de frenagem.
[4] | Warning 30s
(51 | Trip 305 A sequéncia de teste é a seguinte:
- - 1. A amplitude do ripple no barramento
[6] [Warning & trip 7 .
CC é medida durante 300 ms, sem
30s frenagem.
[7] | Warning 60s
18] |Trip 60s 2. A amplitude do ripple no barramento
[9] | Warning & trip CC é medida durante 300 ms, com os
60 freios acionados.
[10] [ Warning 300s 3. Se a amplitude do Ripple no
[11] | Trip 300s barramento CC durante a frenagem
[12] | Warning & trip for menor que amplitude do Ripple
300s no barramento CC antes da frenagem
[13] | warning 600s + 1%: A verificagdo do freio falhou
[14] | Trip 600s retornando uma adverténcia ou
[15] | Warning & trip s
600s 4. Se a amplitude do ripple no
. . . barramento CC durante a frenagem
Se o monlto.ramento da energl.a estiver pl:ogramado pa~ra for maior que a amplitude do ripple
[0] Off (Desligado) ou [1] Wgrn/ng (Advertenc?la)., a funcéo no barramento CC antes da frenagem
de frenagem permanece ativa mesmo se o limite de + 1%: A verificacdo do freio estd OK
monitoramento for excedido. Isto pode levar a uma
sobrecarga térmica do resistor. Também é possivel gerar [o1 | Off Monitora no resistor do freio e no IGBT do
uma adverténcia através de um relé/saida digital A * | (Desligado) | freio se hé curto-circuito durante a operacao.
precisio da medicdo do monitoramento da energia Se ocorrer um curto circuito, é exibida a
depende da precisdo da resisténcia do resistor (superior a Adverténcia 25 Resistor de frenagem em curto
+20%). circuito.

[1] | Adverténcia | Monitora curto-circuito no resistor do freio e
no IGBT do freio e executa um teste de
desconexao do resistor do freio durante a
energizacao.

[2] | Desarme Monitora um curto-circuito ou desconexdo do
resistor do freio ou um curto-circuito do IGBT
do freio. Se ocorrer algum defeito, o conversor
de frequéncia desativa e exibe ao mesmo
tempo um alarme (bloqueio por desarme).
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2-15 Verificacdo do Freio

Option: Funcao:
[3] [Parada e
desarme

Monitora um curto-circuito ou desconexao do
resistor do freio ou um curto-circuito do IGBT
do freio. Se ocorrer um defeito, o conversor de
frequéncia desacelera até parada por inércia e,
em seguida, desarma. Um alarme de bloqueio
por desarme é exibido (por exemplo,
adverténcia 25, 27 ou 28).

[4] | Freio CA Monitora um curto-circuito ou desconexao do
resistor do freio ou um curto-circuito do IGBT
do freio. Se ocorrer um defeito, o conversor de
frequéncia executa uma desaceleragao
controlada. Esta opgéo esta disponivel

somente em FC 302.

[5] |Bloqueio p/
Desarme

AVISO!

Remova uma adverténcia que tenha surgido com [0] Off
ou [1] Warning desligando/ligando a alimentacao de rede
elétrica. Deve-se corrigir primeiramente o defeito. Com
[0] Desligado ou [1] Adverténcia o conversor de
frequéncia continua funcionando mesmo se um defeito
for localizado.

2-16 Corr Max Frenagem CA

Range: Funcao:
100 %*

[0 - 1000.0 %] | Inserir a corrente maxima permitida ao
usar frenagem CA para evitar supera-
quecimento dos enrolamentos do
motor.

AVISO!

Pardmetro 2-16 Corr Mdx Frenagem CA nao tem efeito
quando pardmetro 1-10 Constru¢do do Motor= [1] PM,
SPM ndo saliente.

2-17 Controle de Sobretensao

Option: Funcao:

O controle de sobretensao (OVC) reduz o
risco de o conversor de frequéncia
desarmar devido a sobretensao no
barramento CC causada pela poténcia
generativa da carga.

[0] * | Desativado Nao é necessério nenhum OVC.

[1] | Ativado (nao Ativa o OVC, exceto ao utilizar um sinal de

em stop) parada a fim de parar o conversor de
frequéncia.
[2] | Ativado Ativa o OVC

AVISO!

O OVC néao deve ser ativado em aplicacées de icamento.

2-18 Verificacdao da Condicao do Freio

Range: Funcao:

[0] * | Na energizagao A verificacao do freio é executada na

energizacgao.

[1] | SituacbesApds Parad [ A verificacdo do freio sera executada
depois das situacdes de parada por
inércia.

2-19 Ganho de Sobretensao

Range: Funcao:
100 %*

[10 - 200 %] | Selecionar ganho de sobretensao.

3.3.3 2-2* Freio Mecanico

Parametros para controlar a operagao de um freio eletro-
-magnético (mecanico), tipicamente necessario em
aplicacdes de icamento.

Para controlar uma frenagem mecanica, é necessario uma
saida do relé (relé 01 ou 02) ou uma saida digital
programada (terminal 27 ou 29). Normalmente, essa saida
deve estar fechada durante o periodo em que o conversor
de frequéncia ndo for capaz de manter o motor devido,
por exemplo, a uma carga excessiva. Selecione [32]
Controle do Freio Mecdnico para aplicagbes com freio eletro-
magnético em pardmetro 5-40 Funcdo do Relé,

parametro 5-30 Terminal 27 Saida Digital ou

parametro 5-31 Terminal 29 Saida Digital. Ao selecionar [32]
Controle do freio mecdnico, a frenagem mecanica fica
fechada desde a partida até a corrente de saida ficar acima
do nivel selecionado em pardmetro 2-20 Corrente de
Liberagdo do Freio. Durante a parada, a frenagem mecanica
é ativada quando a velocidade cair abaixo do nivel especi-
ficado em parametro 2-21 Velocidade de Ativacdo do Freio
[RPM]. Se o conversor de frequéncia entrar em uma
condicdo de alarme, em curto circuito ou em uma situagdo
de sobrecarga de corrente, a frenagem mecanica é
acionada imediatamente. Este é também o caso durante o
Safe Torque Off.

AVISO!

O modo protecdo e os recursos de atraso do desarme
(pardmetro 14-25 Atraso do Desarme no Limite de Torque
e pardmetro 14-26 Atraso Desarme-Defeito Inversor)
podem retardar a ativacdo da frenagem mecanica em
uma condicao de alarme. Estes recursos devem estar
desabilitados em aplica¢ées de icamento.
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Partida
term. 18

Par 1-71
Tempo de atraso
da partida

1=o0n
O0=off

Velocidade
do eixo

Corrente de Saida

Corrente de
pré-magnetizagdo
ou corrente de
retencdo CC

Par 2-23
Tempo de atraso

de frenagem

on
off

Relay 01

Freio mecanico
Sem bloqueio

A

130BA074.11

Par 2-21

Velocidade de ativagéo
da frenagem

\\Par 1-74

Velocidade de

q \Eartida

—

ah\

Par 1-76 Corrente de partida/
Par 2-00 Corrente de retengdo CC

\ Par 2-20
Corrente de

liberagao do freio|

Tempo de reagdo do freio EMK

[

llustracdo 3.19 Frenagem mecanica

2-20 Corrente de Liberacao do Freio

2-22 Velocidade de Ativacdo do Freio [Hz]

Tempo

O valor padréo é a corrente maxima que o
inversor pode fornecer para o tamanho da
poténcia especifico. O limite superior é
especificado no parametro 16-37 Corrente
Madx.do Inversor.

AVISO!

Quando a saida de controle do freio
mecanico for selecionada, mas nao
houver frenagem mecanica
conectada, a fun¢do ndo funciona por
configuracdo padrao devido a
corrente do motor muito baixa.

2-21 Velocidade de Ativacdo do Freio [RPM]

Range: Funcao:

Size [0 - par. [ Programe a velocidade do motor de

related* 4-53 ativacao do freio mecanico quando uma
RPM] condicao de parada estiver presente. O

limite de velocidade superior esta especi-
ficado no pardmetro 4-53 Adverténcia de
Velocidade Alta.

Range: Funcao: Range: Funcao:
Size [O- Programe a corrente do motor para Size related* | [0 - 5000.0 Hz] | Programe a frequéncia do motor
related* | par. liberagao da frenagem mecanica quando de ativagao da frenagem

16-37 Al | houver presente uma condicao de partida. mecanica quando houver uma

condicao de parada presente.

Range:

2-23 Atraso de Ativacao do Freio

Funcao:

0s*| [0-5
sl

Insira o tempo de atraso para acionar a frenagem
da parada por inércia, apés o tempo de desace-
leracdo. O eixo é mantido em velocidade zero,
com torque de holding total. Assegure-se de que
a frenagem mecanica travou a carga, antes do
motor entrar no modo parada por inércia.
Consulte a secao Controle do Freio Mecanico, no
guia de design.

Para ajustar a transicao da carga para a frenagem
mecanica, programar pardmetro 2-23 Atraso de
Ativagdo do Freio e pardmetro 2-24 Atraso da
Parada.

A configuracéo dos parametros de atraso de freio
nao afetam o torque. O conversor de frequéncia
ndo registra que a frenagem mecanica esta
mantendo a carga.

Apo6s programar pardmetro 2-23 Atraso de Ativagao
do Freio o torque cai para 0 apds alguns minutos.
A mudanca de torque repentina produz
movimento e ruido.

MG33MM28
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2-24 Atraso da Parada proteger o freio mecanico, especialmente se mais

~ nversor fr &nci iverem con
Range: Funcio: conversores fje equéncia estiverem conectados
Nno mMesmo eixo.

0s*| [0-5 [Programe o intervalo de tempo desde o instante
s] que o motor é parado até o freio fechar. . Sem aceleracdo até o feedback confirmar que a
Para ajustar a transicdo da carga para a frenagem frenagem mecanica esta aberta.
mecanica, programar pardmetro 2-23 Atraso de . Controle de carga melhorado na parada. Se o
Ativacdo do Freio e pardmetro 2-24 Atraso da valor de pardmetro 2-23 Atraso de Ativacéo do
Parada. Freio for muito pequeno, a Adverténcia 22 Freio
Esse parametro é uma parte da funcdo de parada. mecdnico para icamento é ativada e o torque nao

é permitido para desaceleracao.

2-25 Tempo de Liberacéo do Freio e A transicdo quando o motor assume a carga do

Range: Funcao: freio pode ser configurada. Pardmetro 2-28 Fator
0.20 s*| [0 - 5 s] | Este valor define o tempo para o freio de Ganho do Boost pode ser aumentado para
mecanico abrir. Esse parametro deve atuar minimizar o movimento. Para alcancar uma
como um timeout quando o feedback do freio transicdo suave, altere a programacédo do controle
for ativado. da velocidade para o controle da posi¢do durante
a comutacgao.
3.3.4 Freio Mecanico para Igamento - Programe pardmetro 2-28 Fator de Ganho

do Boost para 0 para ativar o controle de
posicao durante pardmetro 2-02 Tempo
de Frenagem CC. Isso ativa os
parametro 2-30 Position P Start Propor-
tional Gain a parametro 2-33 Speed PID
Start Lowpass Filter Time, que séo
parametros PID para o controle de
. Monitoramento de feedback da frenagem posicao.

mecanica em todo o ciclo completo. Isso ajuda

O controle do freio mecanico para icamento suporta as
seguintes fungdes:
. Dois canais para feedback da frenagem mecanica
para oferecer protecao adicional contra compor-
tamento acidental resultante de cabo rompido.

130BA642.12

MotorVelocidade

I .
Premagnet. Rampa de Torque Freio Rampa de Aceleragdo 1 Rampa de Desaceleragao 1

! Parada Ativar
| Tempo | Release | p.3-41 p.3-42 | Atraso Freio
| p.2:27 | Tempo | | p-2-24 Atraso

p.2-25 p.2-23

Ref. de Torque 2-26

-t -4

|
|
Torqueref. I
f
! |
Relé } |
Fator de Ganho do Boost
p.2-28 | |
GanhoBoost | |

f
|
Mec.Freio |
|
|

llustracdo 3.20 Sequéncia de Liberacao do Freio para Controle do Freio Mecanico de Icamento
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Pardmetro 2-26 Ref. de Torque a parametro 2-33 Speed PID
Start Lowpass Filter Time estdo disponiveis somente para o
controle do freio mecanico para icamento (fluxo com
feedback de motor).

2-26 Ref. de Torque

Range: Funcao:
0 %*| [-300 -
300 %]

O valor define o torque aplicado contra o freio
mecanico fechado, antes da liberagao.

O torque/carga em uma grua é positivo e é
entre 10% e 160%. Para obter o melhor ponto
de partida, programe pardmetro 2-26 Ref. de
Torque para aproximadamente 70%.

O torque/carga em um guindaste pode ser tanto
positivo quanto negativo e entre -160% e 160%.
Para obter o melhor ponto de partida, programe
parametro 2-26 Ref. de Torque para 0%.

Quanto maior o erro de torque

(parametro 2-26 Ref. de Torque versus torque
real), maior o movimento durante o controle da
carga.

2-27 Tempo da Rampa de Torque

Range: Funcao:
0.2 s*

[0 - 5 s] [ O valor define a duragéao da rampa de torque,
no sentido horario. O valor 0 permite uma
magnetizacdo muito rapida no principio de
controle de fluxo.

2-28 Fator de Ganho do Boost

3.3.5 2-3* Freio Mec. Avang.

Parametro 2-30 Position P Start Proportional Gain a
pardmetro 2-33 Speed PID Start Lowpass Filter Time podem
ser programados para mudanga com transicdo muito suave
de controle da velocidade para o controle de funcdo
durante pardmetro 2-25 Tempo de Liberagéo do Freio - o
tempo em que a carga é transferida do freio mecanico
para o conversor de frequéncia. Pardmetro 2-30 Position P
Start Proportional Gain a pardmetro 2-33 Speed PID Start
Lowpass Filter Time sao ativados quando

pardmetro 2-28 Fator de Ganho do Boost estiver
programado para 0. Veja llustragdo 3.20 p/ mais
informagoes.

2-30 Position P Start Proportional Gain
Funcéo:
[ 10.0000 - 1.0000 ] |

Range:
0.0000*

2-31 Speed PID Start Proportional Gain
Funcao:
[ 10.0000 - 1.0000 ] |

Range:
0.0150*

2-32 Speed PID Start Integral Time
Funcao:
| 110 - 20000.0 ms) |

Range:
200.0 ms*

2-33 Speed PID Start Lowpass Filter Time
Range:
10.0 ms*

Funcao:
[ 10.1-100.0 ms] |

2-34 Zero Speed Position P Proportional Gain

Range: Funcao:
1* [0 - Esta ativo somente fluxo de malha fechada. A Range: Funcao:
4] fungéo garante uma transicéo suave do modo 0.0000% | [0.0000 - m
controle de torque para o modo controle da 1.0000 ] Esse parametro esta disponivel
velocidade quando o motor assume a carga a partir somente com versio de
da frenagem. software 48.XX.
Aumente para minimizar o movimento. Ative a
frenagem mecanica avancada (grupo do parametro Insira o ganho proporcional do
2-3* Freio mecdnico avangado) ajustando controle de posicio parado no
pardametro 2-28 Fator de Ganho do Boost para 0. sl veledikel,
Range: Funcao:
0 s* [0-55] | Tempo de desaceleracdo de torque.
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3.4 Parametros 3-** Referéncia / Rampas

Parametros para tratamento da referéncia, definicao de 3-01 Unidade da Referéncia/Feedback

I|m|taf;oe.s e‘ conﬁgur?gao da reacdo do conversor de Option: Funcio:
frequéncia as alteragoes.
[40] [m/s
.. n . [41] | m/min
3.4.1 3-0* Limites de Referéncia 5
[60] |°C
3-00 Intervalo de Referéncia [70] | mbar
Option: Funcao: 711 |bar
Selecione a faixa do sinal de referéncia e do sinal de [72] |[Pa
feedback. Os valores dos sinais podem ser sé [73] | kPa
positivos ou positivo e negativo. O limite minimo [74] | m WG
pode ter um valor negativo, a menos que o controle 1801 |kw
[1] Malha fechada de velocidade ou [3] Processo 11201 | GPM
tenha sido selecionado em pardmetro 1-00 Modo [121] | galao/s
Conigtiacac [122] | galdo/min
[01 [ Min - Selecione a faixa do sinal de referéncia e do sinal de [123] | galao/h
Méx feedback. Os valores dos sinais podem ser sé [124] [ CFM
positivos ou positivo e negativo. O limite minimo [125] | pé cubico/s
pode ter um valor negativo, a menos que o controle [126] | pé cabico/min
[1] Malha fechada de velocidade ou [3] Processo 11271 | pé cubico/h
tenha sido selecionado em parametro 1-00 Modo 1130] | Ib/s
Configuragao. [131] | Ib/min
[1] | -Mé&x Para valores tanto positivos quanto negativos [132] [ Ib/h
até (ambos os sentidos, relativos ao [140] | pés/s
+Méx | pardmetro 4-10 Sentido de Rotacdo do Motor). [141] | pés/min
[145] | pé
3-01 Unidade da Referéncia/Feedback [150] | libra pé
Option: Funcao: [160] | °F
Selecione a unidade a ser utilizada nas [170] | psi
referéncias e feedbacks do controle do PID [1711 | Ib/pol?
de processo. Pardmetro 1-00 Modo [1721 | pol wg
Configuragdo devera ser [3] Processo ou [8] 11731 | pe wa
Controle do PID Estendido. [180] | HP
0 Nenhum
(o 3-02 Referéncia Minima
[1] % ”
2 |rpm Range: Funcao:
B3] Hz Size [-999999.999 - | Insira a referéncia minima. A
[4] Nm related* | par. 3-03 referéncia minima é o menor valor
5] PPM Eefiren'ceFeed- ot;tlc{o p?ela soma de todas as
0] | 1/min ackUnit] referéncias.
A referéncia minima esta ativa
[12] [PULSOS/s
R somente quando
[ > - parametro 3-00 Intervalo de Referéncia
(211 | /min estiver programado para [0] Min. -
[22] |I/h Max.
[23]1 [m?/s
3 A unidade da referéncia minima
[24] [ m°/min
s corresponde a:
[25] | m*/h <
» . A configuragao de
(30] 9/s _ pardmetro 1-00 Modo
L] | e/l Configuragdo: para [1] Malha
[32] |kg/h
[33] [t/min
[34] |t/h
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3-02 Referéncia Minima 3-05 On Reference Window

Range: Funcéo: Range: Funcao:
fechada de velocidade, rpm; Size [0 - 999999.999 "IV‘E.B
para[2] Torque, Nm. related* | ReferenceFeed- Esse parametro esta disponivel
o A unidade selecionada em backUnit] somente com versao de
pardmetro 3-01 Unidade da software 48.XX.
Referéncia/Feedback.
Se a opcéo [10] Sincronizagéo for Insira a janela de tolerancia para na
selecionada em pardmetro 1-00 Modo referéncia ou no status de destino.
Configuragéo, este parametro define Dependendo da opgéo selecionada
o desvio méximo da velocidade ao em pardmetro 1-00 Modo
executar o desvio da posicio Configuragdo, este parametro define
definido em parametro 3-26 Master 0 seguinte:
Offset. . Modo velocidade: Janela
de velocidade para no
Range: Funcao: . Modo de torque: Janela
Size [ par. 3-02 - Insira a referéncia maxima. A de torque para no status
related* | 999999.999 referéncia maxima é o maior valor de referéncia.
ReferenceFeed- | obtido pela soma de todas as . Modo de posicdo: Janela
backUnit] referéncias de velocidade para no
A unidade da referéncia maxima status de destino.
coincide com: Consulte também a
e A configuracdo selecionada pardmetro 3-08 On Target
em pardmetro 1-00 Modo Window.
Configuragao: Para [1] Malha
fechada de velocidade, rpm;
para[2] Torque, Nm. Range: Funcao:
«  Aunidade selecionada em -100000 2000000000 [VYV7KYe]]
pardmetro 3-00 Intervalo de CustomRea- - 2000000000 | pesa parametro esta
Referéncia. SlEL LT e disponivel somente com
Se [9] Posicionamento for selecionado doutUnit2] verséo de software 48.XX.
em pardametro 1-00 Modo
Configuragdo, este parametro define a Insira a posicao minima. Esse
velocidade padrao do posicio- parametro define a faixa de
namento. posicdo no modo do eixo linear
(pardmetro 17-76 Position Axis
Option: Funcao: posicao (pardmetro 4-73 Position
[0] | Soma Soma a fonte da referéncia externa e il R
referéncia predefinida.
[1] | Externa/ Utilize a fonte da referéncia externa ou -
. . Range: Funcao:
Predefinida predefinida.
Alterne entre externa e predefinida por [ M
meio de um comando ou uma entrada N [ ESSE parametro esta
digital. doutUnit2* | - 2000000000 | gisponivel somente com
CustomRea- | yarsa0 de software 48.XX.
doutUnit2]
Insira a posicdo maxima. Esse
parametro define a faixa de
posicdo no modo do eixo e linear
(pardmetro 17-76 Position Axis
Mode).
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3-07 Maximum Position 3-10 Referéncia Predefinida

Range: Funcao: Matriz [8]
Limites da faixa de posicao: Faixa:: 0-7
e  Llinear: Range: Funcio:
Parametro 3-06 Minimum 0 %*| [-100 - [Insira até oito referéncias predefinidas diferentes
Hebiitlai & 100 %] | (0-7) neste parametro, usando a programacéo de
parametro 3-07 Maximum matriz. A referéncia predefinida é declarada
Position. como uma porcentagem da Refuax do valor
. Rotativo: 0- (parametro 3-03 Referéncia Mdxima). Se for
pardmetro 3-07 Maximum programada uma Refwin diferente de 0
Position. (parametro 3-02 Referéncia Minima), a referéncia

. . i predefinida é calculada como uma porcentagem
A funcéo de limite de posicéo ) ) )
da faixa de referéncia total, ou seja, com base na
diferenca entre a Refwax e a Refwin.

Posteriormente, o valor é acrescido a Refuwin. Ao

utiliza esse parametro
(parametro 4-73 Position Limit
Function).

usar referéncias predefinidas, selecione os bits da

3-08 On Target Window referéncia predefinida 0/1/2 [16], [17] ou [18]
para as entradas digitais correspondentes no

Range: Funcao: A L
ange uncao grupo do parametro 5.1* Entradas digitais.
5 CustomRea- [0 - M
it2* A . 130BA149.10
doutUnit2 2000000000 Esse parametro esta
C“Stomsea' disponivel somente com
EleLn] versio de software 48.XX.
12 (+24V)
A ] Predefinido 76543210
O conversor de frequéncia
considera o posicionamento ¢+———— —10101010 29 [P 5-13=Ref. predefinida bit 0]
concluido e envia o sinal no
¢ et QUL © e sl ¢—————11001100 32 [P 5-14=Ref. predefinida bit 1]
iver dentr
CHTRCEIG S L — 11110000 33 [P 5-15=Ref. predefinida bit 2]

pardametro 3-08 On Target
Window durante

pardametro 3-09 On Target Time
e a velocidade real for menor :
. llustracao 3.21 Referéncia Predefinida
que pardmetro 3-05 On

Reference Window.

3-09 On Target Time Ref predefinida bit 2 1 0
= Ref. predefinida 0 0 0 0
Range: Funcao: e orederida T 5 5 -
er. predennida
1 = 0 - 60000 /]
ms*| [ m Ref. predefinida 2 0 1 0
ms] Esse parametro esta disponivel Ref, predefinida 3 0 ] p
somente com versdo de software Referéncia predefinida 4 1 0 0
48.XX. Referéncia predefinida 5 1 0 1
Referéncia predefinida 6 1 1 0
Insira o tempo para avaliar a janela no Referéncia predefinida 7 1 1 1
destino, consulte também
parametro 3-08 On Target Window. Tabela 3.13 Bits de referéncia predefinida
AL . 3-11 Velocidade de Jog [Hz
342 3-1* Referéncias
Range: Funcao:
Selecionar referéncia(s) predefinida(s). Selecionar Ref. Size [0 - par. [ A velocidade de jog € uma velocidade de
predefinida bit 0/1/2 [16], [17] ou [18] para as respectivas related* | 4-14 Hz] | saida fixa na qual o conversor de
entradas digitais no grupo do pardmetro 5.1* Entradas frequéncia esta funcionando quando a

Digitais. funcdo de jog estiver ativa.
Consulte também a pardmetro 3-80 Tempo
de Rampa do Jog.
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3-12 Valor de Catch Up/Slow Down 3-14 Referéncia Relativa Pré-definida

Range: Funcao: Range: Funcao:
0 %*| [O- Insira um valor porcentual (relativo) a ser 0% [-100 | A referéncia real, X, € aumentada ou diminuida
100 %] | adicionado ou subtraido da referéncia real para e - com a porcentagem Y, programada em
catch-up ou reducao de velocidade. Se catch-up 100 %] | pardmetro 3-14 Referéncia Relativa Pré-definida.

for selecion ravé m ntr. . .. ..
or selecionado através de uma das entradas O resultado é a referéncia real Z. A referéncia real

digitais (pardmetro 5-10 Terminal 18 Entrada Digital

(X) é a soma das entradas selecionadas em:

ao pardmetro 5-15 Terminal 33 Entrada Digital), o . Pardmetro 3-15 Fonte da Referéncia 1

valor porcentual (relativo) sera adicionado a
referéncia total. Se reducdo de velocidade for * Pardmetro 3-16 Fonte da Referéncia 2.
selecionado através de uma das entradas digitais . Parametro 3-17 Fonte da Referéncia 3.

(parametro 5-10 Terminal 18 Entrada Digital ao . Parametro 8-02 Origem do Controle.

pardmetro 5-15 Terminal 33 Entrada Digital), o valor

porcentual (relativo) sera subtraido da referéncia v

total. A funcionalidade estendida pode ser obtida Relative 7z . Referéncia
. X | Z=X+X*Y/100 real

com a fungao DigiPot. Consulte o grupo do 2oy resultante

parametro 3-9* Potenciémetro Digital. 13084050 12

llustragao 3.22 Referéncia Relativa Predefinida

3-13 Tipo de Referéncia

Option: Funcao:
Selecionar a fonte da referéncia a ser ativada. z g
~
o
[0] | Dependnt Utilize a referéncia local quando estiver em <
(=]
* d Hand/ modo Manual ligado ou referéncia remota em 2
Auto modo Automético ligado.
[1] | Remoto Utilize a referéncia remota, tanto no modo

Manual ligado quanto no modo Automatico
ligado.

[2] | Local Utilize a referéncia local, tanto no modo 100
Manual ligado quanto no modo Automatico

ligado.

AVISO!

Quando programado para [2] Local, o
conversor de frequéncia dara partida 3-15 Fonte da Referéncia 1
com essa configuragao novamente apos
desligar.

llustracao 3.23 Referéncia real

Option: Funcao:

Selecione a entrada de referéncia a ser
usada como o primeiro sinal de

[3] [Linked to Selecione essa opgao para ativar o fator FFACC
H/A MCO no parametro 32-66 Acelera¢ de Feed-Forward.
Ativar FFACC reduz jitter e torna mais rapida a

referéncia. Pardmetro 3-15 Fonte da
Referéncia 1, parametro 3-16 Fonte da

Referéncia 2 e pardmetro 3-17 Fonte da

transmissdao do controlador de movimento no PG 2 ceinam & (s dines ale

cartao de controle do conversor de frequéncia. e difranes, A sonn dasies

Isso resulta em tempo de resposta mais rapido sineis ale eiaendh dine & eitndh

para aplicagées dindmicas e controle de -

posicdo. Para obter mais informacdes sobre

FFACC, consulte as Instrugdes de utilizacdo do [0] | Sem funcao

VLT® Motion Control MCO 305. IS fEntradatanalogica

53

[2] | Entrada analdgica
54

[7]1 |Entrad d frequénc
29

[8] | Entrad d frequiénc
33

[11] | Refernc do Bus
Local

MG33MM28 Danfoss A/S © 08/2016 Todos os direitos reservados. 73



Dt

Descri¢bes de Parametros VLT® AutomationDrive FC 301/302

3-15 Fonte da Referéncia 1 3-18 Fonte d Referéncia Relativa Escalonada

Option: Funcao: Option: Funcao:

[20] [ Potenc. digital M

[21] | Entr. Anal. X30/11 [ VLT® General Purpose I/0 MCB 101 N&o é possivel ajustar este

[22] | Entr. Anal. X30/12 | VLT® General Purpose 1/0 MCB 101 parametro enquanto o motor
estiver em funcionamento.

[29] | EntradAnal6gX48/2

3-16 Fonte da Referéncia 2 Selecione um valor variavel a ser

Option: Funcao: adicionado ao valor fixo (definido no

- — parametro 3-14 Referéncia Relativa Pré-
Selecione a entrada de referéncia a X
) -definida). A soma dos valores fixos e
ser usada como o segundo sinal de L. i
. ) variaveis (denominada Y em
referéncia. Pardmetro 3-15 Fonte da . ; L
. N llustragdo 3.24) é multiplicada pela
Referéncia 1, parametro 3-16 Fonte da .. X
o . referéncia real (denominada X em
Referéncia 2 e pardmetro 3-17 Fonte . X
. o llustracdo 3.24). Em seguida, esse

da Referéncia 3 definem até trés sinais ; L.
oo (i Pereries, produto é somado com a referéncia real
e referéncia diferentes. A soma
. . (X+X*Y/100) para ter a referéncia real
destes sinais de referéncia define a

. resultante.
referéncia real.
— Y
[0] | Sem funcdo > Relative 7 _ Referéncia
[11 | Entrada analégica 53 X ) ESXXT/I00 ::Lwante
[2] | Entrada analdgica 54
130BA059.12
[7] | Entrad d freqiiénc 29 llustracdo 3.24 Referéncia Real
[8] | Entrad d frequénc 33 Resultante

[11] | Refernc do Bus Local
[20] | Potenc. digital

[21] | Entr. Anal. X30/11 [0] * | Sem funcao
[22] | Entr. Anal. X30/12 [‘]] Entrada ana]égica
[29] | EntradAnal6gX48/2 53
o [2] | Entrada analdgica

3-17 Fonte da Referéncia 3 4 9
Option: Funcao: [7] |Entrad d freqiénc

Selecione a entrada de referéncia a 29

ser usada para o terceiro sinal de 18] |Entrad d frequénc

referéncia. Pardmetro 3-15 Fonte da 33

Referéncia 1, parametro 3-16 Fonte da [11] | Refernc do Bus

Referéncia 2 e parametro 3-17 Fonte ezl

da Referéncia 3 definem até trés sinais [20] | Potenc. digital

[21] | Entr. Anal. X30/11
[22] | Entr. Anal. X30/12
[29] | EntradA-

[0] |Sem funcéo nal6gX48/2

[1] | Entrada analégica 53

[2] | Entrada analdgica 54 3-19 Velocidade de Jog [RPM]

de referéncia diferentes. A soma

destes sinais de referéncia define a

referéncia real.

[7] | Entrad d freqiiénc 29 Range: Funcéao:
[8] | Entrad d freqiiénc 33 Size [O- Digite um valor para a velocidade de jog
[11] | Refernc do Bus Local related* par. 4-13 | njog, que é uma velocidade de saida fixa. O
[20] | Potenc. digital RPM] conversor de frequéncia funciona nesta
211 Entr. Anal. X30/11 velocidade, quando a funcao jog estiver
1221 | Entr. Anal. X30/12 ativa. O limite méaximo esta definido em
[29] | EntradAnalogX48/2 pardmetro 4-13 Lim. Superior da Veloc. do
Motor [RPM].
Consulte também a pardmetro 3-80 Tempo
de Rampa do Jog.
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3.4.3 3-2* Referéncias Il 3-23 Master Scale Denominator
Range: Funcao:
3-20 Preset Target 1% [-2000000000 - m
Range: Funcao: Loy Y Esse parametro esta disponivel
0 CustomRea- [-2000000000 - w somente com versao de
doutUnit2* 2000000000 Esse parametro esta software 48.XX.
T disponivel somente com
doutUnit2] = .
versao de software Consulte parametro 3-22 Master Scale
48.XX. Numerator.
Matriz [8] 3-24 Master Lowpass Filter Time
Configurado para 8 posicoes Range: Funcao:
de destino. Selecione a 20 ms*| [1 - 2000 ms] 'Alyﬂi.l

partir de 8 posicoes . . .. .
Esse parametro esta disponivel

somente com versao de software
48.XX.

predefinidas usando
entradas digitais ou a
control word do fieldbus

3-21 Touch Target Insira a constante de tempo para o

calculo da velocidade mestre no modo

Range: Funcao:
9 de sincronizagao.
0 CustomRea- | [-2000000000 - [EJV7KY®]]
el 2 2000000000 Esse parametro esta 3-25 Master Bus Resolution
i disponivel somente com Range: Funcio:
doutUnit2] =
versao de software 48.XX. 65536* | [128 - "!’lEI‘l

65536 ] Esse parametro esté disponivel

somente com versao de software
48.XX.

Insira a posicao de destino no
sensor de toque do modo de
posicionamento. Esse

parametro define a distancia

entre o evento de deteccio Inserir a resolucao do sinal do fieldbus

do sensor de toque e a mestre (referéncia do fieldbus 1) no

posicao de destino final nas modo de sincronizaggo.

unidades de posicao.

3-26 Master Offset

3-22 Master Scale Numerator Range: Funcao:

Range: Funcéo: 0 CustomRea- m
1+] 2000000000 - [E\ZKYe)] doutUnit2* | [-2000000000 | gsce parametro esta
20000000001 | Eeco barametro estd disponivel 'stt‘lorg‘;::?o disponivel somente com
somente com versao de software doutUnit2] verséo de software 48.XX.
48.XX.
Insira o ajuste da posicao entre
Parametro 3-22 Master Scale Numerator e 0 mestre e o escravo no modo
pardmetro 3-23 Master Scale Denominator de sincronizacgo. Este valor &
definem a relacédo de engrenagem entre o adicionado a posicao do escravo
mestre e 0 escravo no modo de sincro- em cada ativacao de uma
o y Par. 3 - 22 entrada digital com opcional
nizacao.Mestre rotacoes = Par. 3-23 [113] Ativar Referéncia ou bit 5
x Seguidor rotacdes da control word do fieldbus.
Parametro 3-02 Referéncia Minima
define o desvio maximo da
velocidade mestre real durante a
execucao do ajuste.
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3-27 Virtual Master Max Ref

Velocidade

Range: Funcao:

s00 [ 0o- (VY7 e]]

hz R0 Esse parametro esta disponivel somente
Hz]

com versao de software 48.XX.

Insira a referéncia maxima para o mestre
virtual. A referéncia real é programada com
relacao a esse valor utilizando a fonte
selecionada em pardmetro 3-15 Fonte da
Referéncia 1 ou a referéncia do fieldbus 1. O
sentido da rotacao é controlado pelo sinal para
frente/reverso em uma entrada digital ou no
fieldbus. Utilize o grupo do pardmetro 3-6*
Rampa 3 para configurar a aceleragdo e a
desaceleragao.

Relacao Rampa (X)
Rampa-S no Final
da Desaceleragao

130BA168.10

R;aca; Ra;pa&) o
Rampa-S no Final
da Aceleracao Relacao Rampa (X)

\
\ A
Relecao Linear | Rampa-S no Final
Rampa (X) | da Desaceleragao
Rampa-S no| Comﬂensado no | ‘
Final da trancq ‘
Aceleragao [ | |
i | i } \
: \ \
‘ Tempo de Tempo de

Acelerago . [— Desaceleragao (X)— |

llustracdo 3.26 Tempos de rampa lineares

3-40 Tipo de Rampa 1

Option: Funcéo:

3.4.4 Rampas
3-4* Rampa 1

Para cada uma das quatro rampas (grupo do pardmetro
3-4* Rampa 1, 3-5% Rampa 2, 3-6* Rampa 3 e 3-7* Rampa 4)
configure os parametros de rampa:

. Tipo de rampa,

. Tempos de rampa (durac@o da aceleracdo e
desaceleracdo) e

. Nivel da compensacdo de jerk para as rampas S.

Comece programando os tempos de rampa lineares corres-
pondentes aos llustracdo 3.25 e llustragéo 3.26.

=
RPM by
>
=
P4-13 g
High-limit -
Referencne r % - \*K -
s i I
P41 | | |
Low limit T ‘ T
/ | || |
[ p3* R | Time
‘ Ramp (X)Up | ‘ Ramp (X) Down
Time (Acc) | 1" Time (Deo) \
—_ .
‘ tacc o tdec |

llustracdo 3.25 Tempos de rampa lineares

Se forem selecionadas rampas-S, programe o nivel
requerido de compensacdo de jerk nao linear. Programe a
compensacao de jerk definindo a proporcdo do tempo de
aceleracdo e do tempo de desaceleracdo, onde a
aceleracdo e a desaceleracao sdo varidveis (ou seja,
aumentam ou diminuem). As configuracdes de aceleragao
e a desaceleracdo em Rampa S sdo definidas como uma
porcentagem do tempo de rampa real.

AVISO]
Se for selecionado [1] Jerk Constante da
Rampa S e a referéncia durante a
rampa for alterada, o tempo de rampa
pode ser prolongado para realizar um
movimento isento de jerk que pode
resultar em um tempo de partida ou
de parada mais longo.

Pode ser necessario fazer algum ajuste
adicional da Relacdo de Rampa-S ou
dos iniciadores de chaveamento.

Selecione o tipo de rampa, dependendo dos
requisitos para a aceleracao/desaceleracao.
Uma rampa linear provera aceleracéao
constante durante a aceleracao. Uma rampa
em S provera aceleracdao nao linear,
compensando alguns jerks na aplicacdo.

[0] * | Linear

[1] | SolavCnst S- | Aceleragdo com o minimo jerk possivel.
-ramp

[2] | TmpConst
S-ramp nos pardmetro 3-41 Tempo de Aceleragdo da

Rampa S com base nos valores programados

Rampa 1 e parametro 3-42 Tempo de Desace-
leragéo da Rampa 1.
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3-41 Tempo de Aceleracdo da Rampa 1

3-47 Rel. Rampa 1 Rampa-S Inicio Desac.

Range: Funcao: Range: Funcao:
Size [0.01 - | Insira o tempo de aceleracéo, ou seja, o 50 %*| [1- Insira a propor¢ao do tempo de desaceleragao
related* 3600 s] | tempo de aceleracdao de 0 RPM até a 99 %] total (pardmetro 3-42 Tempo de Desaceleragdo da
velocidade do motor sincrono ns. Escolha Rampa 1), durante o qual o torque de desace-
um tempo de aceleracdo que impega que a leragdo aumenta. Quanto maior o valor
corrente de saida ndo exceda o limite de percentual, maior a compensacao de jerk
corrente em pardmetro 4-18 Limite de alcancada e, portanto, menores os jerks de
Corrente durante a aceleragao. O valor 0,00 torque que acontecem na aplicagao.
corresponde a 0,01 s, no modo velocidade.
pardmetro 3-42 Tempo de Desaceleragdo da Range: Funcio:
U 50 %*| [1- Insira a porcdo do tempo de desaceleragéo total
B, 5=l = [rsjfx[ :;'[nf]!’m] 99 %] (parametro 3-42 Tempo de Desaceleracéo da
Rampa 1), durante o qual o torque de desace-
leragédo diminui. Quanto maior o valor
Range: Funcio: percentual, maior a compensacao de jerk
alcancada e, portanto, menores os jerks de
Size [0.01 - | Insira o tempo de desaceleracéo, ou seja, o torque que acontecem na aplicacio,
related* | 3600 s] | tempo de desaceleragao da velocidade do
motor sincrono ns até 0 rpm. Selecione o
tempo de desaceleracdo de modo que nio 345 3-5% Rampa 2
ocorra nenhuma sobretenséo no inversor,
devido a operacao regenerativa do motor e Para selecionar os parametros da rampa, ver grupo do
de maneira que a corrente gerada nao pardmetro 3-4* Rampa 1.
exceda o limite de corrente programado em
pardmetro 4-18 Limite de Corrente. O valor
0,00 corresponde a 0,01 s, no modo Option: Funcao:
velocidade. Veja tempo de aceleracdo, no Selecione o tipo de rampa, dependendo dos
parémetro 3-41 Tempo de Aceleracdo da requisitos para a aceleragdo/desaceleracio.
Rampa 1. Uma rampa linear provera aceleracio
par. 3 ag < Laeels] s [rpm] constante durante a aceleragao. Uma rampa
ref [rpm] em S proveré aceleracdo nao linear,
compensando alguns jerks na aplicacdo.
Range: Funcéo: [0] * | Linear
50 %* | [1- Insira a proporcao do tempo de aceleracao total [1]1 | SolavCnst S- | Aceleragdo com o minimo jerk possivel.
99 %] (pardametro 3-41 Tempo de Acelera¢do da Rampa “famp
1), durante o qual o torque de aceleracio [2] | TmpConst S- | Rampa S com base nos valores programados
aumenta. Quanto maior o valor percentual, -ramp nos pardmetro 3-51 Tempo de Aceleracéo da
maior a compensacio de jerk alcancada e, Rampa 2 e pardmetro 3-52 Tempo de Desace-
portanto, menores os jerks de torque que leracdo da Rampa 2.
acontecem na aplicagdo.
AVISO!
Se for selecionado [1] Jerk Constante da Rampa S e a
Range: Funcio: referéncia durante a rampa for alterada, o tempo de
: 5 5 rampa pode ser prolongado para realizar um movimento
50 %*| [1- Insira a por¢do do tempo de aceleracdo total . .
99 %] (pardmetro 3-41 Tempo de Acelera¢do da Rampa E:;:Zadsde;: 2:reaggc:ari:sll;|:ag:)em um tempo de
;)i;::ELT;eu:n(:ga;zi:r:t;:f ;chlz:ii:’ . Pode ser necessario fazer algum ajuste adicional da
) ) Relacdo de Rampa-S ou dos iniciadores de chaveamento.
a compensacao de jerk alcangada e, portanto,
menores os jerks de torque que acontecem na
aplicagao.
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3-51 Tempo de Aceleracdo da Rampa 2

3-57 Rel. Rampa 2 Rampa-S Inicio Desac.

Range: Funcéo: Range: Funcao:
Size [0.01 - [ Insira o tempo de aceleracéo, ou seja, o 50 %*| [1- Insira a propor¢ao do tempo de desaceleragao
related* 3600 s] |tempo de aceleragao de 0 RPM até a 99 %] total (pardmetro 3-52 Tempo de Desaceleragdo da
velocidade nominal do motor ns. Escolha Rampa 2), durante o qual o torque de desace-
um tempo de aceleracao de tal modo que leragcdo aumenta. Quanto maior o valor
a corrente de saida ndo exceda o limite de percentual, maior a compensacao de jerk
corrente do parametro 4-18 Limite de alcancada e, portanto, menores os jerks de
Corrente durante a rampa. O valor 0,00 torque que acontecem na aplicagao.
corresponde a 0,01 s, no modo velocidade.
pardmetro 3-52 Tempo de Desaceleragdo da Range: Funcio:
iz 2 50 %*| [1- Insira a porcao do tempo de desaceleracao total
e il e Lteal S et 99 %] (parametro 3-52 Tempo de Desaceleracéo da
e Rampa 2), durante o qual o torque de desace-
leragédo diminui. Quanto maior o valor
Range: Funcio: percentual, maior a compensacao de jerk
- - — - alcancada e, portanto, menores os jerks de
Size [0.01 - [Insira o tempo de desaceleracéo, ou seja, o L
torque que acontecem na aplicagao.
related* 3600 s] |tempo de desaceleragao da velocidade
nominal do motor ns até 0 RPM. Selecione
o tempo de desaceleracdo de modo que 34.6 3-6* Rampa 3
néo ocorra nenhuma sobretenséo no
conversor de frequéncia, devido a operacao | Configure os parametros da rampa, consulte 3-4* Rampa 1.
regenerativa do motor e de maneira que a
corrente gerada nao exceda o limite de
corrente, programado em Option: Funcao:
pardmetro 4-18 Limite de Corrente. O valor Selecionar o tipo de rampa, dependendo dos
0,00 corresponde a 0,01 s, no modo requisitos para aceleracdo e desaceleracio.
velocidade. Veja tempo de aceleracéo, no Uma rampa linear provera aceleracio
parametro 3-51 Tempo de Aceleragdo da constante durante a aceleracdo. Uma rampa
Rampa 2. em S proveré aceleracdo nio linear,
e [5] X n, [rpm] compensando alguns jerks na aplicagéo.
Par.3-52 = = b
[0] * | Linear
[1] | SolavCnst S- [ Acelera com o minimo de jerk possivel.
Range: Funcao: -ramp
50 %+ | [1- Insira a proporcio do tempo de aceleracao total [2] | TmpConst S- [ Rampa S com base nos valores programados
99 %] (parametro 3-51 Tempo de Acelera¢do da Rampa famp nos parametro 3-61 Tempo de Aceleracdo da
2), durante o qual o torque de aceleracao Rampa 3 e pardmetro 3-62 Tempo de Desace-
aumenta. Quanto maior o valor percentual, leragdo da Rampa 3.
maior a compensacao de jerk alcancada e,
portanto, menores os jerks de torque que - VISO'
acontecem na aplicacgo. Se for selecionado [1] Jerk Constante da Rampa S e a
referéncia durante a rampa for alterada, o tempo de
rampa pode ser prolongado para realizar um movimento
Range: Funcio: isento de jerk que pode resultar em um tempo de
- — — partida ou de parada mais longo.
50 %*| [1- Insira a por¢do do tempo de aceleracdo total L. A .
) y Pode ser necessario fazer algum ajuste adicional da
99 %] (pardmetro 3-51 Tempo de Acelera¢do da Rampa . ..
5 Relacdo de Rampa-S ou dos iniciadores de chaveamento.
2), durante o qual o torque de aceleracéo
diminui. Quanto maior o valor percentual, maior
a compensacao de jerk alcangada e, portanto,
menores os jerks de torque que acontecem na
aplicagao.
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3-61 Tempo de Aceleracdo da Rampa 3

3-67 Rel. Rampa 3 Ramp-S Inic Desac

Range: Funcao: Range: Funcao:
Size [0.01 - [ Insira o tempo de aceleracéo, ou seja, o 50 %*| [1- Insira a propor¢ao do tempo de desaceleragao
related* 3600 s] |tempo de aceleragao de 0 RPM até a 99 %] total (pardmetro 3-62 Tempo de Desaceleragdo da
velocidade nominal do motor ns. Escolha Rampa 3), durante o qual o torque de desace-
um tempo de aceleracao de tal modo que leragcdo aumenta. Quanto maior o valor
a corrente de saida nao exceda o limite de percentual, maior a compensacao de jerk
corrente do parametro 4-18 Limite de alcancada e, portanto, menores os jerks de
Corrente durante a rampa. O valor 0,00 torque que acontecem na aplicagao.
corresponde a 0,01 s, no modo velocidade.
parametro 3-62 Tempo de Desaceleragdo da Range: Funcao:
itz =k 50 %*| [1- Insira a porcao do tempo de desaceleracao total
99 %] (parametro 3-62 Tempo de Desaceleragdo da
Rampa 3), durante o qual o torque de desace-
Range: Funcao: leragao diminui. Quanto maior o valor
Size [0.01 - | Insira o tempo de desaceleragao, ou seja, o percentual, maior a compensacao de jerk
related* | 3600 s] | tempo de desaceleragao da velocidade alcancada e, portanto, menores os jerks de
nominal do motor ns até 0 RPM. Selecione o torque que acontecem na aplicagao.
tempo de desaceleragao de modo que nao
ocorra nenhuma sobretensdo no inversor,
devido a operacao regenerativa do motor e 34.7 3-7% Rampa 4
de maneira que a corrente gerada nao
exceda o limite de corrente programado em Configurar os parametros da rampa, ver grupo do
pardmetro 4-18 Limite de Corrente. O valor parametro 3-4* Rampa 1.
velocidade. Veja tempo de aceleragao, no Option: Funcio:
pardametro 3-61 Tempo de Aceleragdo da
Rampa 3. Selecionar o tipo de rampa, dependendo dos
requisitos para aceleracdo e desaceleragdo.
Par.3-62 = Laee 51 x 1 [rpm] Uma rampa linear provera aceleracédo
ref [rpm]
constante durante a aceleragdo. Uma rampa
em S provera aceleracdo nao linear,
Range: Funcao: compensando alguns jerks na aplicagéo.
50 %*| [1- Insira a propor¢ao do tempo de aceleracao total [0] * | Linear
99 %] | (parametro 3-61 Tempo de Acelerado da Rampa 1] |SolavCnst S- [ Acelera com o minimo de jerk possivel.
3), durante o qual o torque de aceleragao -ramp
aumenta. Quanto maior o valor percentual, [2] |TmpConst S- [ Rampa S com base nos valores programados
maior a compensagao de jerk alcancada e, -ramp nos pardmetro 3-71 Tempo de Aceleracéo da
portanto, menores os jerks de torque que Rampa 4 e pardmetro 3-72 Tempo de Desace-
acontecem na aplicagao. leracéo da Rampa 4.
VISO!
Range: Funcéao: Se for selecionado [1] Jerk Constante da Rampa S e a
50 %*| [1- Insira a porcdo do tempo de aceleracéo total referéncia durante a rampa for alterada, o tempo de
99 %] (parémetro 3-61 Tempo de Aceleracéo da Rampa rampa pode ser prolongado para realizar um movimento
3), durante o qual o torque de aceleracdo isento de jerk que pode resultar em um tempo de
diminui. Quanto maior o valor percentual, maior partida ou de parada mais longo.
a compensacao de jerk alcancada e, portanto, Pode ser necessario fazer algum ajuste adicional da
menores os jerks de torque que acontecem na relacao de rampa-S ou dos iniciadores de chaveamento.
aplicagao.
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3-71 Tempo de Aceleracdao da Rampa 4

3-77 Rel. Rampa 4 Rampa-S Inicio Desac.

Range: Funcéo: Range: Funcao:
Size [0.01 - [ Insira o tempo de aceleracéo, ou seja, o 50 %*| [1- Insira a propor¢ao do tempo de desaceleragao
related* 3600 s] |tempo de aceleragao de 0 RPM até a 99 %] total (pardmetro 3-72 Tempo de Desaceleragdo da
velocidade nominal do motor ns. Escolha Rampa 4), durante o qual o torque de desace-
um tempo de aceleracao de tal modo que leragcdo aumenta. Quanto maior o valor
a corrente de saida ndo exceda o limite de percentual, maior a compensacao de jerk
corrente do parametro 4-18 Limite de alcancada e, portanto, menores os jerks de
Corrente durante a rampa. O valor 0,00 torque que acontecem na aplicagao.
corresponde a 0,01 s, no modo velocidade.
Veja o tempo de desaceleracdo em 3-78 Rel. Rampa 4 Rampa-S no Final Desac.
parametro 3-72 Tempo de Desaceleragdo da Range: Funcio:
etz & 50 %*| [1- Insira a por¢ao do tempo de desaceleracao
B Sl e Liteal S et 99 %] total (pardmetro 3-72 Tempo de Desaceleracéo
e da Rampa 4), durante o qual o torque de
3-72 Tempo de Desaceleracao da Rampa 4 desaceleragao diminui. Quanto maior o valor
Range: Funcio: percentual, maior a compensacao de jerk
- - — - alcancada e, portanto, menores os jerks de
Size [0.01 - | Insira o tempo de desaceleracéo, ou seja, o L
. . torque que acontecem na aplicagao.
related* | 3600 s] | tempo de desaceleragao da velocidade
nominal do motor ns até 0 RPM. Selecione o
tempo de desaceleracdo de modo que nio 3.4.8 3-8* Qutras RampaS
ocorra nenhuma sobretenséo no inversor,
devido a operagao regenerativa do motor e 3-80 Tempo de Rampa do Jog
de maneira que a corrente gerada nao -
I Range: Funcao:
exceda o limite de corrente programado em
pardmetro 4-18 Limite de Corrente. O valor Size [0.01 | Insira o tempo de rampa do jog, ou seja, o
0,00 corresponde a 0,01 s, no modo related* |- 3600 |tempo de desaceleracao/aceleracao entre 0
velocidade. Veja tempo de aceleracao, no sl rpm e a frequéncia nominal do motor ns.
pardmetro 3-71 Tempo de Aceleracdo da Garanta que a corrente de saida resultante,
Rampa 4. necessaria durante um determinado tempo
de rampa do jog, ndo exceda o limite de
tgec [S] x ng [rpm] 5 _
Wi S=T2 = = corrente em pardmetro 4-18 Limite de
Corrente. O tempo de rampa do jog inicia
3-75 Rel. Rampa 4 Rampa-S Inicio Aceler. ap6s a ativacao de um sinal de jog por meio
Range: Funcao: do LCP, de uma entrada digital selecionada
50 %*| [1- Insira a propor¢ao do tempo de aceleracao total ou da porta de comunicacao serial. Quando o
99 %] (parémetro 3-71 Tempo de Aceleracéo da Rampa estado jog € desativado, os tempos de
4), durante o qual o torque de aceleragao aceleracao normal sao validos.
aumenta. Quanto maior o valor percentual,
. < . RPM |
maior a compensacao de jerk alcancada e,
portanto, menores os jerks de torque que
acontecem na aplicagdo. P 4-13 RPM
limite superior 4+ e — - —
3-76 Rel. Rampa 4 Rampa-S Final Aceler. P 1-25
= Velocidade do motor
Range: Funcao:
50 %*| [1- Insira a por¢do do tempo de aceleracdo total Jpog-slpgeed
99 %] (pardmetro 3-71 Tempo de Acelera¢do da Rampa P 4-11 RPM
4), durante o qual o torque de aceleragao limite inferior :
. . . . . |
diminui. Quanto maior o valor percentual, maior — : s e :
5 j L - |
a compensacao de jerk alcangada e, portanto, | ncelerar | IDesacelerar
menores os jerks de torque que acontecem na :(acel) : |(desac) :
aplicaqéo. 130BA070.10 T 1 I 1
llustracdo 3.27 Tempo de Rampa do Jog
tiog [s] x ng [rpm]
par.3-80 = A jog veloc;dflde (par. 3 - 19) [rpm]
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3-81 Tempo de Rampa da Parada Rapida

3-83 ParadRapid Rel.S-ramp na Decel. Partida

Range: Funcao: Range: Funcao:
Size [0.01 - |Insira o tempo de desaceleracao de 50 %*| [1- Insira a propor¢ao do tempo de desaceleragao
related* 3600 s] [ parada rapida, ou seja, o tempo de 99 %] total (pardmetro 3-42 Tempo de Desaceleragdo da
desaceleracao da velocidade do motor Rampa 1), durante o qual o torque de desace-
sincrono parada 0 RPM. Assegure que leragcdo aumenta. Quanto maior o valor
nenhuma sobretensao resultante surgira percentual, maior a compensacao de jerk
no inversor, devido a operacao regene- alcancada e, portanto, menores os jerks de
rativa do motor, requerida para atingir o torque que acontecem na aplicagao.
tempo de desaceleragao dado. Assegure
também que a corrente gerada necessaria 3-84 ParadRapid Rel.S-ramp na Decel. Final
para atingir o tempo de desaceleragao Range: Funcao:
ieiede e dlieese o il d 50 %*| [1- Insira a porcao do tempo de desaceleracao total
Lo (pegEee e 99 %] (parametro 3-42 Tempo de Desaceleracéo da
pardmetro 4-18 Limite de Corrente). A
Rampa 1), durante o qual o torque de desace-
parada rapida é ativada via um sinal em A g .
leragédo diminui. Quanto maior o valor
uma entrada digital selecionada ou via . ~ .
percentual, maior a compensacao de jerk
porta de comunicagao serial. .
alcancada e, portanto, menores os jerks de
torque que acontecem na aplicacao.
RPM | que q plicag
3-89 Ramp Lowpass Filter Time
Utilize este parametro para programar a suavidade das alteragdes
P 4-13 RPM P para prog ¢

limite superior

Referéncia

P 1-25
Velocidade do motor

P 4-11 RPM —-—-—TT ——
limite inferior I
l i | -
|
I :P 3.g1T€MPO
| iQramp
| —
130BA069.10 | Qlstop !

llustracao 3.28 Tempo de Rampa da Parada Rapida

3-82 Tipo de Rampa da Parada Rapida

Option: Funcéo:
Selecionar o tipo de rampa, dependendo
dos requisitos para aceleracdo e desace-
leracdo. Uma rampa linear provera
aceleracdo constante durante a
aceleracdo. Uma rampa em S provera
aceleragdo nao linear, compensando
alguns jerks na aplicagao.
[0] * | Linear
[1] | SolavCnst S-
-ramp
[2] | TmpConst S-
-ramp

de velocidade.
Funcao:
[ 11-200 ms] |

Range:

1 ms*

3.4.9 3-9* Potencidmetro Digital

A funcdo do potencidometro digital permite aumentar ou
diminuir a referéncia real ao ajustar o setup das entradas
digitais utilizando as fungées incrementar, decrementar ou
limpar. Para ativa-la, programe pelo menos uma entrada
digital para incrementar ou decrementar.

Velocidade 130BA158.11

j¢—— P3-95 ———»

-
-

Tempo (s)
Incr —4 b

llustracao 3.29 Aumentar referéncia real

Velocidade

A

130BA158.11

~+—— P 395 —— 1

o
|

Tempo (s)

Decr e ——
Incr | %

llustracao 3.30 Aumentar/diminuir referéncia real
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3-90 Tamanho do Passo

3-95 Atraso da Rampa de Velocidade

porcentagem da velocidade do motor
sincrono, ns. Se aumentar/diminuir estiver
ativado, a referéncia resultante é
aumentada ou diminuida no valor definido
nesse parametro.

3 Tempo de Rampa

Range: Funcao:
1 [0 - Insira o tempo de rampa, ou seja, 0 tempo para o
s* | 3600 s] | ajuste da referéncia 0-100% da fungao do

potenciémetro digital especificada (aumentar,
diminuir ou limpar).

Se Aumentar/Diminuir for ativado durante um
periodo maior que o atraso de rampa especificado
em pardmetro 3-95 Atraso da Rampa de Velocidade,
a referéncia real é acelerada/desacelerada de
acordo com esse tempo de rampa. O tempo de
rampa é definido como o tempo usado para
ajustar a referéncia pelo tamanho do passo, especi-
ficado no parametro 3-90 Tamanho do Passo.

3-92 Restabelecimento da Energia

Option: Funcéo:

[0] * | Off (Desligado) | Reinicializa a referéncia do potenciémetro
digital para 0% apos a energizagao.

[1] | On (Ligado) Restaura a referéncia do potencidometro

digital mais recente na energizacéo.

3-93 Limite Maximo

Range: Funcao:
100 %* | [-200 - Programe o valor méximo permitido para a
200 %] referéncia resultante. Isso é recomendavel

se o potencidmetro digital for utilizado
para a sintonizacao fina da referéncia
resultante.

3-94 Limite Minimo

Range: Funcao: Range: Funcao:
0.10 %* [ [0.01 - Insira o tamanho do incremento necessario Size [0 - |Insira o atraso necessario da ativacao da
200 %] para aumentar/diminuir como uma related* 0] funcéo do potenciometro digital, até que o

Range: Funcao:
-100 %* [ [-200 - Programar o valor minimo permitido da
200 %] referéncia resultante. Isso é recomendavel

se o potenciémetro digital for utilizado
para a sintonizacao fina da referéncia
resultante.

conversor de frequéncia comece a ativar a
referéncia na rampa. Com um atraso de 0
ms, a referéncia comeca a seguir a rampa
quando aumentar/diminuir for ativado.
Consulte também a parametro 3-91 Tempo de
Rampa.
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3.5 Parametros 4-** Limites/Adverténcias

3.5.1 4-1* Limites do Motor

4-12 Lim. Inferior da Veloc. do Motor [Hz]

Range: Funcao:
Defina os limites de velocidade, torque e corrente para o Size [0- T e o e e e e
motor e a resposta do conversor de frequéncia quando os related* par. 4-14 | do motor. O limite inferior da velocidade
limites forem excedidos. Hz] do motor pode ser programado para
Um limite pode gerar uma mensagem no display. Uma e S e e L R e
adverténcia sempre gerard uma mensagem no display ou minima do eixo do motor. O limite
no fieldbus. Uma funcdo de monitoramento pode iniciar inferior da velocidade do motor nio deve
uma adverténcia ou um desarme, o que faz o conversor de R ) T T ot
frequéncia parar e gera uma mensagem de alarme. i A U, Syeer @ s
Option: Funcao: = .
L
Range: Funcao:
Nao é possivel ajustar este parametro - - — — -
B A e g Size [ par. Insira o I|m|te. m.aX|mo péra a velocidade
namento. related* 4-11 - do m.otor. O limite superior da
60000 velocidade do motor pode ser
RPM] programado para corresponder a
Selecionar o sentido da rotacdo do motor o I v
requerido. Use este parametro para evitar estabelecida pelo fabricante. O limite
revEEED e, Ol superior da velocidade do motor deve
pardmetro 1-00 Modo Configuragdo estiver exceder a configuracio em
DTESITATEL D SRR (5l R, parametro 4-11 Lim. Inferior da Veloc. do
pardmetro 4-10 Sentido de Rotagdo do Motor é Motor [RPM].
programado para [0] sentido hordrio como
padrao. A configuragdo no pardmetro 4-10 Sentido
de Rotagdo do Motor nao limita as opgdes para -
. ) ) Range: Funcéo:
configurar o pardmetro 4-13 Lim. Superior da
Veloc. do Motor [RPM]. Size [ par. Insira o limite maximo da velocidade do
related* 4-12 - motor em Hz. Pardmetro 4-14 Lim. Superior
[0] | Sentido A referéncia estd ajustada para rotacao no par. 419 | da Veloc do Motor [Hz] pode ser
horario sentido horario. A entrada de reversao (terminal Hz] programado para corresponder &
19 padréo) deve estar aberta. AR 6B Gieen mdE
[1] | Sentido A referéncia esta ajustada para rotacao CCW. A recomendada pelo fabricante. O Limite
anti- entrada de reversao (terminal 19 padrao) deve limite superior da velocidade do motor
-horério estar fechada. Se reversao for necessaria com a deve ultrapassar o valor em
entrada Reversdo aberta, o sentido do motor parametro 4-12 Lim. Inferior da Veloc. do
pode ser alterado por pardmetro 1-06 Sentido Motor [Hz]. A frequéncia de saida néo
Hordrio. deve exceder 10% da frequéncia de
[2] | Nos dois | Permite ao motor rodar nos dois sentidos. chaveamento (pardmetro 14-01 Frequiéncia
i de Chaveamento).
sentidos
4-16 Limite de Torque do Modo Motor
Range: Funcio: Range: Funcao:
Size [0 - par. | Insira o limite minimo para a velocidade Size related* [0 - 1000.0 %] Essa funcao limita o
related* 4-13 do motor. O limite inferior da velocidade Dependente da [Dependente da torque no eixo para
RPM] do motor pode ser programado para aplicagao* aplicacao] proteger a instalacao
corresponder a velocidade do motor mecanica.
minima recomendada pelo fabricante. O
limite inferior da velocidade do motor
ndo deve exceder a configuracao em
parametro 4-13 Lim. Superior da Veloc. do
Motor [RPM].
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AVISO!

Alterar pardmetro 4-16 Limite de Torque do Modo Motor
quando pardmetro 1-00 Modo Configuragdo estiver
programado para [0] Malha aberta de velocidade,
pardmetro 1-66 Corrente Min. em Baixa Velocidade é
automaticamente reajustada.

AVISO!

O limite de torque reage ao torque real nao filtrado,
incluindo picos de torque. Esse nédo é o torque visto no
LCP ou no fieldbus porque esse torque é filtrado.

4-17 Limite de Torque do Modo Gerador

Range: Funcao:
100 %*

[0 - 1000.0 %] | Essa fungao limita o torque no eixo

para proteger a instalacdo mecanica.

4-18 Limite de Corrente

Range: Funcao:
Size [1.0- m
related* | 1000.0

Se [20] ATEX ETR for selecionada no
pardametro 1-90 Prote¢do Térmica do
Motor, programe

parametro 4-18 Limite de Corrente
limite de corrente para 150%.

%]

Esta é uma funcao real de limite de corrente
que continua na faixa sobressincrona.
Entretanto, devido ao enfraquecimento do
campo o torque do motor no limite de
corrente cai de acordo quando o aumento
de tensao para acima da velocidade sincro-

4-19 Freqliéncia Max. de Saida

Range:

Funcao:

(independentemente da configuracdo em
parametro 1-00 Modo Configuragdo).

4-20 Fte Fator de Torque Limite

Option: Funcao:
Selecione uma entrada analdgica para
fazer escala das configuragées em
parametro 4-16 Limite de Torque do
Modo Motor e parametro 4-17 Limite
de Torque do Modo Gerador 0 até
100% (ou inversamente). Os niveis de
sinal correspondentes a 0% e 100%
sdo definidos na escala da entrada
analdgica, por exemplo, grupo do
parametro 6-1* Entrada Analdgica 1.
Esse parametro estd ativo somente
quando pardmetro 1-00 Modo
Configuragdo estiver programado para
Malha Aberta de Velocidade ou Malha
Fechada de Velocidade.

[0] * | Sem fungao

[2] |Entanalég53

[4] |Entanalg.53 inv

[6] |Ent.analég54

[8] [Ent.analg.54 inv

[10] | Ent.analg.X30-11

[12] | Ent.analég.X30-11

[14] | Ent.analg.X30-12

[16] | Ent.analég.X30-12inv

4-21 Fte Fator Limite de veloc

nizada do motor. Option: Funcao:
S ” » Selecione uma entrada analdgica para
4-19 Frequiéncia Max. de Saida .
fazer escala das configuragoes em
Range: Funcao: pardmetro 4-19 Freqiiéncia Mdx. de
Size [1- m Saida 0 até 100% (ou inversamente).
related* | 590 Néo é possivel ajustar este pardmetro Os niveis de sinal correspondentes a
. . 9 9 a i
Hz] enquanto o motor estiver em funcio- 0% e 100% sao definidos na escala
ETTETGE da entrada analdgica, por exemplo,
grupo do pardmetro 6-1* Entrada
Analdgica 1. Esse parametro esta ativo
A
VISO' somente quando
A frequéncia de saida maxima nao pode parémetro 1-00 Modo Configuracéo
ultrapassar 10% da frequéncia de estiver em [4] Torque de malha aberta.
chaveamento do inversor 0]~ [ Serm funca
. L * [ Sem funcédo
(parametro 14-01 Freqiiéncia de a g
Chaveamento) [2] |Ent.analég53
[4] |Entanalg.53 inv
6 Ent.anal6g54
Fornece um limite final na frequéncia de saida (61 ntanalog -
para seguranca melhorada em aplicacdes em (8] | Entanalg54 inv
que se deve evitar excesso de velocidade. Este [10] | Ent.analg.X30-11
limite é final em todas as configuracoes (12] | Ent.analég.X30-11
[14] | Ent.analg.X30-12
[16] | Ent.analég.X30-12inv
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4-23 Brake Check Limit Factor Source

Selecione a fonte de entrada para a fungao em

pardametro 2-15 Verificagdo do Freio. Se varios conversores de
frequéncia sao executando verificagao do freio simultaneamente,
a resisténcia na grade acarreta uma queda de tensdo na rede
elétrica ou no barramento CC e uma falsa verificagao do freio
pode ocorrer. Utilize um sensor de corrente externo em cada
resistor do freio. Se uma aplicacdo exigir verificacao do freio

100% valida, conecte o sensor a uma entrada analdgica.
Option: Funcéo:

[0] * DC-link voltage

O conversor de frequéncia
executa a verificacdo do freio
monitorando a tensao no
barramento CC. O conversor
de frequéncia injeta corrente
no resistor do freio, o que
reduz a tensdao do barramento
CC.

[1 Analog Input 53 Selecione usar um sensor de
corrente externo para monito-

ramento do freio.

[2] Analog Input 54 Selecione usar um sensor de
corrente externo para monito-

ramento do freio.

4-24 Brake Check Limit Factor

Range: Funcao:
98 [0 -
%* | 100 %] [ do Freio utiliza ao executar a verificagcdao do freio.

Insira o fator limite que pardmetro 2-15 Verificagdo

O conversor de frequéncia usa o fator limite
dependendo da selecao em pardmetro 4-23 Brake
Check Limit Factor Source:

[0] Tenséo do barramento CC - o conversor de
frequéncia aplica o fator aos dados do EEPROM no
barramento CC.

[1] Entrada Analdgica 53 ou [2] Entrada Analdgica
54 - a verificagao do freio falha se a corrente de
entrada na entrada analégica for menor que a
corrente de entrada maxima multiplicada pelo
fator limite.

Por exemplo, na seguinte configuracdo a
verificacao do freio falha se a corrente de entrada
for menor que 16 mA:
. Um transdutor de corrente com intervalo
de 4-20 mA estéd conectado a entrada
analdgica 53.

. Pardmetro 4-24 Brake Check Limit Factor
esta definido para 80%.

3.5.2 4-3* Monitoramento de feedback de
motor

O grupo do parametro inclui monitoramento e tratamento
de dispositivos de feedback de motor, como encoders,
resolvers etc.

4-30 Funcao Perda Fdbk do Motor
Option:

Funcao:

Esta funcao é usada para monitorar a
consisténcia no sinal de feedback, isto
é, se o sinal de feedback esta
disponivel.

Selecione o tipo de acao que o
conversor de frequéncia deve ter se um
defeito de feedback for detectado. A
acdo selecionada deve ocorrer quando
o sinal de feedback diferir da
velocidade de saida pelo valor
programado em pardmetro 4-31 Erro
Feedb Veloc. Motor durante mais tempo
que o valor programado em

pardametro 4-32 Timeout Perda Feedb
Motor.

[0] | Desativado
[1]1 | Adverténcia

[2] | Desarme

[3] |Jog

[4] | Congelar Saida

[5] | Velocidade Méx
[6] | Mude p/ M.Aberta.
[7] | Selecdo de Setup 1

[8] | Selecéo de Setup 2

[9] | Selegao de Setup 3
[10
[11] | parada e desarme

Selecéo de setup 4

Adverténcia 90, Monitor de feedback fica ativa assim que o
valor em parametro 4-31 Erro Feedb Veloc. Motor for
excedido, independentemente da configuragao
empardmetro 4-32 Timeout Perda Feedb Motor. A
Adverténcia/Alarme 61 Erro de Feedback esta relacionada a
funcao de perda de feedback de motor.

4-31 Erro Feedb Veloc. Motor

Range: Funcao:

300 RPM* | [1 - 600 RPM] | Selecione o erro de velocidade
méximo permitido (velocidade de

saida versus feedback).
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Velocidade
[rpm]
A

Tempo

[s]

- p4-32 ————m

130BA221.10
llustracdo 3.31 Erro de Velocidade de Feedback de Motor

4-32 Timeout Perda Feedb Motor

Range: Funcao:
Size [0 -

related* 60 s]

Programe o valor de timeout permitindo
que o erro de velocidade programado em
parametro 4-31 Erro Feedb Veloc. Motor seja
excedido antes de permitir a funcao
selecionada em pardmetro 4-30 Fungdo
Perda Fdbk do Motor.

4-34 Funcao Erro de Tracking

Option: Funcéo:

Esta funcao é usada para monitorar que a
aplicacao siga o perfil de velocidade esperado.
Em malha fechada, a referéncia de velocidade
para o PID é comparada ao feedback do
encoder (filtrado). Em malha aberta, a
referéncia de velocidade para o PID é
compensada para deslizamento e comparada
a frequéncia que é enviada ao motor
(pardmetro 16-13 Freqiiéncia).

A reacao sera ativada se a diferenca medida
for superior ao valor especificado em
pardametro 4-35 Erro de Tracking para o tempo
especificado em pardmetro 4-36 Erro de
Tracking Timeout.

Um erro de tracking em malha fechada nao
significa que existe um problema com o sinal
de feedback. O erro de tracking pode ser
resultado do limite de torque em cargas
muito pesadas.

[0] | Desativado

[1] | Adverténcia

[2] | Desarme

[3] | Desarme

apos parada

Adverténcia/Alarme 78 Erro de Tracking esta relacionada a
funcédo Erro de Tracking.

4-35 Erro de Tracking

Range: Funcéo:
10 RPM*| [1-600 | Insira o erro de velocidade maximo
RPM] permitido entre a velocidade do motor e a

saida da rampa, quando nao estiver
acelerando. Em malha aberta, a velocidade
do motor é estimada e, em malha fechada,
é o feedback do encoder/resolver.

4-36 Erro de Tracking Timeout

Range: Funcao:

1s*| [0-60 s]|Insira o periodo de timeout durante o qual é
permitido um erro superior ao valor
programado em pardmetro 4-35 Erro de Tracking.

4-37 Erro de Tracking Rampa

Range: Funcéo:
100 [1-600 |Insira o erro de velocidade méaximo
RPM* RPM] permitido entre a velocidade do motor e

a saida da rampa, quando o motor estiver
acelerando. Em malha aberta, a
velocidade do motor é estimada e em
malha fechada, o encoder mede a
velocidade.

4-38 Erro de Tracking Timeout Rampa

Range: Funcao:

1s*| [0-60 s] | Inserir o periodo de timeout durante o qual um
erro maior que o valor programado em
parametro 4-37 Erro de Tracking Rampa,
enquanto a rampa for permitida.

4-39 Erro de Trackg pés Timeout Rampa

Range: Funcao:

5s*[ [0-60 s]|Insira o periodo de timeout depois da rampa
em que pardmetro 4-37 Erro de Tracking Rampa
e parametro 4-38 Erro de Tracking Timeout
Rampa ainda estdo ativos.
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3.5.3 4-4* Monitor de velocidade 4-43 Motor Speed Monitor Function

Option: Funcao:
[2] |Desarme O conversor de frequéncia desarma e
Option: Funcao: relata o alarme 101 Monitor de velocidade.

AVISO! & s
Esse parametro esta disponivel [4] | Congelar Saida
somente no principio de controle de [5] [ Velocidade
fluxo. Méx

[6] | Mude p/
Selecione como o conversor de frequéncia M.Aberta.
responde quando a fungao de monitorar a [7] | Selecdo de
velocidade do motor detecta sobrevelo- Setup 1
cidade ou sentido da rotacao errado. [8] | Selecdo de
Quando o monitor de velocidade do motor Setup 2
esta ativo, o conversor de frequéncia [9] | Selecdo de
detecta um erro se as seguintes condicoes Setup 3
forem verdadeiras durante um intervalo de [10] | Selecao de
tempo especificado em setup 4
parametro 4-45 Motor Speed Monitor [11] | parada e
Timeout: desarme

e Avelocidade real difere da [12] | Trip/Warning | O conversor de frequéncia relata o alarme

velocidade de referéncia em 101 Monitor de velocidade em modo de

parametro 16-48 Speed Ref. After funcionamento e a adverténcia 101 Monitor

Ramp [RPM]. de velocidade no modo parada ou parada
e A diferenca entre as velocidades por inércia. Esta op¢do esté disponivel
excede o valor em somente em opera¢ao de malha fechada.
parametro 4-44 Motor Speed [13] | Trip/Catch Selecione se houver necessidade de
Iigutiion ijess capturar carga, por exemplo, quando a
Na malha fechada de velocidade, a frenagem mecanica falhar. Esta op¢éao esta
velocidade real é o feedback do encoder disponivel somente em malha fechada.
medida durante o tempo definido em O conversor de frequéncia desarma e
pardmetro 7-06 Tempo d FiltrPassabaixa d relata o alarme 101 Monitor de velocidade
PID d veloc. Na malha aberta, a velocidade em modo de funcionamento. No modo
real é a velocidade do motor estimada. parada, o conversor de frequéncia captura
- g a flying load e relata adverténcia 101
el IR § Monitor de velocidade.
ool N 7—58 No modo captura, o conversor de

frequéncia aplica torque de holding para

-nRef R——

controlar a velocidade zero de um freio
potencialmente com defeito (malha
fechada). Para sair desse modo, envie um

Linha solida | Parametro 16-48 Speed Ref.
After Ramp [RPM]

Linha Parametro 4-44 Motor Speed
pontilhada | Monitor Max

novo sinal de partida para o conversor de

frequéncia. Uma parada por inércia ou Safe

Torque Off também encerra a funcdo.

llustracao 3.32 Referéncia de velocidade 4-44 Motor Speed Monitor Max

e diferenca de velocidade maxima

o Range: Funcao:
permitida
100 [10 - 500 m
RPM* RPM] Disponivel somente no principio de

[0] * | Desativado controle de fluxo.
[1]1 | Adverténcia O conversor de frequéncia informa

adverténcia 101 Monitor de velocidade Insira o desvio de velocidade maximo

quando a velocidade estiver fora do limite. permitido entre a velocidade real do eixo

mecanico e o valor em
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4-44 Motor Speed Monitor Max

4-51 Adverténcia de Corrente Alta

Disponivel somente no principio de
controle de fluxo.

Insira o periodo de timeout durante o qual um
desvio definido em pardmetro 4-44 Motor Speed
Monitor Max é permitido. O temporizador para
esse parametro é reinicializado se o desvio parar
de exceder o valor em pardmetro 4-44 Motor
Speed Monitor Max.

3.5.4 4-5* Adverténcias Ajustaveis

Use esses parametros para ajustar limites de adverténcia
de corrente, velocidade, referéncia e feedback.

As adverténcias sdo exibidas no LCP e podem ser
programadas como saidas ou para serem lidas via fieldbus
na status word estendida.

Imotor A §
g
| H T T H .
LIM ______:______j _____________ owwer____1______ :__ﬁ
(P 4-18) L % [ i
! ' ! |
IHiGH 4+ — —— —J— ——— 1—%——L——+—
(P 4-51) ! | / 1 !
| ' % ! |
| :DENTRO DA;;;AMA: |
. % .
low f——b—J_—___|_ _%__L__J,_
(P 4-50) ! I / : i
i ' i
1 | ] ]
i | % | i nmoio&[RPM]
"lIAIN nLow REF nHiGH nhlAAX

(P 4-11) (P 4-52) (P 4-53) (P 4-13)
llustracao 3.33 Adverténcias Ajustaveis

4-50 Adverténcia de Corrente Baixa

Range: Funcao:
0 A*[ [O - par. |Insira o valor l.ow. Quando a corrente do motor
4-51 A] estiver abaixo deste limite, o display indicara

Corrente Baixa. As saidas de sinal podem ser
programadas para gerar um sinal de status no
terminal 27 ou 29 (somente FC 302) e na saida
do relé 01 ou 02 (somente FC 302). Veja
llustragdo 3.33.

Range: Funcao: Range: Funcéo:
pardmetro 16-48 Speed Ref. After Ramp Size [ par. Insira o valor lnigH. Quando a corrente do
[RPM]. related* 4-50 - par. | motor exceder este limite, o display
16-37 Al exibe Corrente Alta. As saidas de sinal
Range: Funcio: sinal de status no terminal 27 ou 29
01s] [0- m (somente FC 302) e na saida do relé 01
60 s] ou 02 (somente FC 302). Veja

llustragdo 3.33.

4-52 Adverténcia de Velocidade Baixa

Range: Funcao:
0 RPM* [ [0 - par. |Insira o valor n.ow. Quando a velocidade do
4-53 RPM] [ motor exceder esse limite, o display indica

Velocidade baixa. As saidas de sinal podem
ser programadas para gerar um sinal de
status no terminal 27 ou 29 (somente FC
302) e na saida do relé 01 ou 02 (somente
FC 302).

4-53 Adverténcia de Velocidade Alta

Range: Funcao:

Size [ par. Insira o valor nuigh. Quando a velocidade

related* 4-52 - do motor exceder esse valor, o display
60000 indica Velocidade alta. As saidas de sinal
RPM] podem ser programadas para gerar um

sinal de status no terminal 27 ou 29 e
na saida do relé 01 ou 02. Veja
llustragdo 3.33.

4-54 Advert. de Refer Baixa

Range: Funcao:

-999999.999*

Insira o limite de referéncia
inferior. Quando a referéncia real
cair abaixo desse limite, o
display indica Refiow. As saidas
de sinal podem ser programadas
para gerar um sinal de status no
terminal 27 ou 29 (somente FC
302) e na saida do relé 01 ou 02
(somente FC 302).

[-999999.999 -
par. 4-55 ]

4-55 Advert. Refer Alta
Range:
999999.999*

Funcao:

[par. 4-54 - | Insira o limite de referéncia

999999.999 ] superior. Quando a referéncia real
exceder esse limite, o display indica
Refhigh. As saidas de sinal podem
ser programadas para gerar um
sinal de status no terminal 27 ou
29 (somente FC 302) e na saida do

relé 01 ou 02 (somente FC 302).
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4-56 Advert. de Feedb Baixo

4-58 Funcao de Fase do Motor Ausente

saidas de sinal podem ser
programadas para gerar um sinal
de status no terminal 27 ou 29
(somente FC 302) e na saida do
relé 01 ou 02 (somente FC 302).

4-57 Advert. de Feedb Alto

Range: Funcao:

Size [ par. 4-56 - Insira o limite superior de

related* | 999999.999 feedback. Quando o feedback
ReferenceFeed- exceder este limite, o display
backUnit] indicara Feedbhigh. As saidas de

sinal podem ser programadas
para gerar um sinal de status no
terminal 27 ou 29 (somente FC
302) e na saida do relé 01 ou 02
(somente FC 302).

4-58 Funcao de Fase do Motor Ausente

Range: Funcao: Option: Funcao:

Size [-999999.999 - Insira o limite inferior de Essa opgdo é uma versdo reduzida do

related* | par. 4-57 feedback. Quando o feedback opcional [1] Desarme 100 ms.
ReferenceFeed- cair abaixo desse limite, o A monofasica ausente é tratada como no
backUnit] display indica Feedbbaixo. As opcional [1] Desarme 100 ms. A deteccdo

trifasica é reduzida em comparagédo com o
opcional [1] Desarme 100 ms.

A deteccdo trifasica funciona somente na
partida, na faixa de baixa velocidade em
que uma corrente significativa estd
operando, evitando desarmes falsos durante
a corrente do motor pequena.

AVISO!

Disponivel somente para malha
fechada de fluxo do FC 302.

Motor Check

O conversor de frequéncia detecta automa-
ticamente quando o motor é desconectado
e restabelece a operagao, assim que o
motor é ligado novamente.

AVISO!

Valido somente para FC 302.

Option: Funcao:
m 4-59 Motor Check At Start
. , . . Option: Funcao:
Nao é possivel ajustar este parametro
. . A
enquanto o motor estiver em funcio- m
namento. Néao é possivel ajustar este parametro
enquanto o motor estiver em funcio-
A funcio fase ausente de motor detecta se namento.
a fase do motor esta ausente durante
rotacdo do motor. Exibe o alarme 30, 31 ou AVISO!
32 no caso de uma fase ausente de motor. Valido somente para FC 302
Ative essa funcdo para evitar danos no
motor. o
) Use esse parametro para detectar a fase
Consulte também a
) L . ausente de motor durante a parada do motor.
capétulo 3.5.5 Combinagbes dos pardmetros
Mostra alarme 30 Fase U ausente do motor,
4-58 e 4-59.
alarme 31 Fase V ausente do motor ou alarme
[0] | Desativado O conversor de frequéncia ndo emite um 32 Fase W ausente do motor no caso de uma
alarme de fase ausente de motor. Ndo fase ausente de motor durante o repouso. Use
recomendavel devido ao risco de danos no essa fungdo antes de desengatar um freio
motor. mecanico. Ative essa funcao para evitar danos
[1] | Desarme 100 Para tempo deteccdo rapido e alarme no M (ST
- =56 ck Ve R ANEENE G MEGEHE, Consulte também a capétulo 3.5.5 Combinacées
dos parametros 4-58 e 4-59.
[2] | Desarme-1000
[0] | Off ﬁ
B3] Sssarme 100 ms | Opcional especial relevante para aplicacdes " | (Desligado) CU I DADO
] . ) RISCO DE DANOS NO MOTOR
lim. detecg de guindaste ao abaixar uma carga =
o ) Usar essa opc¢do pode causar danos no
trifasico pequena que permite ao conversor de motor
frequéncia evitar falsa deteccao de fase ’
ausente de motor.
O conversor de frequéncia ndao emite um
alarme de fase ausente de motor.
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4-59 Motor Check At Start

Funcao:

Option:

[11 | On (Ligado) | Antes de cada partida, o conversor de
frequéncia verifica se todas as 3 fases do
motor estao presentes. A verificagao é
realizada sem nenhum movimento nos
motores ASM. Para motores PM e SynRM, a
verificagao é realizada como parte da deteccao

de posicao.

Quando pardmetro 4-59 Motor Check At Start estiver
programado para [1] Ligado, ndo programe

pardmetro 4-58 Fungdo de Fase do Motor Ausente para as
seguintes opg¢oes:

. [0] Desabilitado.

. [5] Verificagcdo do motor.

3.5.5 4-6* Bypass de Velocidade

Alguns sistemas precisam que determinadas frequéncias de
saida ou velocidades sejam evitadas por problemas de
ressonancia no sistema. Um maximo de quatro faixas de
frequéncias ou de velocidade podem ser evitadas.

4-60 Bypass de Velocidade de [RPM]

Matriz [4]

Range: Funcao:

Size related*| [0 - par. Alguns sistemas requerem que
4-13 RPM] determinadas velocidades de saida

sejam evitadas, devido a problemas
de ressonancia no sistema. Insira os
limites inferiores das velocidades a
serem evitados.

4-61 Bypass de Velocidade de [Hz]

Matriz [4]

Range: Funcao:

Size related* [ [O - par. Alguns sistemas precisam que
4-14 Hz] determinadas frequéncias de saida

ou velocidades sejam evitadas por
problemas de ressonancia no

sistema. Insira os limites inferiores
das velocidades a serem evitados.

4-62 Bypass de Velocidade até [RPM]

Matriz [4]

Range: Funcao:

Size related* | [0 - par. Alguns sistemas requerem que
4-13 RPM] determinadas velocidades de saida

sejam evitadas, devido a problemas
de ressonancia no sistema. Insira os
limites superiores das velocidades a
serem evitadas.

4-63 Bypass de Velocidade até [Hz]

Matriz [4]

Range: Funcéo:

Size related*| [0 - par. Alguns sistemas requerem que
4-14 Hz] determinadas velocidades de saida

sejam evitadas, devido a problemas
de ressonancia no sistema. Insira os
limites superiores das velocidades a
serem evitadas.

3.5.6 4-7* Monitor de posicao

4-70 Funcao erro de posicao

Option: Funcao:

AVISO!
Esse parametro esta disponivel
somente com versao de software 48.XX.

Selecione a fungdo que é ativada quando o
erro de posicdo exceder o valor maximo
permitido. Erro de posicdo é a diferenca entre
a posicdo real e a posicdo comandada. O erro
de posicdo é a entrada do controlador Pl de
posicao.

[0] * [ Desabilitado | O conversor de frequéncia ndo monitora o
erro de posicéo.

[1] | Adverténcia | O conversor de frequéncia emite uma
adverténcia quando o erro de posicao
maxima permitida foi excedido. O conversor

de frequéncia continua a operacgéo.

[2] | Desarme O conversor de frequéncia desarma quando o

erro de posicdo maxima permitida for

excedido.
4-71 Maximum Position Error
Range: Funcao:
1000 Custom- | [-2000000000 |FiAVAKY@®
ReadoutUnit2* |- 2000000000 | £coq parametro esté
CustomRea- | gisponivel somente com
doutUnit2]

versao de software 48.XX.

Insira o erro de tracking de
posicdo maxima permitida em
unidades de posicao definidas
no grupo do parametro 17-7*
Escala de posicao. Se esse valor
for excedido durante o tempo
definido em

pardmetro 4-72 Position Error
Timeout a fungao de erro de
posicdo em

pardmetro 4-70 Position Error
Function é ativada.
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4-72 Position Error Timeout 4-73 Position Limit Function

Range: Funcao: Option: Funcao:

0.100 [0.000 - M [6] | Position | Quando o destino programado esta fora dos

¥ 60.000 s] Esse pardmetro est disponivel Stf)p & Iim.ite.s de posi({é?, o conversor. de frequencja usa
somente comlversaolde software Trip o limite de posicdo como destino. Esta opgdo
48.XX funciona em todos os modos de operagao,

inclusive controle de torque e velocidade. O

S definid conversor de frequéncia desarma quando na
e o erro definido em L
. ] L posicédo limite.
parametro 4-71 Maximum Position Error

estiver presente por mais tempo que o [7] | Speed Quando o destino programado esta fora dos
definido neste parametro, o conversor de Stop limites de posicao, o conversor de frequéncia
frequéncia ativa a funcao selecionada em executa uma de desaceleracéo e para na posicao
pardmetro 4-70 Position Error Function. limite. Esta opc¢do funciona em todos os modos

de operacao. O conversor de frequéncia emite

4-73 Position Limit Function uma adverténcia na parada.

Option: Funcao: [8] | Speed Quando o destino programado esta fora dos
’AIY‘B‘H Stop & limites de posicdo, o conversor de frequéncia
Trip executa uma de desaceleracdo e para na posi¢do

Esse parametro esta disponivel somente

- limite. Esta opgdo funciona em todos os modos
com versao de software 48.XX. pe

de operagao. O conversor de frequéncia desarma
na parada.

Selecione a fungdo que é ativada quando a

posicao estiver fora dos limites definidos em
pardmetro 3-06 Minimum Position e
pardmetro 3-07 Maximum Position.

[0] | Disabled O conversor de frequéncia ndo monitora os
limites de posicao.

[1] | Warning O conversor de frequéncia emite uma
adverténcia quando a posicao esta fora dos
limites.

[2] | Warning [ O conversor de frequéncia emite uma

& Trip adverténcia quando o destino definido esta fora
dos limites de posicao. O conversor de
frequéncia inicia o posicionamento e desarma
quando o limite de posicao é atingido.

[3] | Abs. Pos. | O conversor de frequéncia monitora os limites
* | Mode de posicdo somente no modo de posicio-
Stop namento absoluto. O conversor de frequéncia
emite uma adverténcia e para no limite de
posicdo quando a posicdo de destino esta fora
dos limites de posicao.

[4] | Abs. Pos. | O conversor de frequéncia monitora os limites
Md. Stop | de posicdo somente no modo de posicio-

& Trip namento absoluto. O conversor de frequéncia
para no limite de posicdo e desarma quando a
posicao de destino esta fora dos limites de
posicao.

[5] | Position Quando o destino programado esta fora dos
Stop limites de posicao, o conversor de frequéncia usa
o limite de posicao como destino. Esta opcao
funciona em todos os modos de operacao,
inclusive controle de torque e velocidade. O
conversor de frequéncia emite uma adverténcia
quando estiver na posicao limite.
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3.6 Parametros 5-** Entrada/Saida Digital
3.6.1 5-0* Modo E/S Digital

Parametros para configurar a entrada e saida utilizando
NPN e PNP.

5-00 Modo I/O Digital

Funcao:

AVISO!

Option:

Grupo 1 Reset, parada por inércia, reset e parada por
inércia, parada rapida, freio CC, parada e a tecla
[Off].

Grupo 2 Partida, partida por pulso, reversao, partida
reversa, jog e congelar frequéncia de saida.

Tabela 3.14 Grupos de funcao

Funcédo de entrada Selecione |Terminal numero
Execute um ciclo de energizacdo para ativar o digital
parametro depois de alterado. Sem operagao [0] Todos, terminais 32, 33
Reinicializar [1 Todos
As entradas digitais e as saidas digitais programadas Parada por inércia 2] Todos, terminal 27
sdo pré-programaveis para operacao em sistemas PNP inversa
GRS parada por inércia e [3] Todos
[0] * [ PNP | Acdo em pulsos direcionais positivos (¢). Sistemas reinicializar inversao
PNP s&o baixados para GND. Parada por inércia [4] Todos
[11 [NPN | Acdo em pulsos direcionais negativos (¢). Sistemas inversa répida
NPN sao conectados a + 24 V, internamente no Inversao da frenagem CC [5] Todos
conversor de frequéncia. Parada por inércia [6] Todos
inversa
5-01 Modo do Terminal 27 Partida [8] Todos, terminal 18
Option: Funcio: Partida por pulso [9] Todos
m Reversao [10] Todos, terminal 19
_ ) . . Partida em reversao [11] Todos
Nao é possivel ajustar.este parame.tro Ativar partida para 2] Todos
enquanto o motor estiver em funcio- adiante
LIS Ativar partida reversa [13] Todos
Jog [14] Todos, terminal 29
[0] * | Entrada | Define o terminal 27 como uma entrada digital. Referéncia predefinida [15] Todos
[1] |[Saida |Define o terminal 27 como uma saida digital. ligada
Ref predefinida bit 0 [16] Todos
5-02 Modo do Terminal 29 Ref predefinida bit 1 7 Todos
Option: Funcao: Referéncia predefinida [18] Todos
"!'lg.z bit 2
n ... ; Congelar referéncia [19] Todos
Esse parametro esta disponivel somente em —
Congelar frequéncia de [20] Todos
FC 302. |
saida
. — Aceleracdo [21] Todos
[0] * | Entrada | Define o terminal 29 como uma entrada digital. Desaceleragio 22] Todos
[1] | Saida Define o terminal 29 como uma saida digital. Selegdo do bit 0 de [23] Todos
setup
sl Selecdo do bit 1 de 24 Todos
3.6.2 5-1* Entradas Digitais i 4
setup
L - . Parada por inércia [26] 18,19
As entradas digitais sdo utilizadas para selecionar as . .
: N o inversa precisa
diversas fungdes do conversor de frequéncia. Todas as - -
L N Partida/parada precisa [27] 18, 19
entradas digitais podem ser programadas para as funcdes o - od
listadas em Tabela 1.2. atch-up [28] 0dos
Reducéo de velocidade [29] Todos
Entrada do contador 30 29, 33
As funcdes do grupo 1 tém prioridade mais alta que as do (30]
Entrada de pulso [31] 29, 33

grupo 2.

acionada pela borda
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Funcédo de entrada Selecione |Terminal numero
digital
Entrada de pulso [32] 29, 33
baseada no tempo
Bit 0 da rampa [34] Todos
Bit 1 da rampa [35] Todos
Partida precisa por pulso [40] 18, 19
Parada por inércia [41] 18, 19
inversa por pulso precisa
Bloqueio externo [51] -
Aumento do DigiPot [55] Todos
Diminuicdo digipot [56] Todos
Apagar digipot [57] Todos
Grua de digipot [58] Todos
Contador A (crescente) [60] 29, 33
Contador A (decrescente) [61] 29, 33
Reinicializar contador A [62] Todos
Contador B (crescente) [63] 29, 33
Contador B (decrescente) [64] 29, 33
Reinicializar Contador B [65] Todos
Feedb. de freio mec. [70] Todos
Feedb. freio mec. inv. [71] Todos
Erro PID inv. [72] Todos
Reinicializacdo do PID [73] Todos
parte-I
PID ativado [74] Todos
Especifico de MCO [75] -
Cartéo PTC 1 [80] Todos
PROFIdrive OFF2 [91] -
PROFIdrive OFF3 [92] -
Deteccéo de carga leve [94] Todos
Perda de rede elétrica [96] 32,33
Inversdo de perda de [97] 32,33
rede elétrica
Borda de partida [98] -
acionada
Reset do opcional de [100] -
seguranca
Ativar ajuste do mestre [108] -
Partida mestre virtual [109] -
Partida Homing [110] Todos
Ativar toque [111] Todos
Posicao relativa [112] Todos
Ativar referéncia [113] Todos
Sinc. para Pos. Modo [114] Todos
Sensor home [115] 18, 32, 33
Sensor home inverso [116] 18, 32, 33
Sensor de toque [117] 18, 32, 33
Sensor de toque inverso [118] 18, 32, 33
[

Modo velocidade

Tabela 3.15 Funcao de Entrada digital

Os terminais padrao do VLT® AutomationDrive FC 301/FC
302 sdo 18, 19, 27, 29, 32 e 33. Os terminais do VLT®
General Purpose I/O MCB 101 sdo X30/2, X30/3 e X30/4.
Fungdes do terminal 29 como saida somente em FC 302.

As fungdes dedicadas a uma entrada digital apenas sdo
declaradas no parametro associado.

Todas as entradas digitais podem ser programadas para
estas fungoes:

frenagem CC

[0] |Sem Nao responde aos sinais transmitidos para o
operagao terminal.

[1]1 | Reinicializar | Reinicializa o conversor de frequéncia depois
de um desarme/alarme. Nem todos os
alarmes podem ser reinicializados.

[2] |Parada por | (Entrada digital 27 padrao): Parada por
inércia inércia, entrada invertida (NC). O conversor
inversa de frequéncia deixa o motor em modo livre.

'0' l6gico=parada por inércia.

[3] | parada por Reinicializa e faz parada por inércia da
inércia e entrada invertida (NC). Deixa o motor em
reinicializar | modo livre e reinicializa o conversor de
inversao frequéncia. ‘0’ l6gico=parada por inércia e

reset.

[4] | Parada por Entrada invertida (NC). Gera uma parada de
inércia acordo com o tempo da rampa de parada
inversa rapida, programado em
rapida parametro 3-81 Tempo de Rampa da Parada

Rdpida. Quando o motor parar, o eixo esta
em modo livre. 0 légico=parada rapida.

[5] |Inversdao da | Entrada invertida para freio CC (NC). Faz parar

o motor, energizando-o com corrente CC
durante um intervalo de tempo determinado.
Veja parametro 2-01 Corrente de Freio CC a
pardametro 2-03 Veloc.Acion Freio CC [RPM]. A
funcédo estara ativa somente se o valor de
pardmetro 2-02 Tempo de Frenagem CC for
diferente de 0. 0 l6gico=freio CC.

Parada por
inércia
inversa

Funcao de parada invertida. Gera uma fungao
de parada quando o terminal selecionado
passa do nivel légico 1 para 0.

A parada é executada de acordo com o
tempo de rampa selecionado:
. Parametro 3-42 Tempo de Desace-
leragdo da Rampa 1,

. Pardmetro 3-52 Tempo de Desace-
leragéo da Rampa 2,

. Parametro 3-62 Tempo de Desace-
leracdo da Rampa 3 e

. Parametro 3-72 Tempo de Desace-
leragdo da Rampa 4.
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AVISO!

Quando o conversor de frequéncia esta
no limite de torque e recebeu um
comando de parada, ele pode nao
parar por si proprio. Para garantir que
o conversor de frequéncia sera parado,
configure uma saida digital para [27]
Limite de torque e parada. Conecte essa
saida digital a uma entrada digital que
esta configurada como parada por
inércia.

Ref predefinida bit

Ref. predefinida 0

Ref. predefinida 1

Ref. predefinida 2

Ref. predefinida 3

Referéncia predefinida 4

Referéncia predefinida 5

Referéncia predefinida 6

Referéncia predefinida 7

= =]=]|—=|O|OC|OC|O|N
o|lOo|=|—|Oo|OC| =
o|—=|Oo|=|Oo|—=|O|C

—_
—_

Partida

(Entrada digital 18 padrdo): Selecione partida
para um comando de partida/parada. 1
légico = partida, 0 l6gico = parada.

Tabela 3.16 Referéncia predefinida bit

9l

Partida por
pulso

Se um pulso for aplicado durante no minimo
2 ms, o motor da partida. O motor para

quando parada por inércia inversa for ativada
ou um comando de reset (via DI) for emitido.

Reversao

(Entrada digital 19 padrao). Muda o sentido
da rotacdo do eixo do motor. Selecione o 1
légico para inverter. O sinal de reversdo sé
mudard o sentido da rotacdo. Ele nao ativa a
funcdo partida. Selecione ambos os sentidos
em pardmetro 4-10 Sentido de Rotagdo do
Motor. A funcdo ndo estd ativa no processo
de malha fechada.

[19] | Congelar

ref

Congela a referéncia real, que agora é o ponto
de ativacdo/condicdo que é utilizado para [21]
Aceleragdo e [22] Desaceleragdo. Se aceleragdo/
desaceleracéo for utilizada, a alteracdo de
velocidade sempre segue a rampa 2
(parametro 3-51 Tempo de Aceleragdo da Rampa
2 e parametro 3-52 Tempo de Desaceleracdo da
Rampa 2) no intervalo 0-

parametro 3-03 Referéncia Mdxima.

[11]

Partida em
reversao

Utilizada para partida/parada e para reversao
no mesmo fio. Ndo sdo permitidos sinais
simultaneos na partida.

Ativar
partida para

Desacopla o movimento no sentido anti-
-horério e permite o sentido horario.

[20] | Congelar
frequéncia

de saida

Congela a frequéncia real do motor (Hz), que
agora é o ponto de ativagdo/condicdo que é
utilizado para [21] Aceleragdo e [22] Desace-
leragdo. Se aceleragdo/desaceleracdo for
utilizada, a alteracdo de velocidade sempre
segue a rampa 2 (pardmetro 3-51 Tempo de
Acelera¢do da Rampa 2 e pardmetro 3-52 Tempo
de Desacelera¢d@o da Rampa 2) no intervalo 0-
parametro 1-23 Freqiiéncia do Motor.

AVISO!

Quando congelar frequéncia de saida
estiver ativo, o conversor de frequéncia
néao pode ser parado por meio de um
sinal [8] Partida baixo. Pare o conversor
de frequéncia por meio de um terminal
programado para [2] Parada por inércia
inversa ou [3] Parada por inércia e reset
inversa.

adiante

[13] | Ativar Desacopla o movimento no sentido horario e
partida permite o sentido anti-horario.
reversa

[14]] Jog (Entrada digital 29 padrao): Ativar velocidade

de jog. Consulte pardmetro 3-11 Velocidade de
Jog [Hz].

[15] | Referéncia Alterna entre a referéncia externa e a
predefinida | referéncia predefinida. Supde-se que [1]
ligada Externa/predefinida tenha sido selecionada em

pardmetro 3-04 Fungdo de Referéncia. 0 16gico
= referéncia externa ativa; 1 légico = uma das
oito referéncias predefinidas esta ativa.

[16] | Ref Os bits de referéncia predefinida 0, 1 e 2
predefinida | permitem selecionar uma das oito referéncias
bit 0 predefinidas de acordo com Tabela 3.16.

[17] | Ref Idéntico a [16] Ref predefinida bit 0.
predefinida
bit 1

[18] | Referéncia Idéntico a [16] Ref predefinida bit 0.
predefinida
bit 2

[21] | Aceleragao

Selecione [21] Aceleragdo e [22] Desaceleragdo
para controle digital da velocidade de
aceleragdo/desaceleracao (potenciometro do
motor). Ative esta funcao selecionando [79]
Congelar referéncia ou [20] Congelar frequéncia
de saida. Quando Aceleragao/Desaceleragéo for
ativado durante menos de 400 ms, a referéncia
resultante é aumentada/diminuida em 0,1%. Se
aceleragdo/desaceleracdo for ativado durante
mais de 400 ms, a referéncia resultante segue a
configuragdo dos parametros de aceleragao/
desaceleragao 3-x1/3-x2.
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Encerrar Catch-up sem reset. O valor do contador deve ser
Velocidade inalterada 0 0 programado em pardmetro 1-84 Valor Contador
Reduzida de % do valor 1 0 de Parada Precisa.
Aumentada de % do valor 0 1 [31] | Pulso Conta o numero de flancos de pulso por
Reduzida de % do valor 1 1 acionado tempo de amostra. Isso dé resolucao mais alta
por borda [ em altas frequéncias, mas nao é exato em
Tabela 3.17 Encerrar/Catch-Up frequéncias mais baixas. Use esse principio de
pulso para encoders com resolucdo baixa (por
[22] | Desace- O mesmo que [21] Aceleragéo. exemplo, 30 PPR).
leragao e TN S
[23] | Selecao do | Selecione [23] Bit 0 de sele¢do de setup ou [24] S | | | | §
bit 0 de Bit 1 de sele¢Go de setup para selecionar um §
setup dos quatro setups. Programe o -
pardmetro 0-10 Setup Ativo para Setup llustracao 3.34 Flancos de pulso por tempo
Maltiplo. de amostra
[24] | Selecao do | (Entrada digital padrao 32): O mesmo que [23]
bit 1 de Selecdo de setup bit 0.
setup [32] | Pulso Mede a duragédo entre flancos de pulso. Isso da
[26] | Parada Envia um sinal de parada inversa quando uma baseado resolucdo mais alta em frequéncias mais
inversa funcao de parada precisa estiver ativada no em tempo | baixas, mas nao ¢ exato em frequéncias mais
precisa pardmetro 1-83 Funcdo de Parada Precisa. altas. Esse principio contém uma frequéncia de
A funcdo parada por inércia inversa precisa desativagdo, que o torna inadequado para
esta disponivel nos terminais 18 ou 19. encoders com resolucao baixa (por exemplo,
[271 | Partida/ Use quando [0] Parada de rampa precisa estiver 30 PPR) em baixas velocidades.
parada selecionado em pardmetro 1-83 Fungédo de
i X Speed [rpm] Speed [rpm] =
precisa Parada Precisa. Q
Partida, parada precisa esta disponivel nos ‘/_\ m %
terminais 18 ou 19. a Time[sec] b Time[sec] 8
A partida precisa garante que o angulo de giro a: Resolucio do b: Resolucio do
do rotor do repouso até a referéncia é o encoder baixa encoder padrio
mesmo para cada partida (para o mesmo
tempo de rampa, mesmo setpoint). Essa e °
funcao é equivalente a parada precisa, em que %:agn:p’im:r g
o angulo de giro do rotor da referéncia até o Tmestart  ReadTimer  peadTimer Eé
repouso é o mesmo para cada parada. 8
Ao utilizar a op¢do pardmetro 1-83 Fungdo de llustragdo 3.35 Duragéo entre flancos de
Parada Precisa [1] Parada continua com reset ou pulso
[2] Parada continua sem reset:
O conversor de frequéncia precisa de um sinal
de parada precisa antes de atingir o valor de [34] | Bit 0 da Permite selecionar uma das quatro rampas
parametro 1-84 Valor Contador de Parada rampa disponiveis, de acordo com Tabela 3.18.
Precisa. Se esse sinal ndo for fornecido, o (35] | Bit 1 da 0 mesmo que [34] Bit 0 da rampa.
conversor de frequéncia nao para quando o rampa
valor em pardmetro 1-84 Valor Contador de
Parada Precisa for alcangado. Bit de rampa predefinido 1 0
Aciona partida precisa, parada por uma Rampa 1 0 0
entrada digital. A funcédo esta disponivel para Rampa 2 0 1
os terminais 18 e 19. Rampa 3 1 0
[28] | Catch-up Aumenta o valor de referéncia na Rampa 4 1 1
porcentagem (relativa) programada no
pardmetro 3-12 Valor de Catch Up/Slow Down. Tabela 3.18 Bit de Rampa Predefinido
[29] | Reducgéo de [ Diminui o valor de referéncia na porcentagem
velocidade | (relativa) programada no pardmetro 3-12 Valor [40] | Partida Uma partida precisa por pulso requer um
de Catch Up/Slow Down. Precisa por pulso de 3 ms nos terminais 18 ou 19.
[30] | Entrada do | A fun¢do de parada precisa em Pulso Ao usar para pardmetro 1-83 Funcao de
contador parémetro 1-83 Funcdo de Parada Precisa atua Parada Precisa [1] Parada continua com reset
como parada do contador ou parada do ou [2] Parada continua sem reset:
contador compensada pela velocidade com ou
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Quando a referéncia for alcancada, o
conversor de frequéncia ativa internamente

[7] OL de Velocidade do PID Estendido ou [8]
CL de Velocidade do PID Estendido.

o sinal de parada precisa. Isso significa que [73] | Reinicia- Quando ativada, esta opcdo reinicializa a

o conversor de frequéncia executard a lizagdo do parte | do controlador de processo do PID.

parada precisa quando o valor do contador PID parte-| Equivalente a pardmetro 7-40 Process PID I-

do pardmetro 1-84 Valor Contador de Parada -part Reset. Disponivel somente se

Precisa for alcancado. pardmetro 1-00 Modo Configuragdo estiver
[41] |Parada por Envia um sinal de parada por pulso, programado para [6] Bobinador de superficie,

Inércia quando uma funcao de parada precisa [7] OL de Velocidade do PID Estendido ou [8]

Inversa estiver ativada em pardmetro 1-83 Fung¢do CL de Velocidade do PID Estendido.

Precisa de Parada Precisa. A funcdo parada por [74] | PID ativado | Ativa o Controlador de Processo do PID
inércia inversa precisa por pulso esta estendido. Equivalente a pardmetro 7-50 PID
disponivel nos terminais 18 ou 19. de processo Extended PID. Disponivel

[51] [Bloqueio Essa funcdo torna possivel dar um defeito somente se pardmetro 1-00 Modo

externo externo ao conversor de frequéncia. Essa Configuragao estiver programado para [7]
falha é tratada da mesma maneira que um OL de Velocidade do PID Estendido ou [8] CL
alarme gerado internamente. de Velocidade do PID Estendido.

[55] [Aumento do [Aumentar o sinal para a funcdo do [80] [Cartdo PTC 1 | Todas as entradas digitais podem ser

DigiPot potenciémetro digital descrita no grupo do programadas para [80] Cartdo do PTC 1. No
parametro 3-9* Pot. Digital Metro. entanto, somente uma entrada digital deve

[56] | Decremento | Diminuir o sinal para a fungdo do ser programada para essa opgao.

DigiPot potenciémetro digital descrita no grupo do [91] | PROFIdrive A funcionalidade é a mesma que o bit da

parametro 3-9* Pot. Digital Metro. OFF2 control word correspondente do opcional
[57] | Apagar Limpa a referéncia do potencidémetro digital de PROFIBUS/PROFINET.
digipot descrita no grupo do parametro 3-9* Pot. [92] | PROFIdrive A funcionalidade é a mesma que o bit da
digital Metro. OFF3 control word correspondente do opcional
[60] [Contador A (Somente terminal 29 ou 33). Entrada para de PROFIBUS/PROFINET.
incrementar a contagem no contador do [94] [ Deteccdo de | Modo de evacuacdo para ascensores ou
SLC. carga leve elevadores. A fungdo magnetiza o motor
[61] | Contador A (Somente terminal 29 ou 33). Entrada para antes de abrir o freio mecanico. O
decremento da contagem no contador do movimento comeca no sentido (para cima
SLC. ou para baixo) definido pelo VLT® Lift
[62] | Reinicializar Entrada para reinicializar o contador A. Controller MCO 361 usando a velocidade de
contador A parametro 30-27 Light Load Speed [%)]. Esse
[63] | Contador B (Somente terminal 29 ou 33). Entrada para movimento continua durante o tempo em
incrementar a contagem no contador do pardmetro 30-25 Light Load Delay [s]
SLC. durante a medicdo da corrente. Se a
[64] [Contador B [ (Somente terminal 29 ou 33). Entrada para corrente do motor exceder a corrente de
decremento da contagem no contador do referéncia em pardmetro 30-26 Light Load
SLC. Current [%], o ascensor estd obstruido. O
[65] [Reinicializa o | Entrada para reinicializar o contador B. sentido € invertido apos o tempo de atraso
contador B especificado em pardmetro 30-25 Light Load
[70] | Feedback de | Feedback de freio para aplicagoes de Delay [s]. Para o recurso funcionar &

Fiche icamento: Programe necessario um comando de partida ou

Mecanico parametro 1-01 Principio de Controle do partida reversa junto com a selecao dessa
Motor para [3] Fluxo com feedback de motor; entrada digital.
programe parametro 1-72 Fun¢ao de Partida A VISO-
para [6] Referéncia do freio mecdnico da grua Flying start prevalece sobre a

[71] | Feedback de |Feedback de freio invertido para aplicacbes deteccdo de carga leve.
Freio de icamento. [96] | Perda de Selecione para melhorar o backup cinético.
Mecénico inv. rede elétrica [ Quando a tensao de rede volta a um nivel
[72] [Inversao de [Quando ativada, esta op¢do inverte o erro perto do (mesmo assim menor que o) nivel
erro do PID | resultante do controlador de processo do de deteccdo, a velocidade de saida
PID. Disponivel somente se aumenta e o backup cinético permanece
parametro 1-00 Modo Configuragdo estiver ativo. Para evitar essa situagao, envie um
programado para [6] Bobinador de superficie, sinal de status no conversor de frequéncia.
Quando o sinal na entrada digital for baixo
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(0), o conversor de frequéncia forcosamente parametro 17-90 Absolute Position Mode e
desliga o backup cinético. pardmetro 17-91 Relative Position Mode.
AVISO! Modo de sincronizagao: Sinal alto trava a
Disponivel somente para entradas de posicdo real do escravo para a posicao real
pulso nos terminais 32/33. do mestre. O escravo inicia e alcanca o
mestre. Sinal baixo interrompe a sincro-
[97]1 |Inversdo de Quando o sinal na entrada digital for alto .
nizacdo e o escravo faz uma parada
falha de rede | (1), o conversor de frequéncia forcosamente
| e - 5 controlada.
elétrica esliga o backup cinético. Para obter mais
d i Ip et (o [ y [114] [ Sinc. para Esta opgao é vélida somente com versao de
etalhes, consulte a descricao da erda
¢ 961 p Pos. Modo software 48.XX.
de rede elétrica. . -
. Selecione o posicionamento no modo de
VISO. sincronizagao.
Disponivel somente para entradas de [115] | Sensor home | Esta opgao é valida somente com verséo de
pulso nos terminais 32/33. software 48.XX.

[98] |Borda de Comando de partida acionado pela borda. Contato normalmente aberto para definir a
partida Mantém o comando de partida ativo. Pode posicéo inicial. A funcéo é definida em
acionada ser usado para uma tecla de comando de pardmetro 17-80 Homing Function.

partida. Disponivel somente em entradas digitais

[100] | Reset do Reinicializa o opcional de seguranca. 18,32 e 33.

Opcional de | Disponivel somente quando o opcional de [116] | Sensor home | Esta opgéo é valida somente com versao de
Seguranca seguranga estiver montado. Inv. software 48.XX.

[108] [ Ativar Ajuste | Esta opcao é valida somente com versdao de Contato normalmente aberto para definir a

do Mestre software 48.XX. posicdo inicial. A funcdo é definida em
Ativa o ajuste do mestre selecionado em parametro 17-80 Homing Function.
pardmetro 3-26 Master Offset, quando Disponivel somente em entradas digitais
pardmetro 17-93 Master Offset Selection tem 18,32 e 33.
uma selecdo de [1] absoluto até [5] Sensor [117] | Sensor de Esta opgao é vélida somente com versao de
de toque relativo. toque software 48.XX.

[109] | Partida Esta opgéo é valida somente com versao de Contato normalmente aberto. Funciona
Mestre Virtual | software 48.XX. como uma referéncia para posicionamento

Inicia 0 mestre virtual configurado em de sensor de toque. Disponivel somente em
pardmetro 3-27 Virtual Master Max Ref. entradas digitais 18, 32 e 33.

[110] | Partida Esta opcdo é vélida somente com versdo de [118] | Sensor de Esta opcao é valida somente com versao de
Homing software 48.XX. toque software 48.XX.

Ativa a funcdo homing selecionada em Contato normalmente fechado. Funciona

pardmetro 17-80 Homing Function. Deve como uma referéncia para posicionamento

permanecer alto até o homing ser de sensor de toque. Disponivel somente em

realizado, caso contrario o homing é entradas digitais 18, 32 e 33.

abortado. [119] | Modo Esta opgao é vélida somente com versao de
[111] | Ativar toque | Esta opcéo é valida somente com versao de velocidade software 48.XX.

software 48.XX. Selecione o modo de velocidade quando

Ativa a 0 monitoramento da entrada do [9] Posicionamento ou [10] Sincronizagao for

sensor de toque. selecionada em parametro 1-00 Modo

[112] | Posi¢do Esta opgdo é vélida somente com versdo de Configuracdo. A referéncia de velocidade é
relativa software 48.XX. programada pelo recurso de referéncia 1 ou

Esta opcao seleciona entre posicionamento fieldbus REF1 relativo ao
absoluto e relativo. A opgdo é vélida para o pardmetro 3-03 Referéncia Mdxima.
préximo comando de posicionamento. 5-10 Terminal 18 Entrada Digital

[113] [ Ativar Esta opgao é vélida somente com versao de Onti F "
referéncia software 48.XX. ption: uncao:

Modo de posicionamento: O conversor de [8] * | Partida | As fungbes sao descritas no grupo do parametro
frequéncia ativa o tipo e o destino de 5-1% Entradas digitais.
posicionamento selecionados e inicia o 5-11 Terminal 19 Entrada Digital
movimento em dire¢do ao novo destino. O . .
. L . . Option: Funcao:
movimento € iniciado imediatamente ou
quando o posicionamento for completado, [10] * | Reversao | As fungdes sdo descritas no grupo do parametro
dependendo das configuracées de 5-1* Entradas digitais.
MG33MM28 Danfoss A/S © 08/2016 Todos os direitos reservados. 97




Dt

Descricoes de Parametros

VLT® AutomationDrive FC 301/302

5-12 Terminal 27 Entrada Digital

Option: Funcao:

5-18 Terminal X30/4 Entrada Digital

Option: Funcao:

[2] * | Parada por inércia As fungdes sdo descritas no grupo

inversa do parametro 5-1* Entradas digitais.

5-13 Terminal 29 Entrada Digital

Option:  Funcao:

[0] * | Sem operacéo | Esse parametro esta ativo quando o médulo
opcional VLT® General Purpose /0 MCB 101
estiver instalado no conversor de
frequéncia. As fungdes sao descritas no

grupo do parametro 5-1* Entradas digitais.

AVISO]

Esse parametro esta disponivel somente em
FC 302.

Selecione a funcdo na faixa de entrada digital
disponivel e as op¢des adicionais [60] Contador A, [61]
Contador A, [63] Contador B e [64] Contador B. Os
contadores sdo usados nas fungdes do smart logic
control.

[14] * | Jog | As funcdes sao descritas no grupo do parametro 5-1*

Entradas digitais.

5-19 Terminal 37 Parada Segura

Use esse parametro para configurar a funcionalidade Safe Torque
Off. Uma mensagem de adverténcia provoca parada por inércia
do conversor de frequéncia e ativa a nova partida automatica.
Uma mensagem de alarme leva o conversor de frequéncia a fazer
parada por inércia do motor e requer uma nova partida manual
(via fieldbus, E/S digital ou pressionando [RESET] no LCP).
Quando o VLT® PTC Thermistor Card MCB 112 estiver montado,
configure os opcionais de PTC para obter o beneficio completo
da manipulacdo de alarme.

Option: Funcao: [1] AlarmParadSeg Faz parada por inércia do conversor
Selecionar a fungédo a partir da faixa de entrada de frequéncia quando Safe Torque
digital disponivel. Off for ativado. Reset manual do

Sem operagao | As fungoes sao descritas no grupo do parametro L mibadis elglial) ou elElE,
5-1% Entradas digitais. [3] AdvertParadSegur | Faz parada por inércia do conversor
de frequéncia quando Safe Torque

Off estiver ativado (terminal 37
Option: Funcao: desligado). Quando o circuito de

Selecione a funcao na faixa de entrada digital Safe Torque Off circuito for restabe-
disponivel e as opgdes adicionais [60] lecido, o conversor de frequéncia
Contador A, [61] Contador A, [63] Contador B e continuara sem reset manual.

[64] Contador B. Os contadores sdo usados [4] Alarme do PTC 1 | Faz parada por inércia do conversor
nas fungdes do Smart Logic Control. de frequéncia quando Safe Torque

[0] * | Sem As fungoes sao descritas no grupo do OF (ar efiverle, et menve] dlo

operacao parametro 5-1* Entradas digitais. LCP, entrada digital ou fieldbus.

[5] Adverténcia PTC 1 | Faz parada por inércia do conversor
Option: Funcao: de frequéncia quando Safe Torque
[0] * | Sem operacgéo | Esse parametro esta ativo quando o médulo Off estiver ativado (terminal 37

opcional VLT® General Purpose /0 MCB 101 desligado). Quando o circuito Safe
estiver instalado no conversor de Torque Off for restabelecido, o
frequéncia. As fungdes sdo descritas no conversor de frequéncia continua
grupo do parametro 5-1* Entradas digitais. sem reset manual, a menos que
uma entrada digital programada

Option: Funcio: estiver ativada.

[0] * [ Sem operacao | Esse parametro esta ativo quando o médulo [6] PTC 1 & Relé A Essa opcdo é usada quando o VLT®
opcional VLT® General Purpose /0 MCB 101 PTC Thermistor Card MCB 112 é
estiver instalado no conversor de fechado com uma tecla de parada
frequéncia. As funcées sao descritas no por meio de um relé de seguranca
grupo do parametro 5-1* Entradas digitais. do terminal 37. Faz parada por

inércia do conversor de frequéncia
quando Safe Torque Off for ativado.
Reset manual do LCP, entrada digital
ou fieldbus.
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5-19 Terminal 37 Parada Segura Funcao Nam | PTC Relé
Use esse parametro para configurar a funcionalidade Safe Torque ero
Off. Uma mensagem de adverténcia provoca parada por inércia PTC 1 e Rele W 7] PTC 1 Safe Torque | Safe Torque Off
do conversor de frequéncia e ativa a nova partida automatica. Off [W71] [W68]
Uma mensagem de alarme leva o conversor de frequéncia a fazer PTC 1 & Rele A/W  [[8] |PTC 1 Safe Torque |Safe Torque Off
parada por inércia do motor e requer uma nova partida manual Off [A71] [Wes]
(via fieldbus, E/S digital ou pressionando [RESET] no LCP). PTC 1 & Relé W/A  [[9] PTC 1 Safe Torque | Safe Torque Off
Quando o VLT® PTC Thermistor Card MCB 112 estiver montado, Off [W71] [A68]
configure os opcionais de PTC para obter o beneficio completo . . L.
K B Tabela 3.19 Visao geral de Funcdes, Alarmes e Adverténcias
da manipulagao de alarme.
. - W significa adverténcia e A significa alarme. Para obter mais
Option: Funcao: ) ~ . - -
_ informacgées, consulte Alarmes e Adverténcias na se¢do Resolugdo de
7] PTC 1 & Relé W Essa opgdo ¢ usada quando o VLT® problemas do guia de design ou as instru¢ées de utilizagdo.
PTC Thermistor Card MCB 112 é
fechado com uma tecla de parada Uma falha perigosa relacionada ao Safe Torque Off emite o
por meio de um relé de seguranca alarme 72, Falha perigosa.
do terminal 37. Faz parada por Consulte Tabela 6.1.
inércia do conversor de frequéncia
quando Safe Torque Off estiver 5-20 Terminal X46/1 Entrada Digital
ativado (terminal 37 desligado). Option: Funcao:
Quando o circuito Safe Torque Off [0] * | Sem operacdo | Esse parametro esta ativo quando o médulo
I reftat.)eleadct'), 0 conversor de opcional VLT® Extended Relay Card MCB
frequéndia continua sem reset 113 estiver instalado no conversor de
rrTa.nuaI, a menos que uma entradua frequéncia. As fungdes sdo descritas no
digital programada para [80] Cartdo grupo do parametro 5-1* Entradas digitais..
de PTC 1 ainda estiver ativada.
[8] PTC 1 & Relé A/W | Essa opgéo possibilita o uso de uma ] ERIEL ST SRER [P
combinacédo de alarme e Option: Funcao:
adverténcia. [0] * | Sem operacéo | Esse parametro esta ativo quando o médulo
[9] PTC 1 & Relé W/A | Essa opgao possibilita o uso de uma opcional VLT® Extended Relay Card MCB
combinacio de alarme e 113 estiver instalado no conversor de
adverténcia frequéncia. As fungdes sao descritas no
grupo do parametro 5-1* Entradas digitais..

AVISO!
Opcionais [4] PTC 1 Alarme a [9] PTC 1 e Relé W/A estao
disponiveis somente quando MCB 112 estiver conectado.

AVISO!

Selecionar Reinicializa¢do automdtica/Adverténcia ativa
nova partida automatica do conversor de frequéncia.

5-22 Terminal X46/5 Entrada Digital

Funcao:

Option:
[0

Sem operacao | Esse parametro estd ativo quando o médulo
opcional VLT® Extended Relay Card MCB
113 estiver instalado no conversor de
frequéncia. As fungdes sdo descritas no

grupo do parametro 5-1* Entradas digitais.

5-23 Terminal X46/7 Entrada Digital

Fungao Num [PTC Relé Option: Funcéo:

ero [0] * | Sem operacéo | Esse pardmetro esta ativo quando o médulo
No Function ol |- - opcional VLT® Extended Relay Card MCB
Alarme de Safe nr |- Safe Torque Off 113 estiver instalado no conversor de
Torque Off [A68] frequéncia. As fungdes sdo descritas no
Adverténcia de Safe |[3] |- Safe Torque Off grupo do pardmetro 5-1* Entradas digitais.

Torque Off [W68]
Off [A71] Option: Funcao:
Adverténcia PTC 1 | [5] PTC 1 Safe Torque (- [0] * | Sem operacéo | Esse parametro esta ativo quando o médulo
Off [W71] opcional VLT® Extended Relay Card MCB
PTC 1 e Relé A [6] PTC 1 Safe Torque |Safe Torque Off 113 estiver instalado no conversor de
Off [A71] [A68] frequéncia. As fungdes sdo descritas no
grupo do parametro 5-1* Entradas digitais.
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5-25 Terminal X46/11 Entrada Digital

Option: Funcao:

[0] *

Sem operagao

Esse parametro esta ativo quando o médulo
opcional VLT® Extended Relay Card MCB
113 estiver instalado no conversor de
frequéncia. As fungdes sdo descritas no
grupo do parametro 5-1* Entradas digitais.

[7]

Funcionar na
faixa/sem
adverténcia

O motor funciona dentro da corrente
programada e das faixas velocidade
programadas em

pardmetro 4-50 Adverténcia de Corrente
Baixa até parametro 4-53 Adverténcia de
Velocidade Alta. Néo ha adverténcias.

5-26 Terminal X46/13 Entrada Digital

Option: Funcao:

[8]

Funcionando na
referéncia/sem
adverténcia

O motor funciona na velocidade de
referéncia. Sem adverténcias.

(o *

Sem operacdo

Esse parametro esta ativo quando o moédulo
opcional VLT® Extended Relay Card MCB
113 estiver instalado no conversor de
frequéncia. As fungdes sdo descritas no
grupo do parametro 5-1* Entradas digitais.

Alarme

Um alarme ativa a saida. Ndo ha
adverténcias.

[10]

Alarm ou warning

Um alarme ou uma adverténcia ativa a
saida.

3.6.3 5-3* Saidas Digitais

As 2 saidas digitais de estado sélido sdo comuns aos
terminais 27 e 29. Programar a funcdo de E/S para o
terminal 27, no pardmetro 5-01 Modo do Terminal 27 e a
funcéo de E/S para o terminal 29 em pardmetro 5-02 Modo
do Terminal 29.

AVISO!

Néo é possivel ajustar este parametro enquanto o motor
estiver em funcionamento.

[11]

No limite de
torque

O limite de torque programado em
parametro 4-16 Limite de Torque do
Modo Motor ou pardmetro 4-17 Limite
de Torque do Modo Gerador foi
excedido.

[12]

Fora da faixa

A corrente do motor esta fora da faixa

atual programada no pardmetro 4-18 Limite
de Corrente.
[13] | Abaixo da A corrente do motor estd mais baixa

corrente, baixa

que a programada no
pardmetro 4-50 Adverténcia de Corrente
Baixa.

[14]

Acima da
corrente, alta

A corrente do motor esta mais alta que
a programada no

parametro 4-51 Adverténcia de Corrente
Alta.

[0]

Sem operacao

Padrao para todas as saidas digitais e
saidas do relé.

(1

Controle pronto

O cartdo de controle estad pronto, por
exemplo: Feedback de um conversor de
frequéncia controlado por alimentagéo
de 24 V externa (VLT® 24 V DC Supply
MCB 107) e a energia principal para a
unidade nédo é detectada.

[15]

Fora da faixa

A frequéncia de saida esta fora da faixa
de frequéncia programada em
pardmetro 4-52 Adverténcia de
Velocidade Baixa e

pardmetro 4-53 Adverténcia de
Velocidade Alta.

[2]

Drive pronto

O conversor de frequéncia estd pronto
para operacgao e aplica um sinal de
alimentacdo na placa de controle.

[16]

Abaixo da
velocidade, baixa

Velocidade de saida mais baixa que a
configuragao em

pardmetro 4-52 Adverténcia de
Velocidade Baixa.

B3]

Drive pronto/
controle remoto

O conversor de frequéncia esta pronto
para operagao e estd no modo
Automaditico ligado.

[17]

Acima da

velocidade, alta

Velocidade de saida mais alta que a
configuragdo em

parametro 4-53 Adverténcia de
Velocidade Alta.

[18]

Fora da faixa de

Feedback fora da faixa programada em

[4] Ativar/sem Pronto para entrar em operagao. ) )
A . feedback parametro 4-56 Advert. de Feedb Baixo e
adverténcia Nenhum comando de partida ou de )

. . pardametro 4-57 Advert. de Feedb Alto.
parada foi dado (dar partida/ - - - —
desabilitar). Nenhuma adverténcia est4 [19] | Abaixo do O feedback esta abaixo do limite
ativa feedback baixo programado em pardmetro 4-56 Advert.

: de Feedb Baixo.
[5] VLT em funcio- O motor esta funcionando e ha torque e X0
. [20] | Acima do O feedback esta acima do limite
namento do eixo presente. . i Py
eedback alto rogramado em pardmetro 4- ert.
[6] Funcionando/sem | A velocidade de saida é maior que a prog P v
. X de Feedb Alto.
adverténcia velocidade programada em
N , . [21] | Adverténcia A adverténcia térmica é ativada
parametro 1-81 Veloc.Min.p/Fun¢@o na o o
ParadalRPM]. O motor esta funcionando térmica quando a temperatura excede o limite
~ . . no motor, conversor de frequéncia,
e nao ha adverténcias.
resistor do freio ou no termistor.
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parametro 4-52 Adverténcia de
Velocidade Baixa a
parametro 4-55 Advert. Refer Alta.

[22] | Pronto, sem O conversor de frequéncia esta pronto [41] | Abaixo da Ativo quando a velocidade real estiver
adverténcia para operacao e nao ha adverténcia de referéncia, baixa | abaixo do ajuste de referéncia de
térmica superaquecimento. velocidade.

[23] [ Remoto, pronto, | O conversor de frequéncia esta pronto [42] | Acima da Ativar quando a velocidade real estiver
sem adverténcia | para operagdo e estd no modo referéncia, alta acima da programacao de referéncia de
térmica Automadtico Ligado. Nao ha qualquer velocidade.

adverténcia de superaguecimento. [43] | Limite do PID

[24] | Pronto, sem O conversor de frequéncia esta pronto Estendido

sobre/subtensdo | para operacao e a tensao de rede esta [45] | Controle do bus | Controla a saida através do bus. O
dentro da faixa de tensao especificada estado da saida é programado em
(consulte a secao Especificagoes Gerais pardmetro 5-90 Controle Bus Digital &
no Guia de Design do conversor de Relé. Se ocorrer timeout do bus, o
frequéncia). estado da saida é mantido.

[25] [Reversao O motor funciona (ou esta pronto para [46] | Controle do bus | Controla a saida através do bus. O

funcionar) no sentido horario quando ON em timeout estado da saida é programado em
I6gica=0 e no sentido anti-horério parametro 5-90 Controle Bus Digital &
quando légica=1. A saida muda Relé. Se ocorrer um timeout do bus, o
quando o sinal de reversdo é aplicado. estado da saida é programado para

[26] [Bus OK Comunicagdo ativa (sem timeout) por alto (ligado).

meio da porta de comunicagédo serial. [47] | Controle do bus | Controla a saida através do bus. O

[27] | Limite de torque | Utilize ao executar uma parada por Off em timeout estado da saida é programado em

e parada inércia e em condigcdes de limite de pardmetro 5-90 Controle Bus Digital &
torque. Se o conversor de frequéncia Relé. Se ocorrer um timeout do bus, o
recebeu um sinal de parada e estiver estado da saida é programado para
no limite de torque, o sinal é 0 légico. baixo (desligado).

[28] | Freio, sem O freio esta ativo e ndo ha [51] [Controlado por Ativo quando um VLT® Advanced
adverténcia de adverténcias. MCO Cascade Controller MCO 102 ou VLT®
freio Motion Control MCO 305 estiver

[29] | Freio pronto, s/ O freio esta pronto para operagao e conectado. A saida é controlada pelo
defeitos néo ha defeitos. opcional.

[30] | Defeito do freio A saida é 1 légico quando o IGBT do [55] |Saida de pulso
(IGBT) freio estiver em curto circuito. Utilize [60] | Comparador 0 Consulte o grupo do parémetro 13-1*

esta funcdo para proteger o conversor Comparadores. Se o comparador 0 for
de frequéncia, se houver defeito nos avaliado como TRUE (Verdadeiro), a
modulos do freio. Para desativar a saida é alta. Caso contrario, é baixa.
tenséo de rede do conversor de [61] | Comparador 1 Consulte o grupo do paréametro 13-1*
frequéncia, utilize a saida/relé. Comparadores. Se o comparador 1 for
[31] | Relé 123 O relé é ativado quando [0] Control avaliado como TRUE (Verdadeiro), a
word for selecionada no grupo do saida é alta. Caso contrario, é baixa.
pardmetro 8-** Comunicagées e [62] | Comparador 2 Consulte o grupo do parametro 13-1*
opcionais. Comparadores. Se o comparador 2 for

[32] | Controle do freio | Ativa o controle de um freio mecanico avaliado como TRUE (Verdadeiro), a
mecanico externo. Para obter mais informagoes saida é alta. Caso contrario, é baixa.

sobre controle do freio mecanico, [63] | Comparador 3 Consulte o grupo do pardmetro 13-1*
consulte o guia de design conversor de Comparadores. Se o comparador 3 for
frequéncia. avaliado como TRUE (Verdadeiro), a

[33] [Parada segura Indica que o Safe Torque Off no saida é alta. Caso contrario, é baixa.
ativada(somente | terminal 37 foi ativado. [64] | Comparador 4 Consulte o grupo do parémetro 13-1*
no FC 302) Comparadores. Se o comparador 4 for

[35] | Blogueio externo avaliado como TRUE (Verdadeiro), a

[40] | Fora faixa de ref. | Ativo quando a velocidade real estiver saida é alta. Caso contréario, é baixa.

fora dos ajustes em [65] [ Comparador 5 Consulte o grupo do pardmetro 13-1*

Comparadores. Se o comparador 5 for
avaliado como TRUE (Verdadeiro), a
saida é alta. Caso contrario, é baixa.
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[70] | Regra légica 0 Consulte o grupo do parametro 13-4* [36]Programar saida digital. E baixa é
Regras légicas. Se a Regra ldgica 0 for executada.
avaliada como TRUE (Verdadeiro), a [85] [Saida Digital do | Consulte pardmetro 13-52 A¢do do SLC.
saida é alta. Caso contrério, é baixa. SLF A entrada é alta toda vez que a A¢do
[71] | Regra légica 1 Consulte o grupo do pardmetro 13-4* Smart Logic [43] Programar saida digital.
Regras Idgicas. Se a regra logica 1 for F alta é executada. A entrada é baixa
avaliada como TRUE (Verdadeiro), a sempre que a A¢ao Smart Logic
saida é alta. Caso contrario, é baixa. [37]Programar saida digital. F baixa é
[72] | Regra logica 2 Consulte o grupo do pardmetro 13-4* executada.
Regras ldgicas. Se a regra logica 2 for [90] | Pulso do Envia um pulso (largura de pulso 200
avaliada como TRUE (Verdadeiro), a contador de kWh [ ms) para o terminal de saida toda vez
saida é alta. Caso contrario, é baixa. que o contador de kWh mudar
[73]1 | Regra légica 3 Consulte o grupo do parémetro 13-4* (pardmetro 15-02 Medidor de kWh).
Regras ldgicas. Se a regra logica 3 for [96] [ Reversao apos Esta opgao esta disponivel somente
avaliada como TRUE (Verdadeiro), a rampa com versao de software 48.XX.
saida é alta. Caso contrario, é baixa. Indica se o sentido de rotagdo deve ser
[74] |Regra Ldgica 4 Consulte o grupo do pardmetro 13-4* revertido. Depende se a referéncia de
Regras I6gicas. Se a regra légica 4 for velocidade é positiva ou negativa apds
avaliada como TRUE (Verdadeiro), a a rampa especificada em
saida é alta. Caso contrario, é baixa. pardmetro 16-48 Speed Ref. After Ramp
[75] |Regra légica 5 Consulte o grupo do pardmetro 13-4* [RPM].
Regras légicas. Se a regra logica 5 for [98] | Dir. Mestre Virtual | Esta opcéo esté disponivel somente
avaliada como TRUE (Verdadeiro), a com versao de software 48.XX.
saida é alta. Caso contrario, é baixa. Um sinal de mestre virtual que controla
[80] [ Saida Digital do | Consulte pardmetro 13-52 A¢do do SLC. o sentido da rotacao dos escravos.
SLA A saida é alta sempre que a Acao [120] | Referéncia local | Saida é alta quando
Smart Logic [38] Programar saida digital. ativa pardmetro 3-13 Tipo de Referéncia = [2]
Uma alta é executada. A saida é baixa Local.
sempre que a Acao Smart Logic [32]
Programar saida digital. Uma baixa é Fonte da Referénc | Referénci
e —— referéncia ia local | a remota
[81] | Saida Digital do Consulte parametro 13-52 A¢do do SLC. deﬁ?ida em ativa ativa
SLC B A entrada é alta toda vez que a A¢do pc.arametro 313 [120] 21
Smart Logic [39] Programar saida digital Tipo ¢A1e .
B alta é executada. A entrada fica baixa Referéncia
sempre que a Acdo Smart Logic [33] Fonte da ! 0
Programar saida digital. B baixa é referéndia: Local
executada. pardmetro 3-13
[82] [Saida Digital do | Consulte pardmetro 13-52 A¢do do SLC. Tipo ije .
SLC A entrada é alta toda vez que a Acao Referéncia [2]
Smart Logic [40] Programar saida digital Local
C alta é executada. A entrada fica baixa Fontzf dé 0 !
sempre que a Acao Smart Logic [34] referéndia:
Programar saida digital. C baixa é Remota
—— pardmetro 3-13
[83] | Saida Digital do | Consulte pardmetro 13-52 A¢éo do SLC. Tipo ije )
SLD A entrada fica alta sempre que a Acéo Referéncia [1]
Smart Logic [41] Programar saida digital. Remota
D alta é executada. A entrada fica baixa Font? da.
sempre que a Acdo Smart Logic [35] referéncia:
Programar saida digital. D baixa é Encadeado a
executada. Manual’/ )
[84] [Saida Digital do | Consulte pardmetro 13-52 A¢do do SLC. Automatico
SLE A entrada é alta toda vez que a Acao Hand (Manual) !
Smart Logic [42] Programar saida digital. Manual=desliga !
E alta é executada. A entrada é baixa do
sempre que a Acao Smart Logic
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cur.lim.warning estiver ativo, a saida é
1.

Fonte da Referénc | Referénci [154] | Adverténcia de Selecionével se parametro 1-90 Prote¢do
referéncia ia local | a remota frequéncia de Térmica do Motor estiver programado
definida em ativa ativa ATEX ETR para [20] ATEX ETR ou [21] ETR
parametro 3-13 [120] [121] avangado. Se a Adverténcia 165 ATEX
Tipo de ETR freq.lim.warning estiver ativa, a
Referéncia saida é 1.
Automatico=des 0 0 [188] | Conectado ao Os capacitores séo ativados a 20%
ligado Capacitor AHF (histerese de 50% da um intervalo de
Automadtica 0 1 10% - 30%). Os capacitores serao
desconectados abaixo de 10%. O fora
Tabela 3.20 Referéncia Local Ativa de atraso é 10 s e reiniciara se a
poténcia nominal chegar acima de 10%
[121] | Referéncia remota | A saida é alta quando durante o atraso. Pardmetro 5-80 Atraso
ativa parametro 3-13 Tipo de Referéncia = [1] de Reconexdo da Tampa AHF é usado
Remoto ou [0] Vinculado a manual/ para garantir um tempo de inativagao
automadtico enquanto o LCP estiver no minimo dos capacitores.
modo Automdtico Ligado. Consulte [189] | Controle do A l6gica interna de controle do
Tabela 3.20. ventilador ventilador interno é transferida para
[122] | Sem alarme Saida alta, quando nao houver alarme externo essa saida para tornar possivel o
presente. controle do ventilador externo
[123] | Comando de A saida é alta sempre que houver um (relevante para resfriamento de duto
partida ativo comando de partida ativo (ou seja, por HP).
meio da conexdo do barramento de [190] [ Funcdo Segura
entrada digital, [Hand on] ou [Auto on]) ativa
e nenhum comando de parada ou de [191] | Opcional seguro
partida estiver ativo. Reset req.
[124] [ Running reverse | A saida é alta quando o conversor de 11921 | RS Flipflop 0 Consulte o grupo do pardmetro 13-1*
frequéncia estiver funcionando no Comparadores.
sentido anti-horério (o produto légico [193] [ RS Flipflop 1 Consulte o grupo do parémetro 13-1*
dos bits de status em funcionamento E Comparadores.
reverso). [194] | RS Flipflop 2 Consulte o grupo do pardmetro 13-1*
[125] [ Drive em modo A saida é alta quando o conversor de Comparadores.
Manual f.requenc|a estilve.r no modo Manua.I [195]1 | RS Flipflop 3 Consulte o grupo do pardmetro 13-1*
ligado (como indicado pelo LED acima Comparadores.
¢k (=g [IHkTie] ol [196] | RS Flipflop 4 Consulte o grupo do pardmetro 13-1*
[126] | Drive em modo A saida é alta quando o conversor de
o o ) - Comparadores.
Automatico frequéncia estiver em modo Automdtico [197] | RS Flipflop 5 Consulte o grupo do parametro 13-1%
ligado (como indicado pelo LED acima
de [Auto on) Comparadores.
e .
[198] | RS Flipflop 6 Consulte o grupo do pardmetro 13-1*
[151] | ATEX ETR alarme | Selecionavel se parametro 1-90 Prote¢do
d T do M d Comparadores.
e corrente érmica do Motor estiver programado
! ver prog [199] | RS Flipflop 7 Consulte o grupo do pardmetro 13-1*
para [20] ATEX ETR ou [21] ETR
Comparadores.
avangado. Se Alarme 164 ATEX ETR - —
. ) . L, [221] [ IGBT-resfriamento | Use essa opcdo para tratamento dos
cur.lim.alarm estiver ativo, a saida é 1.
desarmes por sobrecorrente. Quando o
[152] | Alarme de Selecionavel se parametro 1-90 Prote¢édo ..
conversor de frequéncia detecta uma
frequéncia do Térmica do Motor estiver programado .
condigao de sobrecorrente, mostra o
ATEX ETR para [20] ATEX ETR ou [21] ETR .
alarme 13, Sobrecorrente e dispara um
avangado. Se Alarme 166 ATEX ETR .
reset. Se a condicdo de sobrecorrente
freq.lim.alarm estiver ativo, a saida é 1. . i
ocorrer pela terceiro vez consecutiva, o
[153] | ATEX ETR Selecionavel se parametro 1-90 Prote¢do .
conversor de frequéncia mostra alarme
adverténcia de Térmica do Motor estiver programado A
13 Sobrecorrente e inicia um atraso de 3
corrente para [20] ATEX ETR ou [21] ETR . -
minutos antes do proximo reset.
avangado. Se o Alarme 163 ATEX ETR - — — -
[222] [ Homing OK Esta opgao esta disponivel somente

com versao de software 48.XX.
Homing é completado com a funcéo
de homing selecionada

(pardmetro 17-80 Homing Function).
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[223] | No destino Esta opgao estd disponivel somente
com versao de software 48.XX. Option: Funcio:
O posicionamento é completado e o -
. X ; i [2] Drive Pronto
sinal no destino é enviado quando a
posicdo real estiver dentro de (3] Drive pto/ctrl rem
pardmetro 3-05 On Reference Window 4 Ativo/sem adverténc,
pela duracao de pardmetro 3-09 On (5] Em funcionamento
Target Time e a velocidade real nao [6] |Rodand sem advrténc
excede pardmetro 3-05 On Reference (71 Func faixa/sem advrt
Window. [8] Func ref/sem advrt
[224] | Erro de posicdo | Esta opcéao esta disponivel somente [91 |Alarme
com versao de software 48.XX. [10] [Alarme ou adverténc
O erro de posicdo excede o valor em [11] [ No limite de torque
pardmetro 4-71 Maximum Position Error [12] | Fora da faixa de Corr
pelo tempo definido em [13] |Corrent abaix d baix
pardmetro 4-72 Position Error Timeout. [14] | Corrent acima d alta
[225] [ Limite da posicdo | Esta opcdo esta disponivel somente [15] | Fora da faix de veloc
com versao de software 48.XX. [16] | Veloc abaixo da baix
A posicao esta fora dos limites [17] | Veloc acima da alta
DI i [18] | Fora da faixa d feedb
pardmetro 3-06 Minimum Position e [19] | Abaixo do feedb,baix
pardmetro 3-07’Maximulm Position. [20] | Acima do feedbalto
[226] | Toque no destino | Esta opcdo esta disponivel somente 21] | Advertencia térmica
com versao de software 48.XX. .
- o, [22] | Pront,s/advertTérm
A posicao de destino é alcancada no
modo posicdo de sensor de toque. 23] | Remot,ok,s/adviérm
[227] | Toque ativado Esta opgao estd disponivel somente R A AL IS
com versao de software 48.XX. [25] | Reversdo
Posicionamento de sensor de toque [26] |Bus OK
ativo. O conversor de frequéncia [27] | Lim.deTorque&Parada
monitora a entrada do sensor de [28] | Freio, s/advrténcia
toque. [29] [ Freio pront,sem falhs
[30] [ Falha de freio (IGBT)
Option: Funcao: [32] | Ctrlfreio mecan
[0] * | Sem operacao | As funcdes estdo descritas no grupo do [33] | Safe Stop Ativo
pardmetro 5-3* Entradas digitais. [38] | Erro Feedbck Motor
B
. . [40] [ Fora faixa da ref.
Option: Funcao: [41] | Abaixo ref.,baixa
m [42] | Acima ref, alta
Esse parametro é aplicavel somente [43] [Lim.Estend. PID
para FC 302. [45] | Ctrl. bus
[0] * | Sem operagdo | As funges estdo descritas no grupo do [46] [ Ctrl.bus,1 se timeout
parametro 5-3* Entradas digitais. [47] | Ctrl.bus,0 se timeout
; - = [50] | On Reference
557 [ Seid puiio
Option: Funcao: [60] | Comparador 0
[0] | Fora de funcionament | Esse parametro esta ativo quando [61] |Comparador 1
o médulo opcional VLT® General [62] | Comparador 2
Purpose I/0 MCB 101 estiver [63] | Comparador 3
montado no conversor de [64] | Comparador 4
frequéncia. As funcdes estao [65] | Comparador 5
descritas no grupo do pardmetro [70] | Regra légica 0
5-3* Entradas digitais. 711 |Regra 1ogica 1
[1 Placa d Cntrl Pronta [72] [Regra légica 2

Danfoss A/S © 08/2016 Todos os direitos reservados.
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Option: Funcao: Option: Funcao:
[73] | Regra logica 3 [224] | Position Error Esta opgao esta disponivel
[74] [Regra l6g 4 somente com versdao de software
[75] | Regra lég 5 48.XX.
[80] | Saida digitl A do SLC [225] | Position Limit Esta opgéo esta disponivel
[81] | Saida digitl B do SLC somente com versdo de software
[82] [ Saida digitl C do SLC 48.XX.
Ll] || Sali el D el S [226] | Touch on Target Esta opgao esta disponivel
[84] | Saida digitl E do SLC somente com versio de software
[85] [ Saida digitl F do SLC 48 XX.
[90] [kWh counter pulse Envia um pulso (largura de pulso
200 ms) para o terminal de saida [227] | Touch Activated Esta opgao esta disponivel
toda vez que o contador de kWh somente com versdao de software
mudar (pardmetro 15-02 Medidor A8.XX.
de kWh).
[96] [ Reverse After Ramp Esta opgao estd dis~pon|'vel Option: Funcio:
somente com versao de software
48.XX. [0] Fora de funcionament | Esse parametro esta ativo quando
o médulo opcional VLT® General
[98] | Virtual Master Dir. Esta opgdo esta disponivel Purpose 1/0 MCB 101 estiver
somente com versdo de software montado no conversor de
48.XX. frequéncia. As fungdes estao
[120] [ Ref. local ativa descritas no grupo do pardmetro
[121] [ Ref. remota ativa >-3* Entradas digitais.
[122] [ Sem alarme [11 |Placa d Cntrl Pronta
[123] | Comd partida ativo 2] Drive Pronto
[124] | Rodando em Revrsao [3] Drive pto/ctrl rem
[125] [ Drve no modo manual [4] | Ativo/sem adverténc.
[126] | Drve no mod automat [5] Em funcionamento
[151] | ATEX ETR cur. alarm [6] |Rodand sem advrténc
[152] [ ATEX ETR freq. alarm [71 Func faixa/sem advrt
[153] | ATEX ETR cur. warning [8] Func ref/sem advrt
[154] [ ATEX ETR freq. warning [9] Alarme
[188] [ AHF Capacitor Connect [10] [Alarme ou adverténc
[189] [ ContrlVentiladorExt. [11] | No limite de torque
[190] | Safe Function active [12] | Fora da faixa de Corr
[191] | Safe Opt. Reset req. [13] | Corrent abaix d baix
[192] | RS Flipflop 0 [14] | Corrent acima d alta
[1931 | RS Flipflop 1 [15] | Fora da faix de veloc
[194] | RS Flipflop 2 [16] | Veloc abaixo da baix
[195]1 | RS Flipflop 3 [17] | Veloc acima da alta
[196] | RS Flipflop 4 [18] | Fora da faixa d feedb
[1971 | RS Flipflop 5 [19] | Abaixo do feedb,baix
[198] | RS Flipflop 6 [20] | Acima do feedb,alto
[199] [ RS Flipflop 7 [21] | Adverténcia térmica
[222] [ Homing Ok Esta opcao estd disponivel [22] | Pront,s/advertTérm
somente com versao de software 1231 | Remot,ok,s/advTérm
48.XX. [24] | Pronto, Tensdo OK
[223] | On Target Esta opgao esta disponivel [25] | Reversdo
somente com versdao de software [26] | Bus OK
48.XX. [27] | Lim.deTorque&Parada
[28] | Freio, s/advrténcia
[29] | Freio pront,sem falhs
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Option: Funcao: Option: Funcao:

[30] [Falha de freio (IGBT) [199] [ RS Flipflop 7 |

[31] |Relé 123

[32] | Ctrlfreio mecan 3.6.4 5-4* Relés

[33] [Safe Stop Ativo

[39] [Erro de trackng Parametro para configurar o timing e as funcbes de saida
[40] | Fora faixa da ref. dos relés.

[41] | Abaixo ref,baixa

‘

[42] | Acima ref, alta

[43] | Lim.Estend. PID Option: Funcao:

451 |ctrl. bus Relé 1 [0], Relé 2 [1].

[46] | Ctrlbus,1 se timeout Cartao de Relé Estendido MCB 113
[47] | Ctrlbus,0 se timeout do VLT®: Relé 3 [2], Relé 4 [3], Relé
[51] | Contrido p/MCO 5 [41, Relé 6 [5].

[60] | Comparador 0 VLT® Relay Card MCB 105: Relé 7
[611 | Comparador 1 [6], Relé 8 [7], Relé 9 [8].

[62] [Comparador 2 [0] Fora de funcionament | Todas as saidas digitais e saida do
[63] |Comparador 3 relé sdo programadas por padrao
[64] [ Comparador 4 para Sem operagdo.

[65] | Comparador 5 [1] Placa d Cntrl Pronta O cartao de controle esta pronto,
[70] | Regra l6gica 0 por exemplo: Feedback de um

[71] | Regra légica 1 conversor de frequéncia em que o
[72] [Regra légica 2 controle é fornecido por

[73] | Regra logica 3 alimentagdo de 24 V CC externa
[74] |Regra l6g 4 (VLT® 24 V DC Supply MCB 107) e
[75] |Regra l6g 5 a energia principal para o

[80] [ Saida digitl A do SLC conversor de frequéncia nao é

[81] |Saida digitl B do SLC detectada.

[82] | Saida digitl C do SLC [2] | Drive Pronto O conversor de frequéncia esta
[83] | Saida digitl D do SLC pronto para operacdo. As alimen-
[84] | Saida digitl E do SLC tacoes da rede elétrica e do

[85] [ Saida digitl F do SLC controle estao OK.

[120] | Ref. local ativa [3] Drive pto/ctrl rem O conversor de frequéncia esta
[121] | Ref. remota ativa pronto para operacdo e estd no
[122] [ Sem alarme modo Automdtico ligado.

[123] [ Comd partida ativo - — —

- [4] Ativo/sem adverténc. | Pronto para entrar em operagao.

[1241 | Rodando em Revrsdo Nenhum comando de partida ou
[1251]| DI e (5e(o el parada foi aplicado (partida/desabi-
[126] | Drve no mod automat litado). Nenhuma adverténcia estd
[151] [ ATEX ETR cur. alarm ativa.

[152] [ ATEX ETR freq. alarm

[153] | ATEX ETR cur. warning [5] Em funcionamento O motor esta funcionando e o

- torque do eixo esta presente.

[154] | ATEX ETR freq. warning

[189] | ContrlVentiladorExt. [6] | Rodand sem advrténc [ A velocidade de saida é maior que
[190] | Safe Function active a velocidade programada em

[191] | Safe Opt. Reset req. parametro 1-81 Veloc.Min.p/Fungéo
[192] | RS Flipflop 0 na Parada[RPM]. O motor esta
[193] | RS Flipflop 1 funcionando e nao ha adverténcias.
[194] [ RS Flipflop 2 [71 Func faixa/sem advrt [ O motor estd funcionando dentro
[195] | RS Flipflop 3 das faixas de corrente e de

[196] | RS Flipflop 4 velocidade programadas em

[197] | RS Flipflop 5 parametro 4-50 Adverténcia de
[198] | RS Flipflop 6 Corrente Baixa e
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referéncia. Sem adverténcias.

[9]

Alarme

Um alarme ativa a saida. Sem
adverténcias.

[10]

Alarme ou adverténc

Um alarme ou uma adverténcia
ativa a saida.

[11]

No limite de torque

O limite de torque programado em
pardmetro 4-16 Limite de Torque do
Modo Motor ou

pardmetro 4-17 Limite de Torque do
Modo Gerador foi excedido.

[12]

Fora da faixa de Corr

A corrente do motor esta fora da
faixa programada no
parametro 4-18 Limite de Corrente.

[13]

Corrent abaix d baix

A corrente do motor estd menor
que a programada no
pardmetro 4-50 Adverténcia de
Corrente Baixa.

[14]

Corrent acima d alta

A corrente do motor esta maior
que a programada no
pardmetro 4-51 Adverténcia de
Corrente Alta.

Option: Funcao: Option: Funcao:
parametro 4-53 Adverténcia de parametro 4-57 Advert. de Feedb
Velocidade Alta. Sem adverténcias. Alto.

[8] Func ref/sem advrt O motor funciona na velocidade de [21] | Adverténcia térmica A adverténcia térmica é ativada

quando a temperatura excede o
limite no motor, conversor de
frequéncia, resistor do freio ou
termistor.

[22]

Pront,s/advertTérm

O conversor de frequéncia esta
pronto para operacdo e nao ha
nenhuma adverténcia de supera-
quecimento.

[23]

Remot,ok,s/advTérm

O conversor de frequéncia esta
pronto para operacao e esta no
modo Automdtico ligado. Néo ha
qualquer adverténcia de supera-
quecimento.

[24]

Pronto, Tensdo OK

O conversor de frequéncia esta
pronto para operagdo e a tensao
de rede estd dentro da faixa de
tensao especificada (consulte a
secao Especificagées Gerais no Guia
de Design).

[15]

Fora da faix de veloc

A frequéncia/velocidade de saida
esta fora da faixa de frequéncia
programada em

parametro 4-52 Adverténcia de
Velocidade Baixa e

parametro 4-53 Adverténcia de
Velocidade Alta.

[25]

Reversao

O motor funciona (ou esta pronto
para funcionar) no sentido horario
quando légica=0 e no sentido anti-
-horério quando légica=1. A saida
muda assim que o sinal de
reversdo for aplicado.

[26]

Bus OK

Comunicagdo ativa (sem timeout)
por meio da porta de comunicacéo
serial.

[16]

Veloc abaixo da baix

Velocidade de saida mais baixa que
a configuragdao em

parametro 4-52 Adverténcia de
Velocidade Baixa.

[17]

Veloc acima da alta

Velocidade de saida mais alta que
a configuracdo em

pardmetro 4-53 Adverténcia de
Velocidade Alta.

[27]

Lim.deTorque&Parada

Utilize ao executar uma parada por
inércia e com o conversor de
frequéncia em condicbes de limite
de torque. Se o conversor de
frequéncia recebeu um sinal de
parada e esta no limite de torque,
o sinal é um 0 Légico.

[18]

Fora da faixa d feedb

Feedback fora da faixa programada
em pardmetro 4-56 Advert. de Feedb
Baixo e pardmetro 4-57 Advert. de
Feedb Alto.

[28]

Freio, s/advrténcia

O freio esta ativo e ndo ha
adverténcias.

[29]

Freio pront,sem falhs

O freio esta pronto para operagao
e nado ha defeitos.

[19]

Abaixo do feedb,baix

O feedback esta abaixo do limite
programado em

pardmetro 4-56 Advert. de Feedb
Baixo.

[20]

Acima do feedb,alto

O feedback esta acima do limite
programado em

[30]

Falha de freio (IGBT)

A saida é 1 légico quando o IGBT
do freio estiver em curto circuito.
Utilize esta funcao para proteger o
conversor de frequéncia se houver
uma falha no médulo de frenagem.
Utilize o relé /a saida digital para
desconectar o conversor de
frequéncia da rede elétrica.

MG33MM28
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Option: Funcao: Option: Funcao:

[31] [Relé 123 O relé/saida digital é ativado [40] | Fora faixa da ref. Ativo quando a velocidade real
quando [0] Control Word for estiver fora dos ajustes em
selecionado no grupo do pardmetro pardmetro 4-52 Adverténcia de
8-** Com. e Opcionais. Velocidade Baixa a

[32] | Ctrifreio mecan Selecdo de controle do freio parémetro 4-55 Advert. Refer Alta.
mecanico. Quando os parametros [41] | Abaixo ref, baixa Ativo quando a velocidade real
selecionados no grupo do estiver abaixo do ajuste de
pardametro 2-2* Freio mecdnico referéncia de velocidade.
estiverem ativos. A saida devera ser [42] | Acima ref, alta Ativar quando a velocidade real
reforcada para carregar a corrente . . <

estiver acima da programacao de
para a bobina no freio. Geralmente N .
referéncia de velocidade.
solucionado ao conectar um relé
externo a saida digital selecionada. [43] | Lim.Estend. PID
[45] | Ctrl. bus Controla o relé/a saida digital via

33] | Safe Stop Ati 1

331 ate >top Ativo W barramento. O estado da saida é
Esta opcao é aplicavel programado em
somente para FC 302. pardmetro 5-90 Controle Bus Digital

& Relé. O estado da saida é
Indica que o Safe Torque Off no mantido no caso de timeout do
terminal 37 foi ativado. bus.

[36] | Control word bit 11 Ativar relé 1 pela control word do [46] | Ctrlbus,1 se timeout [ Controla a saida através do bus. O
fieldbus. Sem outro impacto estado da saida é programado em
funcional no conversor de pardmetro 5-90 Controle Bus Digital
frequéncia. Aplicacdo tipica: & Relé. Se ocorrer um timeout do
Dispositivo auxiliar de controle do bus, o estado da saida é
fieldbus. A funcéo é valida quando programado para alto (ligado).

o] I?erﬁl do FC em [47] | Ctrl.bus,0 se timeout | Controla a saida através do bus. O
parametr? 810 PeTﬁI da Control estado da saida é programado em
Word estiver selecionado. pardmetro 5-90 Controle Bus Digital

[371 | Control word bit 12 Ativar relé 2 (somente FC 302) pela & Relé. Se ocorrer um timeout do
control word do fieldbus. Sem bus, o estado da saida é
outro impacto funcional no programado para baixo
conversor de frequéncia. Aplicacdo (Desligado).
tipica: Dispositivo auxiliar de~ [50] | On Reference
GEIHENA CIo e, AR [60] [ Comparador O Consulte o grupo do pardmetro
vélida quando [0] Perfil do FC em

i 13-1* Comparadores. Se o
parametro 8-10 Perfil da Control comparador 0 no SLC for TRUE, a
Word estiver selecionado. i P

saida é alta. Caso contrario, é

[38] | Erro Feedbck Motor Falha na malha de feedback de baixa.
velocidade do motor em funcio- [61] [ Comparador 1 Consulte o grupo do pardmetro
namento na malha fechada. A "

) i 13-1* Comparadores. Se o
saida pode ser uti |z~ada para comparador 1 no SLC for TRUE, a
preparar a comutacdo do conversor saida & alta. Caso contrario, &
de frequéncia em malha aberta em .
baixa.
caso de emergéncia.
[62] [Comparador 2 Consulte o grupo do pardmetro
[39] [ Erro de trackng Quando a diferenca entre a .
e Tt 13-1* Comparadores. Se o

velocidade caiculada € a comparador 2 no SLC for TRUE, a

velocidade real em s P
saida é alta. Caso contrario, é

pardmetro 4-35 Erro de Tracking for baixa

maior que a selecionada, o relé/

saida digital esta ativo. [63] [Comparador 3 Consulte o grupo do pardmetro
13-1* Comparadores. Se o
comparador 3 no SLC for TRUE, a
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Option: Funcao: Option: Funcao:
saida é alta. Caso contrario, é [82] | Saida digitl C do SLC | Consulte pardmetro 13-52 A¢do do
baixa. SLC. A saida C é baixa na Acdo

[64] | Comparador 4 Consulte o grupo do pardmetro smart Logic [34]. A saida C € alta
13-1* Comparadores. Se o na Acdo Smart Logic [40].
comparador 4 no SLC for TRUE, a [83] [ Saida digitl D do SLC | Consulte pardmetro 13-52 A¢do do
saida é alta. Caso contrario, é SLC. A saida D é baixa na Acao
baixa. Smart Logic [35]. A Saida D é alta

[65] [ Comparador 5 Consulte o grupo do pardmetro ) G-10) BIUETTS (/1S 16
13-1* Smart Logic Control. Se o [84] | Saida digitl E do SLC | Consulte pardmetro 13-52 A¢do do
comparador 5 no SLC for TRUE, a SLC. A saida E é baixa na Agao
saida é alta. Caso contrario, é Smart Logic [36]. A saida E é alta
baixa. na Acdo Smart Logic [42].

[70] | Regra légica 0 Consulte o grupo do pardametro [85] | Saida digitl F do SLC | Consulte pardmetro 13-52 A¢do do
13-4* Smart Logic Control. Se a SLC. A saida F é baixa na Acao
regra légica 0 no SLC for TRUE, a Smart Logic [37]. A saida C é alta
saida é alta. Caso contrario, é na Agao Smart Logic [43].
baixa. [96] | Reverse After Ramp Esta opcdo estd disponivel somente

[71] [Regra logica 1 Consulte o grupo do parametro com versao de software 48.XX.
13-4* Smart Logic Control. Se a Consulte a descricdo em
Regra Logica 1 no SLC for TRUE, a capétulo 3.6.3 5-3* Saidas Digitais.
sal’.da 3 iz GED EETe) G [98] | Virtual Master Dir. Esta opgao estd disponivel somente
P com versao de software 48.XX.

[72] [Regra légica 2 Consulte o grupo do pardametro Consulte a descricdo em
13-4* Smart Logic Control. Se a capétulo 3.6.3 5-3* Saidas Digitais.
regra logica 2 no 5LC for TRUE, a [120] | Ref. local ativa A saida é alta quando
sai‘da ¢ alta. Caso contrério, & parametro 3-13 Tipo de Referéncia =
baixa. [2] Local ou quando

[73] [Regra légica 3 Consulte o grupo do parametro parametro 3-13 Tipo de Referéncia =
13-4* Smart Logic Control. Se a [0] Vinculado a manual automdtico
regra légica 3 no SLC for TRUE, a ao mesmo tempo em que o LCP
saida é alta. Caso contrario, é estiver no modo Manual Ligado.
baixa.

[74] [Regra log 4 Consulte o grupo do parametro
13-4* Smart Logic Control. Se a
regra logica 4 no SLC for TRUE, a
saida é alta. Caso contrario, é
baixa.

[75] [Regra lég 5 Consulte o grupo do pardametro
13-4* Smart Logic Control. Se a
regra légica 5 no SLC for TRUE, a
saida é alta. Caso contrario, é
baixa.

[80] | Saida digitl A do SLC | Consulte pardmetro 13-52 A¢do do
SLC. A saida A é baixa na Agao
Smart Logic [32]. A saida A é alta
na Agdo Smart Logic [38].

[81] [Saida digitl B do SLC [ Consulte pardmetro 13-52 A¢Go do
SLC. A saida B é baixa na Agao
Smart Logic [33]. A saida B ¢ alta
na Acao Smart Logic [39].
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Option: Funcao: Option: Funcao:
Fonte da Referé | Referénc l6gico dos bits de status em
referéncia ncia ia operagdo E reversdo).
definida em local | remota [125] [ Drve no modo A saida é alta quando o conversor
parametro 3-1 | ativa ativa o .
) manual de frequéncia estiver no modo
3 T’p? de.' [120] n21] Manual ligado (como indicado pelo
Referéncia LED acima da tecla [Hand on]).
Fonte da 1 0
referéncia: [126] | Drve no mod A saida é alta quando o conversor
Local automat de frequéncia estiver em modo
pardmetro 3-13 Automaditico ligado (como indicado
Tipo de pelo LED acima de [Auto On]).
Referéncia [2] [151] | ATEX ETR cur. alarm Selecionavel se
Local parametro 1-90 Protec¢do Térmica do
Fonte da 0 1 Motor estiver programado para [20]
referéncia: ATEX ETR ou [21] ETR avancado. Se
Remota o alarme 164 ATEX ETR alarme de
pardmetro 3-13 limite de corr. estiver ativo, a saida
Tipo de é 1.
Referéncia [1
eferéncia [1] [152] [ ATEX ETR freqg. alarm | Selecionavel se
Remota R R
parametro 1-90 Protecdo Térmica do
Font«? d? Motor estiver programado para [20]
referéncia: ATEX ETR ou [21] ETR avangado. Se
Encadeado a o alarme 166 ATEX ETR alarme de
Manual/ L - . .
limite de frequéncia estiver ativo, a
Automdtico ‘e &
saida é 1.
Hand (Manual) 1
Manual=deslig 1 [153] [ ATEX ETR cur. warning | Selecionavel se
ado parametro 1-90 Protecdo Térmica do
Automaticond 0 0 Motor estiver programado para [20]
. ATEX ETR ou [21] ETR avancado. Se
esligado
— o alarme 163 ATEX ETR adverténcia
Automatica 0 1 L . )
de limite de corrente estiver ativo, a
Tabela 3.21 Referéncia Local saida € 1.
Ativa [154] | ATEX ETR freq. Selecionavel se
warning parametro 1-90 Prote¢do Térmica do
[121] | Ref. remota ativa A saida é alta quando Motor estiver programado para [20]
parametro 3-13 Tipo de Referéncia = ATEX ETR ou [21] ETR avangado. Se
[1] Remoto ou [0] Vinculado a a adverténcia 165 ATEX ETR
manual/automdtico enquanto o LCP adverténcia de limite de frequéncia
estiver no modo Automdtico estiver ativa, a saida & 1.
Ligado. Consulte Tabela 3.21.
[188] [ AHF Capacitor
[122] | Sem alarme Saida alta, quando nao houver Connect
alarme presente. [189] | ContrlVentiladorExt. A légica interna do controle do
[123] | Comd partida ativo | A saida é alta quando o comando ventilador interno é transferida
de partida for alto (ou seja, via para essa saida para tornar possivel
entrada digital, conexdo do o controle de um ventilador
barramento [Hand on] ou [Auto externo (relevante para
on]) e uma parada foi o Ultimo resfriamento de duto HP).
comando. [190] | Safe Function active
[124] [ Rodando em Revrsdo | A saida é alta quando o conversor [191] [ Safe Opt. Reset req.
de frequéncia estiver funcionando [192] | RS Flipflop 0 Consulte o grupo do pardmetro
no sentido anti-horario (o produto 13-1* Comparadores.
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5-40 Funcao do Relé

Option:

Funcao:

5-40 Funcao do Relé

Option:

Funcao:

[1931 [ RS Flipflop 1

Consulte o grupo do pardmetro
13-1* Comparadores.

[194] | RS Flipflop 2

Consulte o grupo do pardmetro
13-1* Comparadores.

[195] | RS Flipflop 3

Consulte o grupo do pardmetro
13-1* Comparadores.

[196] | RS Flipflop 4

Consulte o grupo do pardmetro
13-1* Comparadores.

[197] | RS Flipflop 5

Consulte o grupo do pardmetro
13-1* Comparadores.

[198] | RS Flipflop 6

Consulte o grupo do pardmetro
13-1* Comparadores.

[199] | RS Flipflop 7

Consulte o grupo do pardmetro
13-1* Comparadores.

[222] [ Homing Ok

Esta opgao estd disponivel somente
com versao de software 48.XX.
Homing é completado com a
funcao de homing selecionada
(parametro 17-80 Homing Function).

[223] | On Target

Esta opcao estd disponivel somente
com versao de software 48.XX.

O posicionamento é completado e
o sinal no destino é enviado
quando a posicédo real estiver
dentro de parametro 3-05 On
Reference Window pela duracao de
pardametro 3-09 On Target Time e a
velocidade real ndo excede
pardmetro 3-05 On Reference
Window.

[224] | Position Error

Esta opgdo estd disponivel somente
com versao de software 48.XX.

O erro de posicdo excede o valor
em pardmetro 4-71 Maximum
Position Error pelo tempo definido
em pardmetro 4-72 Position Error
Timeout.

[225

Position Limit

Esta opcao estd disponivel somente
com versao de software 48.XX.

A posicao esta fora dos limites
programados em

parametro 3-06 Minimum Position e
parametro 3-07 Maximum Position.

[226] | Touch on Target

Esta opgao esta disponivel somente
com versao de software 48.XX.

A posicao de destino é alcancada
no modo posicdo de sensor de
toque.

Posicionamento de sensor de
toque ativo. O conversor de
frequéncia monitora a entrada do
sensor de toque.

Matriz [20]

Range:

5-41 Atraso de Ativacao do Relé

Funcao:

0.01 s*| [0.01 -

600 s]

Insira o atraso no tempo de ativacdo do
relé. Selecione um dos dois relés mecanicos
internos em uma fungdo de matriz. Veja a
pardmetro 5-40 Fung¢do do Relé, para obter
mais detalhes.

130BA171.10

Evento
Selecionado

I
I
|
Saida '

do relé !

R —

Atraso do Ligar

P 5-41

Evento

Atraso do Desligar
P 5-42

Selecionado

Saida

do relé

N >

Atraso do Ligar

P 5-41
llustracao 3.36 Atraso de Ativacao do Relé

5-42 Atraso de Desativacao do Relé

Matriz[20]

Range:

Funcao:

0.01 s*| [0.01 -

600 s]

afetada.

Insira o atraso do tempo de desativacdo do
relé. Selecione um dos dois relés mecanicos
internos em uma fungéo de matriz. Veja a
parametro 5-40 Fung¢ao do Relé, para obter
mais detalhes. Se a condicdo Evento
Selecionado mudar antes de o temporizador
de atraso expirar, a saida do relé nédo é

[227] | Touch Activated

Esta opcdo estd disponivel somente
com versao de software 48.XX.

MG33MM28
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130BA172.10

I

Evento

Selecionado |
I
I
I

Saida !

do relé I :
—»]
Atraso do
Ligar
P 5-41

r—
Atraso do
Desligar
P 5-42

llustracao 3.37 Atraso de desligamento, relé

5-51 Term. 29 Alta Frequliéncia

Range: Funcao:
Size [0 - Insira o limite de frequéncia superior
related* 110000 Hz] | correspondente a alta velocidade do

eixo do motor (ou seja, o valor de
referéncia superior) em

pardmetro 5-53 Term. 29 Ref./Feedb.
Valor Alto.

Range:

5-52 Term. 29 Ref./feedb. Valor Baixo

0 Reference-
FeedbackUnit*

Funcao:

[-999999.999 - | Insira o limite inferior do
999999.999 valor de referéncia para a
ReferenceFeed- | velocidade do eixo do
backUnit] motor [rpm]. Este é também

Se a condicao do evento selecionado mudar antes de o
temporizador de atraso ou de atraso de desligamento
expirar, a saida do relé ndo é afetada.

3.6.5 5-5* Entrada de Pulso

Os parametros da entrada de pulso sao utilizados para
definir uma janela apropriada, para a area de referéncia de
impulso, estabelecendo a escala e a configuragao do filtro
para as entradas de pulso. Os terminais de entrada 29 ou
33 funcionam como entradas de referéncia de frequéncia.
Programe o terminal 29 (pardmetro 5-13 Terminal 29,
Entrada Digital) ou o terminal 33 (parametro 5-15 Terminal
33 Entrada Digital) para Entrada de pulso [32]. Se o terminal
29 for utilizado como entrada, programe

parametro 5-01 Modo do Terminal 27 para [0] Entrada.

Ref. 130BA076.10
[RPMIA

Valor de
ref. —+
superior
P 5-53/
p 5-58

ref.
inferior —
P 5-52/

p 5-57

I
I
I
Valor de :
|
I

|
Freq. alta Entrada
P 5-51/ [Hz]
P 5-56

|
Freq. baixa
P 5-50/
P 5-55
llustracao 3.38 Entrada de Pulso

5-50 Term. 29 Baixa Freqiiéncia

Range: Funcao:
100 [0 - 110000 | Insira o limite inferior da frequéncia
Hz* Hz] correspondente a velocidade do eixo do

motor baixa (ou seja, o valor de referéncia
baixo) no pardmetro 5-52 Term. 29 Ref./
feedb. Valor Baixo. Veja llustragdo 3.38.

o minimo valor de feedback,
consulte também o
parametro 5-57 Term. 33 Ref./
Feedb.Valor Baixo. Programe
o terminal 29 para entrada
digital (pardmetro 5-02 Modo
do Terminal 29 = [0] entrada
(default) e

parametro 5-13 Terminal 29,
Entrada Digital = valor
aplicavel).

5-53 Term. 29 Ref./Feedb. Valor Alto

Range: Funcao:

Size [-999999.999 - Insira o valor de referéncia alto

related* | 999999.999 [rpm] para a velocidade do eixo do
ReferenceFeed- motor e o valor alto de feedback;
backUnit] ver também parametro 5-58 Term.

33 Ref./Feedb. Valor Alto. Selecione
o terminal 29 como entrada digital
(parametro 5-02 Modo do Terminal
29 = entrada [0] (padrao) e
pardmetro 5-13 Terminal 29, Entrada
Digital = valor aplicavel).

Esse parametro esta disponivel
somente em FC 302.

5-54 Const de Tempo do Filtro de Pulso #29

Range: Funcao:
100 ms*| [1 - 1000 | Insira a constante de tempo do filtro de
ms] pulso. O filtro de pulsos amortece as

oscilagoes do sinal de feedback, o que é
uma vantagem se houver muito ruido no
sistema. Um valor alto de constante de
tempo redunda em um amortecimento
melhor, porém, o atraso de tempo através
do filtro também aumenta.
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5-55 Term. 33 Baixa Freqiiéncia

Range: Funcao:
100 [0 - 110000 | Insira o limite de frequéncia inferior
Hz* Hz] correspondente a baixa velocidade do

eixo do motor (ou seja, o valor de
referéncia baixo) no pardmetro 5-57 Term.
33 Ref./Feedb.Valor Baixo.

5-56 Term. 33 Alta Freqiiéncia

Range: Funcao:
100 [0 - 110000 | Insira a frequéncia superior corres-
Hz* Hz] pondente a velocidade do eixo do motor

alta (ou seja, o valor de referéncia
superior) em pardmetro 5-58 Term. 33 Ref./
Feedb. Valor Alto.

5-57 Term. 33 Ref./Feedb.Valor Baixo

Range: Funcao:
0*| [-999999.999 - Insira o valor de referéncia baixo [rpm]
999999.999 | para a velocidade do eixo do motor. Este

é também o minimo valor de feedback,
consultar também o pardmetro 5-52 Term.
29 Ref./feedb. Valor Baixo.

Esses parametros configuram saidas de pulso com suas
fungdes e escala. Os terminais 27 e 29 sdo alocados para
saida de pulso via pardmetro 5-01 Modo do Terminal 27 e
pardmetro 5-02 Modo do Terminal 29, respectivamente.

Valor de saida

alto

P 5-60(term27
P 5-63(term29)

Valor de saida

A

130BA089.11

-
Freg. alta Saida
P 5-62(term27)  [Hz]

P 5-65(term29)

llustracao 3.39 Configuracao das Saidas de Pulso

Opcoes para a leitura das varidveis de saida:

Parametros para configurar a escala e as
- funcdes de saida, das saidas de pulso. As
Range: Funcao: saidas de pulso sdo atribuidas ao
Size [-999999.999 - Digite o valor de referéncia alto terminal 27 ou 29. Selecione a saida do
related* 999999.999 [rpm] para a velocidade do eixo terminal 27 no pardmetro 5-01 Modo do
ReferenceFeed- do motor. Consulte também a Terminal 27 e do terminal 29 no
backUnit] pardmetro 5-53 Term. 29 Ref./ parémetro 5-02 Modo do Terminal 29.
Feedb. Valor Alto. 0] Sem operacio
= [45] | Controle do bus
81| Timeout do
Range: Funcéao: controle do bus
100 ms* | [1 - 1000 M [51] [Controlado por
] Nio é possivel ajustar este mco
parametro enquanto o motor [97] [Referéncia ap6s [ Esta opcao esta disponivel somente com
estiver em funcionamento. rampa versdo de software 48.XX.
Referéncia de velocidade real apds a
Insira a constante de tempo do filtro de rampa. Use esta saida como sinal de
pulso. O filtro passa-baixa reduz a velocidade mestre para sincronizagdo de
influéncia e amortece as oscilagdes no conversores de frequéncia escravos. A
sinal de feedback do controle. referéncia € programada em
Isso é uma vantagem se houver muito pardmetro 16-48 Speed Ref. After Ramp
ruido no sistema. [RPM].
[99] [ Velocidade Esta opgao estd disponivel somente com
Mestre Virtual versdo de software 48.XX.
3.6.6 5-6* Saidas de Pulso Sinal de mestre virtual para controlar a
velocidade ou a posicdo dos escravos.
AVISO! [100] | Frequéncia de
N&o é possivel ajustar este parametro enquanto o motor saida
estiver em funcionamento. [101] | Referéncia
[102] | Feedback
[103] [ Corrente do
Motor
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[104]

Torque relativo
ao limite

[105]

Torque relativo
ao nominal

[106]

Poténcia

[107]

Velocidade

[108]

Torque

[109]

Freq. saida max.

5-60

Terminal 27 Variavel da Saida d Pulso

[119

Torque % lim

Option: Funcao:
[0] Fora de funcio- Selecione a saida do display para o
nament terminal 27.
[45] | Ctrl. bus
[48] | Ctrl. bus, timeout
[97] | Reference After Esta opgao esta disponivel somente
Ramp com versao de software 48.XX.
Referéncia de velocidade real apés a
rampa. Use esta saida como sinal de
velocidade mestre para sincronizagao
de conversores de frequéncia escravos.
A referéncia é programada em
parametro 16-48 Speed Ref. After Ramp
[RPM].
[99] [ Virtual Master Esta opgao estd disponivel somente
Speed com versao de software 48.XX.
Sinal de mestre virtual para controlar a
velocidade ou a posicdo dos escravos.
[100] | FreqUiéncia de
saida
[101] | Referéncia
[102] | Feedback
[103] | Corrente do motor
[104] [ Torque rel ao lim
[105] | Torq rel ao
nominal
[106] | Poténcia
[107] | Velocidade
[108] | Torque
[109] [ Freq Saida Max
1

5-62 Freq Max da Saida de Pulso #27

Range: Funcao:
Size [0 - 32000 | Programe a frequéncia maxima para o
related* Hz] terminal 27, correspondente a variavel

de saida, selecionada em
pardmetro 5-60 Terminal 27 Varidvel da
Saida d Pulso.

5-63 Terminal 29 Variavel da Saida d Pulso

Option: Funcao:
AVISO!
Esse parametro esta disponivel
somente em FC 302.
[0] Fora de funcio- Selecione a saida do display para o
nament terminal 29.
[45] | Ctrl. bus
[48] | Ctrl. bus, timeout
[97] [ Reference After Esta opgdo estd disponivel somente
Ramp com versao de software 48.XX.
Referéncia de velocidade real apds a
rampa. Use esta saida como sinal de
velocidade mestre para sincronizagao
de conversores de frequéncia escravos.
A referéncia é programada em
parametro 16-48 Speed Ref. After Ramp
[RPM].
[99] [ Virtual Master Esta opgao estd disponivel somente
Speed com versao de software 48.XX.
Sinal de mestre virtual para controlar a
velocidade ou a posicdo dos escravos.
[100] | FreqUéncia de
saida
[101] | Referéncia
[102] | Feedback
[103] | Corrente do
motor
[104] [ Torque rel ao lim
[105] | Torq rel ao
nominal
[106] | Poténcia
[107] | Velocidade
[108] | Torque
[109] | Freq Saida Méx
[119] | Torque % lim
Range: Funcao:
Size [0 - 110000 | Programe a frequéncia maxima para
related* Hz] o terminal 29, correspondente a
variavel de saida, selecionada em
parametro 5-63 Terminal 29 Varidvel
da Saida d Pulso.
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5-66 Terminal X30/6 Saida de Pulso Variavel

Selecione a varidvel para leitura no terminal X30/6.

Esse parametro esta ativo quando VLT® General Purpose 1/0 MCB
101 estiver instalado no conversor de frequéncia.

Mesmas opgoes e fungdes que o grupo do pardmetro 5-6* Saidas
de pulso.

Option: Funcao:

[0] Fora de funcio-
nament

[45] | Ctrl. bus

[48] | Ctrl. bus, timeout

[97] | Reference After
Ramp com versao de software 48.XX.

Esta opcdo estd disponivel somente

Referéncia de velocidade real apds a
rampa. Use esta saida como sinal de
velocidade mestre para sincro-
nizacdo de conversores de
frequéncia escravos. A referéncia é
programada em

pardmetro 16-48 Speed Ref. After
Ramp [RPM].

[99] | Virtual Master Speed | Esta opcao esta disponivel somente
com versao de software 48.XX.
Sinal de mestre virtual para
controlar a velocidade ou a posicao
dos escravos.

[100] | Frequiéncia de saida

[101] | Referéncia

[102] | Feedback

[104] [ Torque rel ao lim

[105] [ Torg rel ao nominal

1
1
1
[103] | Corrente do motor
]
]
]

[106] | Poténcia

[107] | Velocidade

[108] | Torque

[109] | Freq Saida Max

[119] | Torque % lim

Range: Funcéo:

5-68 Freq Max do Pulso Saida #X30/6

Size [0 -
32000 Hz]

AVISO!
Néo é possivel ajustar este

parametro enquanto o motor
estiver em funcionamento.

related*

Selecione a frequéncia maxima no
terminal X30/6, relacionada a variavel de
saida em pardmetro 5-66 Terminal X30/6
Saida de Pulso Varidvel.

Esse parametro esta ativo quando VLT®
General Purpose I/O MCB 101 estiver
instalado no conversor de frequéncia.

3.6.7 5-7* Entrada do Encoder de 24 V

Conectar o encoder de 24 V aos terminais 12 (alimentagao
de 24 V CC), 32 (canal A), 33 (canal B) e 20 (GND). As
entradas digitais 32/33 estardo ativas para entrada do
encoder quando [1] Encoder de 24 V estiver selecionado em
parametro 1-02 Fonte Feedbck.Flux Motor e

pardmetro 7-00 Fonte do Feedb. do PID de Veloc.. O encoder
usado é do tipo 24 V de dois canais (A e B). Frequéncia de
entrada méxima: 110 kHz.

Conexao do encoder no conversor de frequéncia
Encoder incremental de 24 V Comprimento de cabo
maximo 5 m.

130BA090.11

+24V DC

N

SIEA
O

o O[J3]enp

00

o0
O Ola

Codificador de 24V ou 10-30V

llustragao 3.40 Conexédo do Encoder
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130BAB46.10 5-72 Term 32/33 Encoder Type
SH (Sentido Horario)

Option: Funcao:

A

[1]1 | Single Channel |Encoder com 1 trilha conectada ao
33 terminal 33.

B

[2] | Signle Channel |Encoder com 1 trilha conectada ao
w/Dir. terminal 33. O sentido é definido com um
sinal no terminal 32: 0 V = para frente/

sentido horario, 24 V = reversao/sentido
anti-horario.

A_|_|_|_|_|— SAH (Sentido Anti-Horario) 3.6.8 5-8* Opcionais de E/S

[l
5-80 Atraso de Reconexao da Tampa AHF
Bl LI LITL

Range: Funcao:
llustracdo 3.41 Sentido da Rotacao do Encoder

S - arante um tempo de inativagdo minimo dos
25s| [1-120 |G t tempo de inativaca inimo d
s] capacitores. O temporizador inicia quando o
capacitor AHF desconecta e precisa expirar

= antes da saida ficar ativa novamente. Ele s6 é
5-70 Term 32/33 Pulsos Por Revolucao

ativado novamente se a poténcia do
Range: Funcao: conversor de frequéncia estiver entre 20-30%.
1024* | [1 - 4096 ] | Programe os pulsos por revolugao do

encoder no eixo do motor. Ler o valor

3.6.9 5-9* Controlado por Bus

correto do encoder.

5-71 Term 32/33 Sentido do Encoder Este grupo do parametro seleciona saidas digitais e a saida
. = do relé através da configuracéo do fieldbus.
Option: Funcao:

m 5-90 Controle Bus Digital & Relé

Nao é possivel ajustar este parametro Range: Funcao:
enquanto o motor estiver em funcio- 0*| [0- Esse parametro mantém o estado das
namento. 2147483647 ] saidas digitais e dos relés, que é
controlado pelo barramento.
Alterar o sentido da rotacdo do encoder Um "1" l6gico indica que a saida esta alta
detectado, sem mudar a fiagdo do encoder. ou ativa.
Um '0' l6gico indica que a saida estd
[0] * | Sentido Programa o canal A, a 90° (graus elétricos), em baixa ou inativa.
horario atraso com relacdo ao canal B, na rotagdo do
eixo do encoder no sentido horério.
Bit 0 Terminal de saida digital 27
[1] [Sentido Programa o canal A, a 90° (graus elétricos), em Bit 1 Terminal de saida digital 29
anti- adiantamento com relagdo ao canal B, na Bit 2 Terminal de saida digital X 30/6
-horério rotacao do eixo do encoder no sentido Bit 3 Terminal de saida digital X 30/7
T, Bit 4 Terminal de saida do Relé 1
Bit 5 Terminal de saida do Relé 2
Bit 6 Terminal de saida do Relé 1 do Opcional B
Option: Funcéo: Bit 7 Terminal de saida do Relé 2 do Opcional B
m Bit 8 Opcional B relé 3 terminal de saida
Esse parametro esta disponivel Bit 9-15 Reservados para terminais futuros
somente com versao de software Bit 16 Terminal de saida do Relé 1 do Opcional C
48.XX. Bit 17 Terminal de saida do Relé 2 do Opcional C
Bit 18 Terminal de saida do Relé 3 do Opcional C
Selecione a resolucdo do encoder Bit 19 Terminal de saida do Relé 4 do Opcional C
conectado ao opcional de segurancga 32, Bit 20 Terminal de saida do Relé 5 do Opcional C
33. Bit 21 Terminal de saida do Relé 6 do Opcional C
[0] * | Quadrature A/B | Encoder com 2 tracks: A e B, deslocado Bit 22 Terminal de saida do Relé 7 do Opcional C
Format 90° para detectar o sentido de rotacao.
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Bit 23 Terminal de saida do Relé 8 do Opcional C
Bit 24-31 Reservados para terminais futuros

Tabela 3.22 Saidas Digitais e Relés Controlados por Bus

5-93 Saida de Pulso #27 Ctrl. Bus

Range: Funcao:
0%*| [O- Programe a frequéncia de saida transferida
100 %] para o terminal de saida 27 quando o terminal

estiver configurado para [45] Controlado pelo
bus em pardmetro 5-60 Terminal 27 Varidvel da
Saida d Pulso.

5-94 Saida de Pulso #27 Timeout Predef.

Range: Funcao:

0%*| [0- Programe a frequéncia de saida transferida para
100 %] o terminal de saida 27 quando o terminal
estiver configurado como [48] Timeout de Ctrl do
Bus em pardmetro 5-60 Terminal 27 Varidvel da
Saida d Pulso e um timeout for detectado.

5-95 Saida de Pulso #29 Ctrl Bus

Range: Funcao:
0%*| [0- Programe a frequéncia de saida transferida
100 %] para o terminal de saida 29 quando o terminal

estiver configurado como [45] Controlado pelo
Bus em pardametro 5-63 Terminal 29 Varidvel da
Saida d Pulso.

5-96 Saida de Pulso #29 Timeout Predef.

Range: Funcao:

0%*| [0- Programe a frequéncia de saida transferida para
100 %] o terminal de saida 29 quando o terminal
estiver configurado como [48] Timeout de Ctrl do
Bus em pardmetro 5-63 Terminal 29 Varidvel da
Saida d Pulso e um timeout for detectado.

5-97 Saida de Pulso #X30/6 Controle de Bus

Range: Funcéo:
0%*| [0- Programe a frequéncia de saida transferida
100 %] para o terminal de saida X30/6 quando o

terminal estiver configurado como [45] Ctrl do
bus em pardmetro 5-66 Terminal X30/6 Saida de
Pulso Varidvel.

5-98 Saida de Pulso #30/6 Timeout Predef.

Range: Funcéo:

0%*| [0- Programe a frequéncia de saida transferida para
100 %] o terminal de saida X30/6 quando o terminal
estiver configurado como [48] Timeout de Ctrl do
Bus em pardmetro 5-66 Terminal X30/6 Saida de
Pulso Varidvel e um timeout for detectado.
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3.7 Parametros 6-** Entrada/Saida Analogica

3.7.1 6-0* Modo E/S Analdgica

6-01 Funcao Timeout do Live Zero

Option: Funcao:
As entradas anal~og|cas podem ser alocadas para ser 1. Pardmetro 6-01 Funcdo Timeout
entrada de tensao (FC 301: 0-10 V, FC 302: 0 a #10 V) ou do Live Zero.
entrada de corrente (FC 301/FC 302: 0/4-20 mA).

2. Pardmetro 8-04 Fungdo Timeout
da Control Word.

AVISO!

[0] * [ Off (Desligado)

Os termistores podem ser conectados a uma entrada

analégica ou entrada digital. (1] | Congelar saida

Congelada no valor atual.

[2] | Parada Desautorizado a parar
6-00 Timeout do Live Zero [31 |Jog Desautorizado para velocidade de jog
Range: Funcao: [4] | Velocidade Desautorizado para velocidade max.
10 [1 - | Insira o Timeout do Live Zero em s. O tempo de maxima
s* |99 s] |Timeout do Live Zero estd ativo para entradas [5] |Parada e desarme | Desautorizado a parar com desarme
analdgicas, ou seja, terminal 53 ou 54, usado como subsequente.
fonte da referéncia ou fonte do feedback.
[20] | Parada por
Se o valor do sinal de referéncia associado a inércia
entrada de corrente selecionada cair abaixo de 50% [21] | Pinércia&desarm
do valor definido em:
. Pardmetro 6-10 Terminal 53 Tensdo Baixa. P
3.7.2 6-1* Entrada Analdgica 1
. Pardmetro 6-12 Terminal 53 Corrente Baixa.
o Pardmetro 6-20 Terminal 54 Tenséo Baixa. Parametros para configurar a escala e os limites da entrada
. Pardmetro 6-22 Terminal 54 Corrente Baixa. analoglca 1 (terminal 53).
Durante um periodo superior ao programado em
A ) . " Ref./Feedback °
pardmetro 6-00 Timeout do Live Zero, a fungéo [RPM] =
selecionada em parametro 6-01 Fung¢do Timeout do Par 6-xx =
. 2 —ef “Valor de Ref/ 1500 S
Live Zero é ativada. Feedb. Alto” ] @
1200 -|
6-01 Funcéo Timeout do Live Zero 000 1
Option: Funcao: 7
600 -
Selecione a funcdo de timeout. Se o 4
. q Par 6-xx 300 4
sinal de entrada no terminal 53 ou 54 Valor de Ref/ 150
estiver abaixo de 50% do valor em: Feedb. Baixo
Ex.
b pardmetro 6-10 Terminal 53 Par 6-xx Par 6-xx Entrada analogica
= P “Tensao Baixa“ ou Tensao Alta” ou

Tensdo Baixa. 'Corrente Baixa' 'Corrente Alta’

*  parametro 6-12 Terminal 53 llustracdo 3.42 Entrada Analdgica 1

Corrente Baixa.

. pardmetro 6-20 Terminal 54
Tensdo Baixa. 6-10 Terminal 53 Tensdo Baixa
e pardmetro 6-22 Terminal 54 Range: Funcao:

Corrente Baixa. Size [-10.00 - [ Insira o valor de baixa tensao. Este
por um periodo de tempo definido em related* par. 6-11 V] | valor de escalonamento da entrada
pardmetro 6-00 Timeout do Live Zero, analégica deverd corresponder ao valor
depois a fungao definida em minimo de referéncia programado em
pardmetro 6-01 Fungéo Timeout do Live pardmetro 6-14 Terminal 53 Ref./Feedb.
Zero é ativada. Valor Baixo.

Se vdrios timeouts ocorrerem simulta-
neamente, o conversor de frequéncia
prioriza as funcoes de timeout da
seguinte maneira:
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6-11 Terminal 53 Tensao Alta

6-16 Terminal 53 Const. de Tempo do Filtro

referéncia alto programado em
pardmetro 6-15 Terminal 53 Ref./Feedb. Valor
Alto.

6-12 Terminal 53 Corrente Baixa

Range: Funcao:

0.14 [O- Digite o valor de corrente baixa. Este sinal de

mA* par. 6-13 | referéncia deve corresponder ao valor minimo
mA] de referéncia, programado em

pardmetro 3-02 Referéncia Minima. Programe o
valor para ultrapassar 2 mA para ativar a
funcdo timeout do live zero em

parametro 6-01 Fungédo Timeout do Live Zero.

6-13 Terminal 53 Corrente Alta

Range: Funcao:
20 mA* [ [par. 6-12 | Insira o valor de corrente alta que
- 20 mA] corresponde ao referéncia/feedback alto,

programado em pardmetro 6-15 Terminal
53 Ref./Feedb. Valor Alto.

6-14 Terminal 53 Ref./Feedb. Valor Baixo

Range: Funcéo:
0*| [-999999.999 - Insira o valor de escalonamento da
999999.999 | entrada analégica que corresponda ao

valor de baixa tenséo/corrente baixa,
programado em pardmetro 6-10 Terminal
53 Tensdo Baixa e pardmetro 6-12 Terminal
53 Corrente Baixa.

Range: Funcao: Range: Funcao:
10 V*| [par. Insira o valor de alta tensao. Esse valor de 0.001 s*| [0.001 - 10 m
6-10 - 10 | escalonamento da entrada analdgica devera s] Néo é possivel ajustar este
V] corresponder ao valor de feedback de pardmetro enquanto o motor estiver

6-15 Terminal 53 Ref./Feedb. Valor Alto

Range: Funcao:

Size [-999999.999 - Insira o valor de escalonamento

related* | 999999.999 da entrada analdgica que
ReferenceFeed- corresponde ao valor de
backUnit] feedback de referéncia méaxima,

programado em

em funcionamento.

Insira a constante de tempo do filtro. Essa
constante é um tempo do filtro passa-
-baixa digital de primeira ordem para
eliminar o ruido elétrico no terminal 53.
Um valor alto melhora o amortecimento,
mas aumenta também o atraso através do
filtro.

3.7.3 6-2* Entrada Analdgica 2

Parametros para configurar a escala e os limites da entrada
analdgica 2 (terminal 54).

6-20 Terminal 54 Tensao Baixa

Range: Funcao:

Size [-10.00 - | Insira o valor de baixa tensao. Este valor

related* par. 6-21 de escalonamento da entrada analégica
V] deve corresponder ao valor minimo de

referéncia, programado em

parametro 3-02 Referéncia Minima.
Consulte também a

capétulo 3.4 Parametros 3-** Referéncia /
Rampas.

6-21 Terminal 54 Tensao Alta

Range: Funcao:

10 V*| [par. Insira o valor de alta tensdo. Esse valor de
6-20 - 10 | escalonamento da entrada analdgica devera
V] corresponder ao valor de feedback de

referéncia alto programado em
pardmetro 6-25 Terminal 54 Ref./Feedb. Valor
Alto.

6-22 Terminal 54 Corrente Baixa

parametro 6-11 Terminal 53 Range: Funcéo:
Tensao Alta e Size [0 - Digite o valor de corrente baixa. Este sinal
pardmetro 6-13 Terminal 53 related* | par. de referéncia deve corresponder ao valor
Corrente Alta. 6-23 minimo de referéncia, programado em
mA] parametro 3-02 Referéncia Minima. Insira o
valor para ultrapassar 2 mA para ativar a
fungao timeout do live zero em
parametro 6-01 Fun¢do Timeout do Live Zero.
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6-23 Terminal 54 Corrente Alta

Range: Funcao:
20 mA* [ [par. 6-22 | Insira o valor de corrente alta que

- 20 mA] corresponde ao valor de feedback de
referéncia alto programado em

pardmetro 6-25 Terminal 54 Ref./Feedb. Valor
Alto.
Range: Funcao:
0 ReferenceFeed- | [-999999.999 - | Insira o valor de escalo-
backUnit* 999999.999 namento da entrada
ReferenceFeed- | analdgica que corresponde
backUnit] ao valor de feedback de
referéncia minima
programado em
parametro 3-02 Referéncia
Minima.
Range: Funcao:
Size [-999999.999 - Insira o valor de escalonamento
related* | 999999.999 da entrada analdgica que
ReferenceFeed- corresponde ao valor de
backUnit] feedback de referéncia maxima,
programado em
parametro 3-03 Referéncia
Mdxima.
Range: Funcao:
0001 s*[ 0001 - 10 [JEJ/7KYe]]

s] Néao é possivel ajustar este
parametro enquanto o motor estiver
em funcionamento.

Insira a constante de tempo do filtro. Esta
é uma constante de tempo do filtro passa-
-baixa digital de primeira ordem para
eliminar o ruido elétrico no terminal 54.
Aumentar o valor melhora o amorte-
cimento, mas também aumenta o atraso
de tempo através do filtro.

3.7.4 6-3* Entrada Analdgica 3 E/S de Uso
Geral MCB 101

Grupo do parametro para configurar a escala e os limites
da entrada analégica 3 (X30/11) no VLT® General Purpose
I/OMCB 101.

6-30 Terminal X30/11 Tensao Baixa

Range: Funcao:
0.07 V*| [0 - par. Programa o valor de escalonamento da
6-31 V] entrada analdgica para corresponder ao

valor de feedback de referéncia baixo
(programado em parametro 6-34 Term.
X30/11 Ref./Feedb. Valor Baixo).

6-31 Terminal X30/11 Tensao Alta

Range: Funcao:
10 V*| [par. 6-30 - | Programa o valor de escalonamento da
10 V] entrada analdgica para corresponder ao

valor de feedback de referéncia alto
(programado em pardmetro 6-35 Term.
X30/11 Ref./Feedb. Valor Alto).

6-34 Term. X30/11 Ref./Feedb. Valor Baixo

Range: Funcao:
0% | [-999999.999 - Programa o valor de escalonamento da
999999.999 | entrada analdgica para corresponder ao

valor de baixa tensédo (programado em
pardmetro 6-30 Terminal X30/11 Tensdo
Baixa).

6-35 Term. X30/11 Ref./Feedb. Valor Alto
Range:

100% | [999999.999 -
999999.999 1]

Funcao:

Programa o valor de escalonamento da
entrada analdgica para corresponder
ao valor de alta tensao (programado
em parametro 6-31 Terminal X30/11
Tensdo Alta).

6-36 Term. X30/11 Constante Tempo do Filtro

Range: Funcao:
0001 s*[ (0001 - [FEYWZKYe]]
10 s]

Nao é possivel ajustar este
parametro enquanto o motor estiver
em funcionamento.

Insira a constante de tempo do filtro. Esta
constante é um tempo do filtro passa-
-baixa digital de primeira ordem para
eliminar o ruido elétrico no terminal
X30/11. Um valor alto melhora o amorte-
cimento, mas aumenta também o atraso
através do filtro.
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3.7.5 6-4* Entrada Analodgica X30/12

Grupo do parametro para configurar a escala e os limites
da entrada analégica 4 (X30/12) colocada no VLT® General
Purpose 1/0 MCB 101.

6-40 Terminal X30/12 Tensao Baixa

Range: Funcao:
0.07 V*| [0 - par. Programa o valor de escalonamento da
6-41 V] entrada analégica para corresponder ao

valor de feedback de referéncia baixo
programado em pardmetro 6-44 Term.
X30/12 Ref./Feedb. Valor Baixo.

6-41 Terminal X30/12 Tensao Alta
Range:
10 Vv*

Funcao:

[ par. 6-40 - | Programa o valor de escalonamento da
10 V] entrada analégica para corresponder ao
valor de feedback de referéncia alto
programado em pardmetro 6-45 Term.

X30/12 Ref./Feedb. Valor Alto.

6-44 Term. X30/12 Ref./Feedb. Valor Baixo

Range: Funcao:
0*| [-999999.999 - Programa o valor de escalonamento da
999999.999 | saida analogica para corresponder ao

valor da baixa tensao programado em
pardmetro 6-40 Terminal X30/12 Tensdo
Baixa.

6-45 Term. X30/12 Ref./Feedb. Valor Alto

Range: Funcao:
100% | [-999999.999 - Programa o valor de escalonamento da
999999.999 | entrada analodgica para corresponder

ao valor da alta tensao, programado
em pardmetro 6-41 Terminal X30/12
Tensdo Alta.

6-46 Term. X30/12 Constante Tempo do Filtro

3.7.6 6-5* Saida Analdgica 1

Parametros para configurar a escala e os limites da saida
analdgica 1, ou seja, terminal 42. As saidas analdgicas sao
saidas de corrente: 0/4-20 mA. O terminal comum
(terminal 39) é o mesmo terminal e estd no mesmo
potencial elétrico das conexdes dos terminais comuns
analdgico e digital. A resolucdo na saida analdgica é de 12
bits.

6-50 Terminal 42 Saida

Option: Funcao:

Selecione a fung¢ao do Terminal 42 como
uma saida de corrente analdgica.
Dependendo da selegéo, a saida é 0-20 mA
ou 4-20 mA. O valor da corrente pode ser
lido no LCP em pardmetro 16-65 Saida
Analdgica 42 [mA].

Indica que nao ha sinal na saida analdgica.

[0] Sem
operagao
[52] | MCO 0-20mA
[53] [ MCO 4-20mA
[58] | Posicdo Real

Esta opgao estd disponivel somente com
verséo de software 48.XX.

A posicao real. 0-20 mA corresponde a
pardmetro 3-06 Minimum Position até
pardametro 3-07 Maximum Position.

[59] | Posicao real Esta opgao esta disponivel somente com

4-20 mA versdo de software 48.XX.

A posicao real. 4-20 mA corresponde a
parametro 3-06 Minimum Position até
parametro 3-07 Maximum Position.

0 Hz = 0 mA; 100 Hz = 20 mA.

[100] | Frequéncia
de saida

Parametro 3-00 Intervalo de Referéncia [Min.
- Max.] 0% = 0 mA; 100% = 20 mA
Parametro 3-00 Intervalo de Referéncia [-Max.
- Max.] -100% = 0 mA; 0% = 10 mA; +100%
=20 mA.

[101] | Referéncia

[102] | Feedback

Range: Funcao: [103] | Corrente do | O valor é obtido de
0.001 s*| [0.001 - M Motor parémetro 16-37 Corrente Mdx.do Inversor. A
10 s] = 2 , . corrente maxima do Inversor (160% da
Nao é possivel ajustar este -
A . corrente) é igual a 20 mA.
parametro enquanto o motor estiver .
. Exemplo: A corrente normal do inversor (11
em funcionamento.
kW) é 24 A. 160 %=38,4 A. A corrente
normal do motor é 22 A, a leitura é 11,46
Insira a constante de tempo do filtro. Essa mA
constante é um tempo do filtro passa- 20mAX224 _ | oo
-baixa digital de primeira ordem para 38.44 '
eliminar o ruido elétrico no terminal Caso a corrente do motor normal for igual
X30/12. Um valor alto melhora o amorte- a 20 mA, a definicao de saida do
cimento, mas aumenta também o atraso pardmetro 6-52 Terminal 42 Escala Mdxima
através do filtro. de Saida é:
1 100
VLITW" _ 38.42;100 T
Motoryom,
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6-50 Terminal 42 Saida

6-50 Terminal 42 Saida

Option: Funcao: Option: Funcao:
[104] [ Torque rel ao | O ajuste de torque esta relacionado ao [138] | Torque Referéncia de torque relacionada a 160%
limite ajuste no pardmetro 4-16 Limite de Torque 4-20mA do torque.
do Modo Motor. [139] | Ctrl. bus 0-20 [ Um valor de saida dos dados de processo
[105] | Torque O torque esta relacionado a configuracao mA do fieldbus. A saida funciona independen-
associado ao [ de torque do motor. temente de fungdes internas no conversor
nominal de frequéncia.
[106] | Poténcia Obtido do pardmetro 1-20 Poténcia do [140] | Ctrl. bus 4-20 [ Um valor de saida dos dados de processo
Motor [kW]. mA do fieldbus. A saida funciona independen-
[107] | Velocidade Obtida de parametro 3-03 Referéncia temente de fungdes internas no conversor
Mdxima. 20 mA é igual ao valor em de frequéncia.
pardmetro 3-03 Referéncia Mdxima. [141] | Ctrl.do bus Parametro 4-54 Advert. de Refer Baixa define
[108] [ Torque Referéncia de torque relacionada a 160% 0-20 mA t.o | o comportamento da saida analégica em
do torque. caso de timeout do fieldbus.
[109] | Freq Saida 0 Hz = 0 mA, pardmetro 4-19 Freqiiéncia [142] | Ctrl.do bus Pardmetro 4-54 Advert. de Refer Baixa define
Max. Mdx. de Saida = 20 mA. 4-20 mA t.o | o comportamento da saida analégica em
[113] | PID Clamped caso de timeout do fieldbus.
Output [147] | Valor de
[119] | Torque % atuagao
limite principal
[130] | Freq. saida 0 Hz = 4 mA, 100 Hz = 20 mA. 0-20mA
4-20 mA [148] | Valor de
[131] | Referéncia Parametro 3-00 Intervalo de Referéncia [Min- atuacao
4-20 mA -Mé&x.] 0% = 4 mA; 100% = 20 mA principal
Pardametro 3-00 Intervalo de Referéncia [- 4-20mA
-Max.-Méx.] -100% = 4 mA; 0% = 12 mA; [149] | % torque Saida analdgica em torque 0 = 12 mA. O
+100% = 20 mA. limite 4-20 torque do motor aumenta a corrente de
[132] | Feedback mA saida até o limite de torque maximo de 20
4-20mA mA (programado em pardmetro 4-16 Limite
[133] | Corrente O valor é obtido de de Torque do Modo Motor).
motor 4-20 | pardmetro 16-37 Corrente Mdx.do Inversor. A O torque generativo diminui a saida até o
mA corrente maxima do Inversor (160% da limite de torque no modo Gerador
corrente) & igual a 20 mA. (programado em pardmetro 4-17 Limite de
Exemplo: A corrente normal do inversor (11 Torque do Modo Gerador)
kW) é de 24 A. 160% = 38,4 A. A corrente Exemplo: Pardmetro 4-16 Limite de Torque
normal do motor & 22 A, a leitura é 11,46 do Modo Motor =200% e
mA. pardametro 4-17 Limite de Torque do Modo
Gerador =200%. 20 mA = 200% motor e 4
16;)?'134“ samAs i3 gm mA = 200% geracao.
Caso a corrente do motor normal for igual oA 4 . oA ©
a 20 mA, a defini¢do de saida do [ P — é
pardmetro 6-52 Terminal 42 Escala Mdxima 200%¢) 200X/
de Saida é: 8
'VLITW, F ST llustragéo 3.43 Limite de torque
Motor
[134] [ % torq. limite | O ajuste de torque esta relacionado ao
420 mA ajuste no pardmetro 4-16 Limite de Torque [150] | Freq. Max. 0 Hz = 0 mA, pardmetro 4-19 Freqiiéncia
do Modo Motor. Saida 420 | Max. de Saida = 20 mA.
[135] | % torg.nom A definicéo de torque esta relacionada ao mA
4-20 mA ajuste de torque do motor.
[136] | Poténcia 4-20 | Obtido do parametro 1-20 Poténcia do
mA Motor [kW].
[137] | Velocidade Obtida de pardmetro 3-03 Referéncia
4-20 mA Mdxima. 20 mA = valor em
pardmetro 3-03 Referéncia Mdxima.
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6-51 Terminal 42 Escala Minima de Saida 6-55 Terminal 42 Filtro de Saida

Range: Funcao: Option: Funcao:
0 %*| [O- Escala da saida minima (0 mA ou 4 mA) do Os seguintes parametros de leitura da
200 %] sinal analdgico no terminal 42. selecdo em pardmetro 6-50 Terminal 42 Saida
Programe o valor para ser a porcentagem da contém um filtro selecionado quando
faixa completa da variavel selecionada no parametro 6-55 Terminal 42 Filtro de Saida
pardametro 6-50 Terminal 42 Saida. estiver ativo:
6-52 Terminal 42 Escala Méxima de Saida Selecao do 0-20 | 4-20
- mA mA
Range: Funcao:
Corrente do motor (0- [103] [133]
100 [0 - [Graduar a saida maxima do sinal analdgico )
max,
Ofy* 0 i i
% 200 %] | selecionado no terminal 42. Programe o valor Limite de torque (0-Twm) | [104] [134]
maximo da saida do sinal de corrente. Gradue a -
) . . Torque nominal (0-Tnom) | [105] [135]
saida para fornecer uma corrente mais baixa que Poténcia (0-Pnom) [106] [136]
oténcia (0-
20 mA, de fundo de escala; ou 20 mA, em uma o dl - fom
saida abaixo de 100% do valor méximo do sinal. Veloc!dade . B e
Se 20 mA for a corrente de saida desejada, elocidademsx)
correspondente a um valor entre 0 - 100% da Tabela 3.23 Parametros de leitura
saida do fundo de escala, programe o valor
percentu’al no parametro, ou seja, 50% = 20 mA. [0] * | Off Filtro desligado.
Se um nivel de corrente entre 4 e 20 mA for (Desligado)
- , ‘o o
necessario na saida maxima (100%), calcule o 7 lon Ao e
valor porcentual da seguinte maneira:
20 mA/desejada mdxima corrente x 100 % 3_7_7 6-6* Saida Analég|ca 2 MCB 101
ie.10mA: %xlOO = 200%
As saidas analdgicas sdo saidas de corrente: 0/4-20 mA. O
i terminal comum (terminal X30/8) é o mesmo terminal e

potencial elétrico para conexdo do comum analdgico. A
resolucao na saida analégica é de 12 bits.

U — 6-60 Terminal X30/8 Saida

A
i Saida Max
Escala s

Option: Funcao:

llustragéo 3.44 Escala Max. de Saida Selec. a fungdo do terminal X30/8 como

uma saida de corrente analdgica.

Dependendo da selecdo, a saida é 0-20 mA
6-53 Terminal 42 Ctrl Saida Bus ou 4-20 mA. O valor da corrente pode ser
lido no LCP em pardmetro 16-65 Saida
Analdgica 42 [mA].

Range: Funcao:

0 %*| [0 - 100 %] | Mantém o nivel da saida 42 se controlada — - =
[0] Sem Quando nado houver sinal na saida
pelo barramento. 5 .
operagao analdgica.

6-54 Terminal 42 Predef. Timeout Saida [52] | MCO 0-20mA

- [100] | Frequéncia 0 Hz = 0 mA; 100 Hz = 20 mA.
Range: Funcao: de saida
0% [0- Mantém o nivel predefinido da safda 42. [101] [ Referéncia Parametro 3-00 Intervalo de Referéncia [Min.

100 %] Se uma funcao timeout for selecionada em

- Max.] 0% = 0 mA; 100% = 20 mA.
Pardmetro 3-00 Intervalo de Referéncia [-Max.
predefinida para esse nivel se ocorrer um - M&x] -100% = 0 mA; 0% = 10 mA: +100%
timeout de fieldbus. — 20 mA

pardmetro 6-50 Terminal 42 Saida, a saida é

[102] | Feedback
[103] | Corrente do | O valor é obtido de
Motor pardmetro 16-37 Corrente Mdx.do Inversor. A

corrente maxima do Inversor (160% da

corrente) é igual a 20 mA.
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6-60 Terminal X30/8 Saida

6-60 Terminal X30/8 Saida

Option: Funcao: Option: Funcao:
Exemplo: Corrente normal do inversor (11 [134] [ % torq. limite [ O ajuste de torque esta relacionado ao
kW) = 24 A. 160% = 38,4 A. Corrente 4-20 mA ajuste no pardmetro 4-16 Limite de Torque
normal do motor = 22 A, a leitura é 11,46 do Modo Motor.
mA. [135] [ % torg.nom | A definicdo de torque esta relacionada ao
% ~11.46 mA 4-20 mA ajuste de torque do motor.
Caso a corrente do motor normal for igual [136] | Poténcia 4-20 | Obtido do pardmetro 1-20 Poténcia do
a 20 mA, a definicdo de saida do mA Motor [kW].
parémetro 6-62 Terminal X30/8 Escala mdx. [137] | Velocidade Obtida de pardmetro 3-03 Referéncia
& 4-20 mA Mdxima. 20 mA = valor em
1 ¥ 190 38.4x100 _ i pardmetro 3-03 Referéncia Mdxima.
Ivotor,,, 22 [138] | Torque Referéncia de torque relacionada a 160%
[104] | Torque rel ao | O ajuste de torque esta relacionado ao 4-20mA do torque.
limite ajuste no parametro 4-16 Limite de Torque [139] | Ctrl. bus 0-20 | Um valor de saida dos dados de processo
do Modo Motor. mA do fieldbus. A saida funciona independen-
[105] | Torque O torque estd relacionado a configuracao temente de fungdes internas no conversor
associado ao | de torque do motor. de frequéncia.
nominal [140] | Ctrl. bus 4-20 | Um valor de saida dos dados de processo
[106] | Poténcia Obtido do parametro 1-20 Poténcia do mA do fieldbus. A saida funciona independen-
Motor [kW]. temente de fungdes internas no conversor
[107] | Velocidade Obtida de pardmetro 3-03 Referéncia de frequéncia.
Mdxima. 20 mA = valor em [141] | Ctrl.do bus Pardmetro 4-54 Advert. de Refer Baixa define
parametro 3-03 Referéncia Mdxima. 0-20 mA t.o | o comportamento da saida analdgica em
[108] | Torque Referéncia de torque relacionada a 160% caso de timeout do bus.
do torque. [142] [ Ctrl.do bus Parametro 4-54 Advert. de Refer Baixa define
[109] | Freq Saida Em relacdo ao pardmetro 4-19 Freqliéncia 4-20 mA t.o | o comportamento da saida analégica em
Max. Mdx. de Saida. caso de timeout do bus.
[113] [ PID Clamped [149] | % torque Referéncia de torque.
Output limite 4-20 Pardmetro 3-00 Intervalo de Referéncia [Min.-
[119] | Torque % mA -Méx.] 0% = 4 mA; 100% = 20 mA.
limite Pardmetro 3-00 Intervalo de Referéncia [-Max.
[130] | Freq. saida 0 Hz = 4 mA, 100 Hz = 20 mA. - Max.] -100% = 4 mA; 0% = 12 mA; +100%
4-20 mA =20 mA.
[131] | Referéncia Pardmetro 3-00 Intervalo de Referéncia [Min.- [150] [ Freq. Max. Em relacao ao pardmetro 4-19 Freqiéncia
4-20 mA -Méx.] 0% = 4 mA; 100% = 20 mA. Saida 4-20 | Mdx. de Saida.
Pardmetro 3-00 Intervalo de Referéncia [- mA
oo e
+100% = 20 mA. .
[132] | Feedback Range: Funcao:
4-20mA 0 %*| [0- |Gradua a saida minima do sinal analégico
[133] | Corrente O valor é obtido de 200 %] | selecionado no terminal X30/8. Escala o valor
motor 4-20 | pardmetro 16-37 Corrente Mdx.do Inversor. A minimo como uma porcentagem do valor maximo
mA corrente maxima do Inversor (160% da do sinal. Por exemplo, insira o valor 25% se a
corrente) é igual a 20 mA. saida deve ser 0 mA a 25% do valor méaximo da
Exemplo: Corrente normal do inversor (11 saida. O valor nunca pode exceder a configuracao
KW) = 24 A. 160% = 38,4 A. Corrente correspondente em pardmetro 6-62 Terminal X30/8
normal do motor = 22 A a leitura & 11,46 Escala mdx., se o valor for inferior a 100%.
mA. Esse parametro esta ativo quando VLT® General
16 Q’Z’ﬁ“ 29 17mA Purpose I/0 MCB 101 estiver montado no
’ conversor de frequéncia.
Caso a corrente do motor normal for igual
a 20 mA, a definicao de saida do
pardmetro 6-62 Terminal X30/8 Escala mdx.
é:
Iw,r;;:;:::;loo _ 38.42;2< 100 _ 45c 0,
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6-62 Terminal X30/8 Escala max. 6-70 Terminal X45/1 Saida

Range: Funcao: Option: Funcao:
100 [0 - [Gradua a saida maxima do sinal analdgico, [102] | Feedback
%* 200 % | selecionado no terminal X30/8. Programe o valor [103] | Corrente do O valor é obtido de
1 para o valor méximo necessario da saida do sinal motor 0-20 pardmetro 16-37 Corrente Mdx.do Inversor.
de corrente. Gradue a saida para fornecer uma mA A corrente maxima do Inversor (160% da
corrente mais baixa que 20 mA, de fundo de corrente) é igual a 20 mA.
escala, ou 20 mA em uma saida abaixo de 100% Exemplo: Corrente normal do inversor (11
do valor maximo do sinal. Se 20 mA for a corrente kW) = 24 A. 160% = 38,4 A. Corrente
de saida necessaria em um valor entre 0-100% da normal do motor = 22 A a leitura é 11,46
saida em escala total, programe o valor percentual mA.
do parametro, ou seja, 50% = 20 mA. Se um nivel Zogniiﬁu —11.46mA
de corrente entre 4 e 20 mA for necessario na .
saida maxima (100%), calcule o valor porcentual Caso a corrente do motor rl10rma| for igual
. ] a 20 mA, a definicdo de saida do
da seguinte maneira: pardmetro 6-52 Terminal 42 Escala Mdxima
20 mA / desejada mdxima corrente x 100 % de Saida é:
ie. 10mA: 20164)(100 = 160% IVLITM,“OO _ 38.42)2(100 - 7%
Motory,,
[104] [ Torque rel. ao | O ajuste de torque esta relacionado ao
Range: Funcio: limite 0-20 mA | ajuste no pardmetro 4-16 Limite de Torque
z - - do Modo Motor.
0 %*| [0 - 100 %] [ Mantém o nivel da saida X30/8 se controlada
el e [105] [ Torque rel ao | O torque esta relacionado a configuragao
torque de torque do motor.
motor 0-20
Range: Funcao: mA
09%*| [0- Mantém o nivel predefinido da saida X30/8. [106] | Poténcia 0-20 | Obtido do pardmetro 1-20 Poténcia do
100 %] No caso de timeout do fieldbus e se uma mA Motor [kW].
funcao timeout estiver selecionada em [107] | Velocidade Obtida de pardmetro 3-03 Referéncia
pardmetro 6-60 Terminal X30/8 Saida, a saida é 0-20 mA Mdxima. 20 mA = valor em
predefinida para esse nivel. parametro 3-03 Referéncia Mdxima.
[108] [ Ref. de Torque | Referéncia de torque relacionada a 160%
3.7.8 6-7* Saida Analégica 3 MCB 113 0-20 mA do torque.
[109] [ Freq. max. Em relacdo ao pardmetro 4-19 Freqiiéncia
Parametros para configurar a escala e os limites da saida saldal020mAN (Midcidersalia
analdgica 3, terminais X45/1 e X45/2. As saidas analdgicas [130] | Freq. saida 0 Hz =4 mA, 100 Hz = 20 mA.
sdo saidas de corrente: 0/4-20 mA. A resolucéo na saida 4-20 mA
analégica é de 11 bits. [131] [ Referéncia Pardmetro 3-00 Intervalo de Referéncia
4-20 mA [Min.-Max.] 0% = 4 mA; 100% = 20 mA.
Parametro 3-00 Intervalo de Referéncia [-
Option: Funcao: -Méx.-Méx.] -100% = 4 mA; 0% = 12 mA;
Selecionar a fungdo do terminal X45/1 +100% = 20 mA.
como saida de corrente analdgica. [132] | Feedback 4-20
[0] Sem operacao | Quando ndo houver sinal na saida mA
analdgica. [133] [ Corrente O valor é obtido de
[52] |[MCO 305 0-20 motor 4-20 parametro 16-37 Corrente Mdx.do Inversor.
mA mA A corrente maxima do Inversor (160% da
531 | Mco 305 4-20 corrente) é igual a 20 mA.
mA Exemplo: Corrente normal do inversor (11
[100] | Frequéncia de |0 Hz = 0 mA; 100 Hz = 20 mA. kW) = 24 A. 160% = 38,4 A. Corrente
saida 0-20 mA normal do motor = 22 A a leitura é 11,46
[101] | Referéncia Parametro 3-00 Intervalo de Referéncia [Min. mA.
0-20 mA - M4x] 0% = 0 mA; 100% = 20 mA. 10mAx224 - 9. 17 ma
Parametro 3-00 Intervalo de Referéncia [- Caso a corrente do motor normal for igual
-Max. - Méx] -100% = 0 mA; 0% = 10 mA; a 20 mA, a definicio de saida do
+100% = 20 mA.
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6-70 Terminal X45/1 Saida

6-72 Terminal X45/1 Escala Max. de Saida

Option: Funcao: Range: Funcao:
parametro 6-52 Terminal 42 Escala Mdxima 100%* | [0,00 - Gradue a saida maxima do sinal analégico
de Saida é: 200,00%)] | selecionado no terminal X45/1. Programe o
yir,,, X100 38 4x100 valor maximo da saida do sinal de corrente.
e = e =175 % )
Motorom Gradue a saida para fornecer uma corrente
[134] [ Torque % lim. | O ajuste de torque esta relacionado ao menor que 20 mA em escala total ou 20 mA
4-20 mA ajuste no pardmetro 4-16 Limite de Torque em uma saida abaixo de 100% do valor
do Modo Motor. maximo do sinal. Se 20 mA for a corrente de
[135] | Torque % nom | A definicao de torque esté relacionada ao saida necessaria em um valor entre 0-100%
4-20 mA ajuste de torque do motor. da saida em escala total, programe o valor
[136] [ Poténcia 4-20 | Obtido do pardmetro 1-20 Poténcia do percentual do parametro, por exemplo, 50%
mA Motor [kW]. = 20 mA. Se uma corrente entre 4 e 20 mA
[137] | Velocidade Obtida de parametro 3-03 Referéncia for necessaria na saida maxima (100%),
4-20 mA Mdxima. 20 mA = valor em calcule o valor porcentual da seguinte
pardmetro 3-03 Referéncia Mdxima. maneira (exemplo em que a saida maxima
[138] [ Torque 4-20 Referéncia de torque relacionada a 160% necessaria € 10 mA):
mA do torque. Iivrervaso [MA] x100%
[139] [ Ctrl. bus 0-20 | Um valor de saida dos dados de processo I”‘;S(’)Rgf’f;;m]
mA do fieldbus. A saida funciona independen- ST ioma *100% = 160%
temente de fungdes internas no conversor Corrente o
de frequéncia. [MA] A E
[140] | Ctrl. bus 4-20 | Um valor de saida dos dados de processo =
mA do fieldbus. A saida funciona independen- 20 -+ 8
temente de fung¢bes internas no conversor
de frequéncia.
[141] | Ctrl. bus 0-20 | Paradmetro 4-54 Advert. de Refer Baixa
mA, timeout define o comportamento da saida
analégica em caso de timeout do fieldbus.
[142] | Ctrl. bus 4-20 | Pardmetro 4-54 Advert. de Refer Baixa 0/4 | x x
mA, timeout define o comportamento da saida T T T -
analdgica em caso de timeout do fieldbus. 0% Es’cala de Eslcala de 100% Sinall d.e saida
saida saida analdgico
[150] [ Freg. max. Em relacdo ao pardmetro 4-19 Freqiiéncia analdgica analdgica ex:. Velocidade
saida 4-20 mA | Mdx. de Saida. 236”_(? L glga_n [RPM]

6-71 Terminal X45/1 Escala Min. de Saida

llustragao 3.45 Escala maxima de saida

Range: Funcao:
0,00%* | [0,00 - Gradue a saida minima do sinal analdgico " ”
200,00%] selecionado no terminal X45/1 como
porcentagem do valor maximo do sinal. Por Range: Funcéo:
exemplo, se 0 mA (ou 0 Hz) for necessario 0,00%* [ [0,00 - 100,00%)] | Mantém o nivel da saida analdgica 3
a 25% do valor méximo de saida, programe (terminal X45/1) se controlada pelo
25%. Valor de escalonamento de até 100% bus.
nunca pode ser maior que a configuragao " . ”
correspondente em pardmetro 6-72 Terminal
X45/1 Mdx. Escala. Range: Funcao:
0,00%* | [0,00 - Mantém o nivel predefinido da saida
100,00%] analdgica 3 (terminal X45/1).
No caso de timeout do fieldbus e se uma
funcdo timeout estiver selecionada em
pardmetro 6-70 Terminal X45/1 Saida, a
saida é predefinida para esse nivel.
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3.7.9 6-8* Saida Analégica 4 MCB 113

Parametros para configurar a escala e os limites da saida
analdgica 4, terminais X45/3 e X45/4. As saidas analdgicas
sdo saidas de corrente: 0/4 a 20 mA. A resolucdo na saida
analdgica é de 11 bits.

6-80 Terminal X45/3 Saida

Option: Funcao:
Selecione a fungdo do terminal X45/3 como
uma saida de corrente analdgica.
[0] * [ Sem As mesmas sele¢oes disponiveis em
operagao pardmetro 6-70 Terminal X45/1 Saida.
6-81 Terminal X45/3 Escala Min. de Saida
Option: Funcéo:
[0,00%] * [ 0,00 - Gradua a saida minima do sinal analégico
200,00% selecionado no terminal X45/3. Gradua o

valor minimo como porcentagem do valor
méximo do sinal, por exemplo, 0 mA (ou 0
Hz) é necessario a 25% do valor de saida
maximo e 25% é programado. O valor
nunca pode exceder a programacao
correspondente em

pardmetro 6-82 Terminal X45/3 Mdx Escala
se o valor for inferior a 100%.

Esse parametro esta ativo quando VLT®
Extended Relay Card MCB 113 estiver
montado no conversor de frequéncia.

6-82 Terminal X45/3 Escala Max. de Saida

Option: Funcao:
[0,00%] | 0,00 -
* 200,00%

Gradua a saida maxima do sinal analégico,
selecionado no terminal X45/3. Programe o
valor para o valor maximo necessario da
saida do sinal de corrente. Gradue a saida
para fornecer uma corrente mais baixa que
20 mA, de fundo de escala, ou 20 mA em
uma saida abaixo de 100% do valor maximo
do sinal. Se 20 mA for a corrente de saida
necessdria em um valor entre 0-100% da
saida em escala total, programe o valor
percentual do parametro, por exemplo, 50%
= 20 mA. Se uma corrente entre 4 e 20 mA
for necessaria na saida maxima (100%),
calcule o valor porcentual da seguinte
maneira (exemplo em que a saida maxima
necessaria € 10 mA):

Livrervaso [mA] x100%
Ipgsiep max. [MA

20 - 4mA
-leﬂo% = 160 %

6-83 Terminal X45/3 Controle de Saida do Bus

Option: Funcao:
[0,00%] *| 0,00 - 100,00% | Mantém o nivel da Saida 4 (X45/3), se
controlada pelo barramento.

6-84 Terminal X45/3 Predef. do Timeout de Saida

Option: Funcao:
[0,00%] * | 0,00 - Mantém o nivel atual da saida 4 (X45/3).
100,00% No caso de timeout do fieldbus e se

uma funcdo timeout estiver selecionada
em pardmetro 6-80 Terminal X45/3 Saida,

a saida é predefinida para esse nivel.
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3.8 Parametros 7-** Controladores

381 7-0° Ctl. do PID de Velocidade

Option: Funcao:
A VISO. [1] | Encoder de 24V
3 Se forem utilizados encoders separados (somente FC 21 | MCB 102
302), ajuste os parametros relacionados a rampa de 31 | mMcB 103
acordo com a relacdo de engrenagem entre os dois 141 | MCO-Encoder 1
encoders. [5] | MCO-Encoder 2

[6] | Entrada analdgica 53

7-00 Fonte do Feedb. do PID de Veloc. [71 | Entrada analégica 54

Option: Funcao: [8] [Entrad d freqiiénc 29

’AI"EJ.Z [9] |Entrad d freqiiénc 33

a~ A q . [11] | MCB 15X
Nao é pOSSIVE' ajustar este
parémetro enquanto o0 motor .
estiver em funcionamento. 3.8.2 Droop do PID de Velocidade

Selecionar o encoder para feedback Este recurso implementa torque sharing preciso entre
o el fedads, varios motores em um eixo mecanico comum.

O droop do PID de Velocidade é util para aplicacdes
maritimas e mineracdo, onde redundancia e maior
montado na propria aplicacao) do dinamica sdo necessarias. O droop do PID de Velocidade
ik dlo cnaslEr memEsl [ permite reduzir a inércia utilizando varios motores

aisier st Em pequenos em vez de um motor grande.

llustragcéo 3.46 mostra o conceito do recurso:

O feedback pode originar-se em um
encoder diferente (normalmente

parametro 1-02 Fonte Feedbck.Flux
Motor.

[0] | Feedb. Motor p.1-02
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llustracdo 3.46 Droop do PID de Velocidade
O valor em pardmetro 7-01 Speed PID Droop garante que a Ativando o droop do PID
carga seja compartilhada igualmente entre os motores. Se Para ativar o droop do PID de velocidade:
o torque do motor for 100% de torque nominal do motor, . Funcione o conversor de frequéncia em um dos
o conversor de frequéncia reduz a sua saida para esse seguintes modos:

motor em 100% do valor em pardmetro 7-01 Speed PID
Droop. Se o torque do motor for 50% do torque nominal
do motor, o conversor de frequéncia reduz a sua saida
para esse motor em 50% do valor em

. Fluxo de malha fechada
(parametro 1-01 Principio de Controle do
Motor, [3] Fluxo com feedback do motor).

pardmetro 7-01 Speed PID Droop. Isso assegura que 0s e Fluxo sensorless

motores compartilham a carga de maneira uniforme. (parametro 1-01 Principio de Controle do
O efeito colateral de usar droop do PID de velocidade é Motor, [2] Fluxo sensorless).

que a velocidade do eixo real ndo corresponde a referéncia . Funcione o conversor de frequéncia no modo
com exatiddo. O droop do PID de Velocidade ndo é velocidade (pardmetro 1-00 Modo Configuracdo,
eficiente em aplicagdes de baixa velocidade porque a faixa opcional [0] Malha aberta de velocidade ou [1]
de ajuste pode ser insuficiente. Malha fechada de velocidade).

. Assegure que pardmetro 1-62 Compensacdo de

Use compensacao de velocidade se o aplicativo exigir os Escorregamento contém o valor padrio (0%).

seguintes recursos:
. Velocidade precisa (a velocidade do eixo real
corresponde a velocidade de referéncia).

. Assegure que todos os conversores de frequéncia
no sistema torque sharing usam a mesma
referéncia de velocidade e sinal de partida e

. Ajuste de velocidade preciso até 0 RPM. parada.
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. Assegure que todos os conversores de frequéncia
no sistema torque sharing usam a mesma
programacao do parametro.

. Ajustar o valor em pardmetro 7-01 Speed PID
Droop.

AVISO!

Nao use controle de sobretensdo ao usar a funcao droop
do PID (selecione [0] Desativado em
pardametro 2-17 Controle de Sobretensdo).

AVISO!

Se a referéncia de velocidade for menor que o valor em
pardmetro 7-01 Speed PID Droop, o conversor de
frequéncia executa o fator de droop do PID igual a
referéncia de velocidade.

Exemplo de motor PM

Em um setup com a seguinte configuracao:
. Velocidade de referéncia = 1500 RPM.

. Pardmetro 7-01 Speed PID Droop = 50 RPM.

O conversor de frequéncia fornece a seguinte saida:

Carga do motor Saida

0% 1500 rpm
100% 1450 RPM
100% carga regenerativa 1550 RPM

Tabela 3.24 Saida com droop do PID de velocidade

E por isso que droop as vezes é referido como
compensagao de escorregamento negativa (o conversor de
frequéncia reduz a saida em vez de aumenta-la).

3.8.3 Compensacao de velocidade

A funcéo ajuste de velocidade é um complemento ao
droop do PID de velocidade. O ajuste de velocidade
fornece torque sharing com desaceleragao precisa até 0
RPM. A funcao requer fiagdo de sinais analdgicos.

Na compensacédo de velocidade, o conversor de frequéncia
mestre funciona em PID de velocidade normal sem droop.
Os conversores de frequéncia escravos usam o droop do
PID de velocidade, mas em vez de reagirem sua prépria
carga, eles comparam sua prdpria carga com a carga de
outros conversores de frequéncia no sistema e usam os
dados como entrada para o droop do PID.

Um setup com fonte Unica, em que o conversor de
frequéncia mestre envia informacdes sobre torque para
todos os escravos, é limitado pelo nimero de saidas
analdgicas disponiveis do conversor de frequéncia mestre.
E possivel usar um principio em cascata, que supera essa
limitagdo mas torna o controle menos rapido e menos
preciso.

O conversor de frequéncia mestre funciona no modo
velocidade. Os conversores de frequéncia escravos operam
em modo velocidade com a compensacdo de velocidade. A
fungdo compensacao usa os dados de torque de todos os
conversores de frequéncia do sistema.
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llustragdo 3.47 Compensacao de velocidade

llustragc@o 3.47 mostra um setup de fonte Unica em que o 7-02 Ganho Proporcional do PID de Velocidad

mestre envia o sinal de torque para todos os escravos. O

) ) o . o o Range: Funcao:
numero de saidas analégicas disponiveis no mestre limita - - -
L , , Size [0 - [Insira o ganho proporcional do controlador de
esse setup. Para superar a limitagdo do numero de saidas . ) )
related* 1] velocidade. O ganho proporcional amplifica o

analdgicas, usar um principio em cascata. O principio de
cascata torna o controle mais devagar e menos preciso em
comparagdo com o setup utilizando saidas analdgicas.

erro (ou seja, o desvio entre o sinal de
feedback e o setpoint). Esse parametro é
utilizado com pardmetro 1-00 Modo

7-01 Speed PID Droop Configuragéo o controle [0] malha aberta de

A funcio droop permite ao conversor de frequéncia reduzir a velocidade e [1] Malha fechada de velocidade.
velocidade do motor proporcional  carga. O valor droop é O controle rapido ¢é obtido em amplificacao
diretamente proporcional ao valor da carga. Use a fungao droop alta. Aumentar a amplificagéo torna o
quando varios motores estiverem mecanicamente conectados e a processo menos estavel.
carga nos motores podem ser diferentes. Use este parametro para valores com 3
Assegure que pardmetro 1-62 Compensacdo de Escorregamento decimais. Para valores com 4 decimais, use
tenha uma configuracdo padréo. pardmetro 3-83 ParadRdpid Rel.S-ramp na
Range: Funcio: Decel. Partida.
0 RPM* [0 - 200 RPM] Insira o valor de droop

em 100% de carga.
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7-03 Tempo de Integracdo do PID de velocid. 7-06 Tempo d FiltrPassabaixa d PID d veloc

Range: Funcao: Range: Funcao:
Size [1.0 - |Insira o tempo integrado do controlador de Size [0.1 M
related* | 20000 velocidade, que determina o tempo que o related* |- 100

Uma filtragem rigorosa pode ser
prejudicial ao desempenho dinamico.
Esse parametro é usado com o controle
parametro 1-00 Modo Configuracgdo [1]
Malha fechada de velocidade e [2]
Controle de torque.

Ajuste o tempo do filtro em fluxo
sensorless para 3-5 ms.

ms] controle do PID interno leva para corrigir o ms]
erro. Quanto maior o erro, mais rapido é o
aumento do ganho. O tempo integrado

provoca um atraso no sinal e, consequen-
temente, um efeito de amortecimento e
pode ser usado para eliminar erros de
velocidade em estado estavel. Obtém-se um
controle rapido por meio de um tempo

integrado curto, muito embora, se este

. Programe uma constante de tempo para o filtro
tempo for curto demais, o processo pode

. . passa-baixa do controle da velocidade. O filtro
tornar-se instavel. Um tempo integrado

: - . passa-baixa melhora o desempenho em estado
excessivamente longo desabilita a agao de

) . . . estavel e amortece as oscilagoes do sinal de
integracao, redundando em desvios maiores

A s . . feedback. Isso é uma vantagem se houver
em relagao a referéncia requerida, uma vez

.. muito ruido no sistema, ver llustragédo 3.48. Por
que o regulador do processo levara mais

- . ) exemplo, se for programada uma constante de
tempo para corrigir erros. Esse parametro é

tempo (1) de 100 ms, a frequéncia de
utilizado com o controle [0] Malha aberta de Po (1) g
velocidade e [1] Malha fechada de

velocidade, programados em

desativacdo do filtro passa-baixa é 1/0,1 = 10
RAD/s, correspondendo a (10/2 x m) = 1,6 Hz. O

. 5 regulador do PID somente regula um sinal de
pardmetro 1-00 Modo Configuragao.

feedback que varia menos de 1,6 Hz, em

) s frequéncia. S iacao da frequéncia do sinal
7-04 Tempo de Diferencia¢do do PID d veloc FERMHEISEL S el Rl B LEREnd) el

de feedback for superior a 1,6 Hz, o regulador

Range: Funcao: do PID néo responde.
Size [0 - Insira o tempo de diferenciagao do Configuracbes praticas do
related* 200 ms] | controlador de velocidade. O diferenciador pardmetro 7-06 Tempo d FiltrPassabaixa d PID d
ndo responde a um erro constante. Ele veloc, efetuadas a partir do nimero de pulsos
fornece um ganho proporcional a taxa de por revolucio do encoder:
variacéo do feedback de velocidade.
Quanto mais rapido o erro mudar, maior é Encoder PPR | Parametro 7-06 Tempo d
o ganho do diferenciador. O ganho é FiltrPassabaixa d PID d veloc
proporcional a velocidade de variaciao dos 512 10 ms
erros. A configuracdo deste parametro em 1024 5 ms
zero, desativa o diferenciador. Esse 2048 2 ms
parametro é utilizado com o 4096 1 ms
parametro 1-00 Modo Configuragdo controle
[1] Malha fechada de velocidade. Tabela 3.25 Periodo do Filtro Passa Baixa do
PID de Velocidade
Range: Funcao:

5¥ | [1-201(Programe um limite para o ganho fornecido pelo
diferenciador. Considere limitar o ganho em
frequéncias mais altas. Por exemplo, programar
um link D puro em frequéncias baixas e um link D
constante em frequéncias mais altas. Esse
parametro é utilizado com o pardmetro 1-00 Modo
Configuragdo controle [1] Malha fechada de
velocidade.
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Feedback = — 9.
X =
o [se}
< -— —_ — — —_— —_— —_— —_— —_— —_— —_ — — <
N [=a)
R 0000 -
Sinal de feedback interrompido - -
SO !
OOO 0 n1 n2 |
(@Y T |
o O OO I
Motor I | |
|
]
Par 7-07=1.00 Par 7-07=n1/n2

llustracao 3.49 Relacdo de Engrenagem do Feedback do PID
de Velocidade

‘ 7-08 Fator Feed Forward PID Veloc
06

t(Seg.) ~
Range: Funcao:

0 %* [ [0 - 500 %] [ O sinal de referéncia efetua bypass do
Filtro de passa baixa controlador de velocidade de acordo com o
valor especificado. Este recurso aumenta o

f.= 10 Hz desempenho dinamico do loop de controle
=

da velocidade.

Feedback 7-09 Speed PID Error Correction w/ Ramp

Range: Funcéo:
Sinal de feedback filtrado Size [10 - O erro de velocidade entre a
related* 100000 velocidade de rampa e a velocidade
RPM] real é mantido com relacdo a

programacéo deste parametro. Se o
—~_ — " erro de velocidade exceder essa
entrada de parametro, o erro de
velocidade é corrigido via rampa de
maneira controlada.

Motor =4
Speed S
o
@
R
Il
0.6 t(Seg.)
llustracao 3.48 Sinal
G inal de Feedback Torque —»> Time
Limit
Motor
Speed
7-07 Veloc.PID Fdbck Rel.Engrenag | P :
Range: Funcio: T
7-09
1*| [0.0001 - 32.0000 ]| O conversor de frequéncia multiplica o R l
feedback de velocidade por essa eV
- Torque —
relacdo. Limit Time
—Ramp - Motor Speed

llustragao 3.50 Erro de Velocidade entre Rampa e Velocidade
Real
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3.8.4 7-1* Controle do PI de Torque

Parametros para configurar o controle do PI de Torque.

7-10 Torque Pl Feedback Source

Selecione a fonte do feedback do controlador de torque.
Option: Funcao:

[0] * [ Controller Off

Selecione para operar em malha aberta.

[11 [Analog Input 53 | Selecione usar feedback de torque da
entrada analdgica.

[2] [Analog Input 54 | Selecione usar feedback de torque da
entrada analdgica.

[3] |Estimed Torque | Selecione para usar o feedback de torque

estimado pelo conversor de frequéncia.

7-12 Ganho Proporcional do Pl de Torque

Range: Funcao:
100 %* | [O - Insira o valor do ganho proporcional do
500 %] controlador de torque. A selecao de um

valor alto faz com que o controlador reaja
mais rapido. Uma configuragao excessi-
vamente alta causa instabilidade no
controlador.

7-13 Tempo de Integracdao do Pl de Torque
Range: Funcao:

0.020 s*

[0.002 - 2 s] [ Insira o tempo de integracdo do
controlador de torque. A selecao de um
valor baixo faz com que o controlador
reaja mais rapido. Uma configuragéao
muito baixa resulta em instabilidade do
controlador.

7-16 Torque Pl Lowpass Filter Time

Insira a constante de tempo do filtro passa-baixa de controle de
torque.

Range: Funcao:

5 ms* | [0.1 - 100 ms] |

7-18 Torque Pl Feed Forward Factor

Insira o valor do fator de feed forward de torque. O sinal de
referéncia efetua bypass do controlador de velocidade com esse
valor.

Range: Funcao:

0 %* | [0 - 100 %] |

7-19 Current Controller Rise Time

Range: Funcao:

Size related* | [15 -
100 %]

Insira o valor para o tempo de
subida do controlador de corrente
como uma porcentagem do periodo
de controle.

3.8.5 7-2* Feedback do Ctrl. Feedb

Selecione a fonte do feedback para o controle do PID de
processo e como esse feedback devera ser tratado.

7-20 Fonte de Feedback 1 PID de Processo

Option: Funcéo:

O sinal de feedback efetivo é
composto pela soma de até dois
sinais de entrada diferentes.

Selecione qual entrada do conversor
de frequéncia deve ser tratada como
fonte do primeiro desses sinais. O
segundo sinal de entrada é definido
no pardmetro 7-22 Fonte de Feedback 2
PID de Processo.

[0] * | Sem funcdo

[1] | Entrada analdgica
53

[2] | Entrada analdgica
54

[3] |Entrada de freq. 29
[4] | Entrada de freq. 33
[7]1 | Entr. Anal. X30/11
[8] [Entr. Anal. X30/12
[15] | EntradAnal6gX48/2

7-22 Fonte de Feedback 2 PID de Processo

Option: Funcao:

O sinal de feedback efetivo é
composto pela soma de até dois
sinais de entrada diferentes. Selecione
qual entrada do conversor de
frequéncia deve ser tratada como
fonte do segundo desses sinais. O
primeiro sinal de entrada é definido
no parametro 7-20 Fonte de Feedback 1
PID de Processo.

[0] * | Sem fungao

[1] | Entrada analdgica
53

[2] | Entrada analdgica
54

[3] |Entrada de freq. 29
[4] | Entrada de freq. 33
[71 | Entr. Anal. X30/11
[8] | Entr. Anal. X30/12
[15] | EntradAnal6gX48/2
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3.8.6 7-3* Ctrl. PID de Processo

7-30 Cntrl Norml/Invers do PID d Proc.

Option: Funcao:

Os controles normal e de inversao sao
implementados introduzindo-se a diferenca entre o
sinal de referéncia e o sinal de feedback.

[0] * | Normal | Programa o controle de processo para aumentar a
frequéncia de saida.

[1]1 |Inverso | Programa o controle de processo para diminuir a
frequéncia de saida.

7-31 Anti Windup PID de Proc

Option: Funcao:

[0] [Off (Desligado) | Continue a regulagéo de um erro inclusive
quando a frequéncia de saida nao puder

7-35 Tempo de Difer. do PID de veloc

Range: Funcao:

0s*[ [0-10s]|Insira o tempo do diferencial do PID. O diferen-
ciador nao responde a um erro que for
constante, porém, gera um ganho somente
quando houver uma variagao no erro. Quanto
menor o tempo do diferencial do PID tanto
maior é o ganho do diferenciador.

7-36 Dif.do PID de Proc.- Lim. de Ganho

Range: Funcao:

5% [ [1-501]]Insira um limite para o ganho diferencial. Se ndo
houver limite, o ganho diferencial aumenta
quando houver mudangas rapidas. Para obter
ganho diferencial puro para mudancas lentas e
ganho diferencial constante em que ocorrerem
mudancas rapidas, limite o ganho do diferen-

Range: Funcao:

0 RPM*| [0 - Insira a velocidade do motor a ser atingida
6000 como um sinal inicial, para o comego do
RPM] controle do PID. Quando a energia é ligada,

o conversor de frequéncia comeca a acelerar
e, em seguida, funciona sob o controle da
malha aberta de velocidade. Quando a
velocidade inicial do PID do processo for
alcancada, o conversor de frequéncia muda
para o controle do PID de processo.

7-33 Ganho Proporc. do PID de Processo

ser aumentada ou diminuida. ciador.
[1] * | On (Ligado) Encerrar a regulagao de um erro quando a
A . < . 7-38 Fator do Feed Forward PID de Proc.
frequéncia de saida ndo puder mais ser
ajustada. Range: Funcéo:
0%*| [O- Insira o fator de feed forward do PID. O fator
7-32 Velocidade Inicial do PID do Processo 200 %] envia uma fracdo constante do sinal de

referéncia em bypass do controle do PID, de
modo que o controle do PID afeta somente a
fracdo restante do sinal de controle. Qualquer
alteracao nesse parametro afeta a velocidade do
motor. Quando o fator de feed forward é
ativado, ele gera menos overshoot e dinamica
alta ao alterar o setpoint. Pardmetro 7-38 Fator
do Feed Forward PID de Proc. esta ativo quando
parametro 1-00 Modo Configuragdo estiver
programado para [3] Processo.

7-39 Larg Banda Na Refer.

Range: Funcao: Range: Funcao:

Size related* | [0 - 10 ]| Insira o ganho proporcional do PID. O S| LE- Insira a largura de banda de referéncia ligada.
ganho proporcional multiplica o erro 200 %] Quando o erro de controle do PID (a diferenca
entre o setpoint e o sinal de feedback. entre a referéncia e o feedback) for menor que

o valor desse parametro, o bit de status na
et el
Range: Funcéo:
10000 s*| [0.01 - Insira o tempo integrado do PID. O
10000 s] integrador proporciona um ganho
crescente se houver um erro constante
entre o setpoint e o sinal de feedback. O
tempo integrado é aquele requerido
pelo integrador para alcangar o mesmo
ganho que o ganho proporcional.
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3.8.7 7-4* Ctrl do PID de Processo
Avancado

Esse grupo do parametro é usado somente se
pardmetro 1-00 Modo Configuragdo estiver programado
para [7] CL de velocidade do PID estendido ou [8] OL de
velocidade do PID estendido.

7-40 Process PID I-part Reset

Option: Funcao:
[0] * | Nao
[1]1 | Sim | Selecione [1] Sim para reinicializar a parte | do

Controlador de Processo do PID. A selecao reverte
automaticamente para [0] Ndo. A reinicializagdo da
peca | permite iniciar de um ponto bem definido apds
trocar alguma parte do processo, por exemplo, trocar
um rolo téxtil.

7-41 Process PID Saida Neg. Clamp

Range: Funcéo:
-100 %* | [-100 - par. Insira um limite negativo para a
7-42 %] saida do Controlador de Processo

do PID.

7-42 Process PID Saida Pos. Clamp

Range: Funcéo:
100 %* | [par. 7-41 - Insira um limite positivo para a
100 %] saida do Controlador de Processo

do PID.

7-43 Ganho Esc Min. do PID de Proc Ref.

Range: Funcao:
100 %*| [O - Insira uma porcentagem de escala a ser
100 %] | aplicada na saida do PID de processo ao

funcionar na referéncia minima. A
porcentagem de escala é ajustada linearmente
entre a escala na referéncia minima
(pardmetro 7-43 Ganho Esc Min. do PID de Proc
Ref) e a escala na referéncia maxima
(pardmetro 7-44 Process PID Gain Scale at Max.
Ref.).

7-44 Process PID Gain Scale at Max. Ref.

Range: Funcao:
100 %* | [O - Insira a porcentagem de escala a ser aplicada
100 %] | na saida do PID de processo ao funcionar na

referéncia maxima. A porcentagem de escala é
ajustada linearmente entre a escala na
referéncia minima (pardmetro 7-43 Ganho Esc
Min. do PID de Proc Ref) e a escala na
referéncia maxima (pardmetro 7-44 Process PID
Gain Scale at Max. Ref.).

7-45 Process PID Feed Fwd Resource

Option: Funcao:

[0] * | Sem fungao Selecione qual entrada do conversor de
frequéncia devera ser usada como fator
de feed forward. O fator é adicionado na
saida do controlador PID. Isso aumenta o

desempenho dinamico.

[11 | Entrada
analdgica 53
[2] |Entrada
analdgica 54
[71 |Entrad d
freqtiénc 29
[8] |Entrad d
freqliénc 33
[11] | Refernc do Bus
Local

[20] | Potenc. digital
[21] | Entr. Anal.
X30/11

[22] | Entr. Anal.
X30/12

[29] | EntradA-
nalégX48/2
[32] | Bus PCD

Seleciona uma referéncia de fieldbus
configurada por pardmetro 8-02 Origem
da Control Word. Altere

pardmetro 8-42 Configuragdo de gravagdo
do PCD do bus usado para tornar o feed
forward disponivel em

pardmetro 7-48 PCD Feed Forward. Use o
indice 1 para feed forward [748] (e o
indice 2 para referéncia [1682]).

[36] | MCO

7-46 Proc.PID FeedFwd Normal/Invers. Ctrl.

Option: Funcao:

[0] * [ Normal | Selecione [0] Normal para programar o fator de
feed forward para que o recurso de feed forward
seja tratado como valor positivo.

[1]1 | Inverso | Selecione [1] Inversdo para tratar o recurso de feed
forward como valor negativo.

7-48 PCD Feed Forward

Range: Funcao:
0

*

[0 - 65535 ] | Esse parametro contém o valor de
pardmetro 7-45 Process PID Feed Fwd Resource
[32] Bus PCD.

7-49 Proc.PID Saida Normal/Invers. Ctrl.

Option: Funcao:

[0] * | Normal | Selecione [0] Normal para utilizar a saida resultante
do Controlador de Processo do PID no estado em
que estiver.
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7-49 Proc.PID Saida Normal/Invers. Ctrl.

7-56 PID de processo Ref. Tempo Filtro

operagao é executada apos o fator de feed forward
ser aplicado.

3.8.8 7-5* Ext. do PID de Processo
Estendido

Esse grupo do parametro é usado somente se
parametro 1-00 Modo Configuragdo estiver programado
para [7] CL de velocidade do PID estendido ou [8] OL de
velocidade do PID estendido.

7-50 PID de processo Extended PID

Option: Funcao:

[0] | Desativado | Desabilita as pecas estendidas do Controlador
de Processo do PID.

[1] * | Ativado Habilita as pecas estendidas do controlador

PID.

7-51 Process PID Feed Fwd Gain

Range: Funcéo:
1] [0-
100] [ baseado em um sinal bem conhecido disponivel. O

O feed forward é usado para obter o nivel desejado,

controlador PID controla somente a parte menor do
controle, necessério devido a caracteres
desconhecidos. O fator de feed forward padrao em
pardmetro 7-38 Fator do Feed Forward PID de Proc.
esta sempre relacionado a referéncia, enquanto que
parametro 7-51 Process PID Feed Fwd Gain tem mais
opgoes. Em aplicacées de bobinador, o fator de feed
forward é tipicamente a velocidade de linha do
sistema.

7-52 Process PID Feed Fwd Ramp up

Range: Funcao:
0.01 s*

[0.01 - 10 s] | Controla a dinamica do sinal de feed
forward na aceleracao.

7-53 Process PID Feed Fwd Ramp down

Range: Funcao:
0.01 s*

[0.01 - 10 s] | Controla a dinamica do sinal de feed
forward na desaceleragao.

Option: Funcao: Range: Funcao:
[11 | Inverso | Selecione [1] Inversdo para inverter a saida 0.001 s*| [0.001 - 1 |Programe uma constante de tempo do
resultante do Controlador de Processo do PID. Esta s] filtro passa-baixa de primeira ordem da

referéncia. O filtro passa-baixa melhora o
desempenho em estado estavel e
amortece as oscilagoes do sinal de
feedback/ referéncia. Entretanto, uma
filtragem rigorosa pode ser prejudicial ao
desempenho dinamico.

7-57 PID de processo Fb. Tempo Filtro

Range: Funcao:
0.001 s*| [0.001 - 1 |Programe uma constante de tempo do
s] filtro passa-baixa de primeira ordem do

feedback. O filtro passa-baixa melhora o
desempenho em estado estavel e
amortece as oscilagoes do sinal de
feedback/ referéncia. Entretanto, uma
filtragem rigorosa pode ser prejudicial ao
desempenho dinamico.

3.8.9 7-9* Ctrl. do Pl de posicao.

Parametros para configurar o controlador de posicéo.

Option: Funcao:
AVISO!
Esse parametro esta disponivel
somente com versdo de software 48.XX.

Selecione a fonte do feedback do controlador
Pl de posicéo.

[0] * | Feedback Use a fonte do feedback selecionada como
de motor

P1-02

feedback de motor em pardmetro 1-02 Fonte
Feedbck.Flux Motor. No principio de controle
do fluxo sensorless, a posicao estimada do
controle do motor é utilizada.

[11 | Encoder de [Um encoder de 24 V conectado aos terminais
24V 32, 33.

AVISO!

Programa pardmetro 5-14 Terminal 32,
Entrada Digital e

pardametro 5-15 Terminal 33 Entrada
Digital para [0] Sem operagdo.

[2]1 | MCB 102 Encoder conectado a uma opgao de encoder
(slot de opgéo B). Configure o encoder no

grupo do parametro 17-1% Inc. Enc. Interface.

[3] | MCB 103 Resolver conectado ao opcional de resolver

(slot de opcional B). Configure o resolver no

grupo do pardmetro 17-5% Interface do resolver.

MG33MM28

Danfoss A/S © 08/2016 Todos os direitos reservados. 137




Dt

Descricoes de Parametros

VLT® AutomationDrive FC 301/302

7-92 Position Pl Proportional Gain

7-97 Position Pl Maximum Speed Above Master

Esse parametro esta disponivel
somente com versao de software
48.XX.

Insira o valor do ganho proporcional
para o controlador Pl da posigao.
Aumentar o valor do ganho torna o
controle mais dinamico mas menos
estavel. 0=Desligado.

7-93 Position Pl Integral Time

Range: Funcao:
20000.0 (1.0 - M
ms* 20000.0 ms]

Esse parametro esta disponivel
somente com versao de
software 48.XX.

Insira o tempo integrado do

controlador Pl de posi¢ao. Diminuir o
valor torna o controle mais dinamico
mas menos estavel. 20000=Desligado.

7-94 Position Pl Feedback Scale Numerator

Range: Funcao:

1+ [-2000000000 ’il’lﬂ'ﬂ

- 20000000001 | ggge parametro esta disponivel
somente com versao de software
48.XX.

Esse parametro é o numerador na equagao
que define a relagao de engrenagem entre o
motor e o dispositivo de feedback quando o
dispositivo de feedback nao estiver montado
no eixo do motor.

Par. 7-94

Encoder rotagdes = Par. 7-95

x Motor rotagoes

7-95 Position Pl Feebback Scale Denominator

Range: Funcao:
1] [-2000000000 - AVISO!
2000000000 ]

Esse parametro esta disponivel
somente com versao de software
48.XX.

Consulte pardmetro 7-94 Position Pl
Feedback Scale Numerator.

Range: Funcao: Range: Funcao:
0.0150% [ [0.0000 - M 100 RPM*[ [0 - 1500 m
1.0000 ] RPM]

Esse parametro esta disponivel
somente com versao de software
48.XX.

Insira o valor pelo qual a velocidade do
escravo é permitida exceder a
velocidade real do mestre. Valido
somente no modo de sincronizagao.

7-98 Position Pl Feed Forward Factor

Range: Funcao:
R IR AV SO
110 %]

Esse parametro esta disponivel
somente com versao de software
48.XX.

Insira a quantidade pela qual a referéncia de
velocidade calculada pelo do gerador de
perfil é permitida para fazer bypass do
controlador Pl de posicao.

7-99 Position Pl Minimum Ramp Time

Range: Funcao:
001 s*[ [0.000 - m
3600 s]

Esse parametro esta disponivel
somente com versao de software
48.XX.

Insira o tempo de rampa minimo da saida
do controlador Pl de posicao. Use esse
parametro para limitar a aceleracao ao
corrigir grandes desvios de posicao, por
exemplo ao iniciar sincronizagao com um
mestre em funcionamento ou apds
recuperacao de uma situacao de sobrecarga
durante o posicionamento.
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3.9 Parametros 8-** Comunicagdes e Opcionais

3.9.1 8-0* Configuracdes Gerais

8-02 Origem da Control Word

Option: Funcao:
301 Gon externo]
Option: Funcao:
- 8-03 Tempo de Timeout da Control Word
A configuracdo neste parametro prevalece .
sobre as dos pardmetro 8-50 Sele¢do de Range: Funcao:
Parada por Inércia a pardmetro 8-56 Selecdo [1,0 ]0,1-18000,0 s |Insira o tempo méaximo esperado entre a
da Referéncia Pré-definida. s] recepcdo de dois telegramas consecutivos.
Se este tempo for excedido, é indicativo de
[0] | Digital e Control | Controle utilizando a entrada digital e a N . . .
que a comunicacao serial foi interrompida.
Wrd control word. A funcao selecionada em
[1] | Somente Digital | Controle utilizando somente as entradas pardmetro 8-04 Fung¢do Timeout da Control
digitais. Word é executada. Uma control word
[2] | SomenteCon- Controle utilizando somente a control valida dispara o contador de timeout.
trolWord word. 20 s* | [0,1 - Insira 0 tempo maximo esperado entre a
18000,0 s] recepcdo de dois telegramas consecutivos.
Se este tempo for excedido, é indicativo de
Option: Funcio: que a comunicagao serial foi interrompida.
A funcao selecionada em
m parametro 8-04 Fun¢do Timeout da Control
Este parametro ndo pode ser ajustado Word é executada. Uma control word
enquanto o motor estiver em funcio- valida dispara o contador de timeout.
namento.
Selecionar a origem da control word: Uma das Selecione a fungdo de timeout. A funcdo de timeout é ativada
duas interfaces seriais ou um dos quatro quando a atualizacdo da control word falhar dentro do intervalo
opcionais instalados. Durante a energizaco de tempo especificado em pardmetro 8-03 Tempo de Timeout da
inicial, o conversor de frequéncia programa Control Word.
automaticamente este parametro para [3] Option: Funcao:
Opcional A, se detectar um opcional de ’AI"!I’!
fieldbus valido instalado no slot A. Se o . .
. . Para alterar o setup apds um timeout,
opcional for removido, o conversor de . .
. 5 configure da seguinte maneira:
frequéncia detecta uma alteracdo na
configuracgéo, programa pardmetro 8-02 Origem 1. Programe para
da Control Word para a configuracdo padrdo pardametro 0-10 Setup Ativo [9]
do RS485 e desarma. Se um opcional for Setup Multiplo.
instalado apds a energizacéo inicial, a 2. Selecione o link relevante em
configuragao do pardmetro 8-02 Origem da pardmetro 0-12 Este Set-up é
Control Word nao muda, mas o conversor de dependente de.
frequéncia desarma e mostra: Alarme 67,
Opcional alterado.
Ao adaptar um opcional de bus em um [0] | Desligado Restabelece o controle via fieldbus (fieldbus
conversor de frequéncia que ndo tinha um ou padréo) usando a control word mais
opcional de bus instalado anteriormente, recente.
mude o controle para baseado em bus. Essa [1] |Congelar Congelar frequéncia de saida até a
alteragao € necessaria por motivos de frequéncia de | comunicacdo ser restabelecida.
seguranca, para evitar uma mudanca acidental. saida
[01 | Nenhum [2] | Parada Para com nova partida automética quando a
111 | Porta Rs485 comunicagéo for restabelecida.
[2] | Porta USB 31 [Jog Faz o motor funcionar na frequéncia de jog
[3] | Opcional A até a comunicagao ser restabelecida.
[4] | Opcional B [4] | Velocidade Faz o motor funcionar na frequéncia maxima
[5]' | Opcional CO max. até a comunicacgéo ser restabelecida.
[6] | Opcional C1
MG33MM28 Danfoss A/S © 08/2016 Todos os direitos reservados. 139




Dt

Descricoes de Parametros

VLT® AutomationDrive FC 301/302

8-04 Funcao Timeout da Control Word

Selecione a fungao de timeout. A funcao de timeout é ativada
quando a atualizagao da control word falhar dentro do intervalo
de tempo especificado em pardmetro 8-03 Tempo de Timeout da
Control Word.

Option: Funcéo:
[5] |Parada e Para o motor, em seguida reinicializa o
desarme conversor de frequéncia para reiniciar:
. Via fieldbus.
) Via [Reset].
. Por meio de uma entrada digital.
[6] [Qstop e Esta opgdo esta disponivel somente com
desarme versao de software 48.XX.

Para o motor com a rampa de parada rapida
(parametro 3-81 Quick Stop Ramp Time).
Realiza um reset para reinicializar o
conversor de frequéncia.

[7]1 | Selecionar Altera o setup apdés um timeout da control

setup 1 word. Se a comunicagao for restabelecida
apo6s um timeout, parametro 8-05 Fun¢do
Final do Timeout retoma o setup usado antes
do timeout ou retém o setup estabelecido

pela fungao de timeout.

[8] | Selecionar Veja [7] Selecionar setup 1.

setup 2

[9] | Selecionar Veja [7] Selecionar setup 1.

setup 3

[10] | Selecionar Veja [7] Selecionar setup 1.

setup 4

[26] [ Desarme

8-05 Funcao Final do Timeout

Option: Funcao:

Selecione a agao apods receber uma control
word valida depois de um timeout. Esse
parametro esta ativo somente quando
pardmetro 8-04 Fungdo Timeout de Controle
estiver programado para:

. [7] Setup 1.
. [8] Setup 2.
. [9] Setup 3.
. [10] Setup 4.

[0] Reter set-
-up pardmetro 8-04 Fung¢do Timeout de Controle e

Retém o setup selecionado em

mostra uma adverténcia até

pardmetro 8-06 Reset do Timeout de Controle
alternar. Em seguida, o conversor de frequéncia
restabelece o seu setup original.

[1] * | Retomar Retoma o setup que estava ativo antes do

set-up timeout.

8-06 Reset do Timeout da Control Word

Esse parametro esta ativo somente quando [0] Reter setup foi
selecionado em pardmetro 8-05 Fungéo Final do Timeout.

Option: Funcéo:

[0] * [ Nao reinicializar | Mantém o setup especificado em
pardmetro 8-04 Fung¢do Timeout da Control
Word ap6s um timeout da control word.

[1]1 | Reinicializar Retorna o conversor de frequéncia ao
setup original apds um timeout da control
word. O conversor de frequéncia executa o
reset e, em seguida, reverte imedia-
tamente para a configuracdo [0] Ndo

reinicializar.

8-07 Trigger de Diagnéstico

Este parametro ndo tem nenhuma fungdo para o DeviceNet.

Option: Funcao:

[0] * | Inativo

[1] | Disparar em alarmes

[2] | Disp alarm/advertnc | Este parametro ndo tem nenhuma

fungao para o DeviceNet.

8-08 Filtragem de leitura

Se as leituras do valor de feedback de velocidade no fieldbus
estiverem flutuando, esta funcdo é usada. Selecéo filtrada se a
funcao for necesséria. Um ciclo de energizacéo é necessario para

as alteragoes terem efeito.
Option: Funcéo:

[0] | Filtr.pad.dadosMotor

Leitura de fieldbus normal.

Leituras de fieldbus filtradas dos
seguintes parametros:

[1] | FiltroLP dados motor

. Parametro 16-10 Poténcia
[kW].

. Parametro 16-11 Poténcia
[hp].

. Pardmetro 16-12 Tensdo do
motor.

. Pardmetro 16-14 Corrente do
motor.

. Pardmetro 16-16 Torque
[Nm].

. Pardmetro 16-17 Velocidade
[RPM].

. Parametro 16-22 Torque [%].

. Parémetro 16-25 Torque [Nm]
Alto.
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3.9.2 8-1* Configuracbes Word Definig

8-10 Perfil da Control Word

Selecione a interpretacdo da control word e status word que
corresponda ao fieldbus instalado. Somente as sele¢oes validas
para o fieldbus instalado no slot A serdo visiveis no display do
LCP.

Para obter orientagdes sobre a selecao de [0] Perfil do FC e [1]
Perfil do PROFldrive, consulte o Guia de Design.

Para obter orientagdes adicionais na selecao de [1] Perfil do
PROFldrive, consulte as instrugdes de utilizagdo do fieldbus
instalado.

Option: Funcéo:
[0] | Perfil do FC
[11 | Perfil do PROFIdrive

[3]1 | FC Motion Profile

Esta opgao esta disponivel somente
com versao de software 48.XX.

Atribui fungoes especificas do
movimento a diversos bits de controle e
status words. Esta opgao esta disponivel
quando [9] Posicionamento ou [10]
Sincronizagdo estiver selecionado em
parametro 1-00 Modo Configuragdo.

8-13 Status Word STW Configuravel

A status word tem 16 bits (0-15). Os bits 5 e 12-15 sao configu-
raveis. Cada um desses bits pode ser configurado para qualquer
das opgdes a seqguir.

Option: Funcéo:

Posicao de destino atingida no
modo posicdo de toque.

[7]1 | Touch Activated Esta opgao estd disponivel somente
com versao de software 48.XX.
O modo de posicao de toque esta

ativo.

[10] | T18 Status da DI
[11] | T19 Status da DI
[12] | T27 Status da DI
[13] | T29 Status da DI
[14] | T32 Status da DI
[15] [ T33 Status da DI
[16] | T37 Status da DI

A entrada é alta toda vez que o
terminal 37 tiver 0 V e baixa toda
vez que o terminal 37 tiver 24 V.

Advrténc térmic
Falha freio (IGBT)

[5] | ODVA

Fora faixa da ref.

[7] [ CANopen DSP 402

Load throttle active

8-13 Status Word STW Configuravel

A status word tem 16 bits (0-15). Os bits 5 e 12-15 sdo configu-
raveis. Cada um desses bits pode ser configurado para qualquer
das opcgoes a seguir.

Option: Funcao:

Comparador 1

Comparador 2

Comparador 3

1
1
1
1
[60] | Comparador 0
1
1
1
]

Comparador 4

[65] | Comparador 5

[0] |Sem funcdo A entrada é sempre baixa.

[1] * | Perfil Padrao Dependendo do perfil definido em

parametro 8-10 Perfil de Controle.

[2] | Somente Alarme 68 A entrada é alta toda vez que o
alarme 68 Safe Torque Off ativado
estiver ativo e é baixa toda vez que
o alarme 68 Safe Torque Off ativado

nao estiver ativado.

[3] | Desarme excl Alarme
68

[4] | Position Error

Esta opgao esta disponivel somente
com versao de software 48.XX.

O erro de posicdo excede o valor de
parametro 4-71 Maximum Position
Error durante o tempo definido em
parametro 4-72 Position Error
Timeout.

[5] | Position Limit Esta opgao esta disponivel somente
com versao de software 48.XX.

Um limite de posicéao for alcancado.

[6] |Touch on Target Esta opgao esta disponivel somente

com versao de software 48.XX.

[70] | Regra logica 0

[71] | Regra légica 1

[72] | Regra logica 2

[73] | Regra légica 3

[74] | Regra log 4

[75] | Regra l6g 5

[80] [ Saida digital A do SL

[81] [ Saida digital B do SL

[82] | Saida digital C do SL

[83] | Saida digital D do SL
[84] | Saida digital E do SL
[85] | Saida digital F do SL
[86] | ATEX ETR cur. alarm
[87] [ ATEX ETR freq. alarm
[88] | ATEX ETR cur.
warning
[89] | ATEX ETR freq.
warning

[90] | Safe Function active

[91] | Safe Opt. Reset req.
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8-14 Control Word Configuravel CTW 8-14 Control Word Configuravel CTW

Matriz [15] Matriz [15]

Option: Funcéo: Option: Funcéo:
Esse parametro nao é vélido em versbes de Selecione o posicionamento no modo de
software inferiores a 4.93. sincronizagao.

[0] [ Nenhum O conversor de frequéncia ignora as [14] [ Rampa 2 Esta opcdo estd disponivel somente com
informacgdes deste bit. versdo de software 48.XX.

leci 1 ‘
[1] * | Perfil padrdo | A funcionalidade do bit depende da selecao Selecione entre rampa 1 (grupo do parametro
3-4*Rampa 1) e rampa 2 (grupo do parametro

parametro 8-10 Perfil da Control Word.
3-5* Rampa 2).

[2] | CTW Viélido, | Se programado para 1, o conversor de

. . T . [15] [Relé 1 Esta opcdo estd disponivel somente com
ativo baixo frequéncia ignora os bits restantes da control
word versdo de software 48.XX.

Controle relé 1.

[3] |Reset do Essa funcdo estd disponivel somente nos bits

. . 16] | Relé2 Esta opcdo esta disponivel somente com
Opcional de | 12-15 da control word se um opcional (16l ps P
. versao de software 48.XX.
Seguranca seguro estiver montado no conversor de i
o . Relé de controle 2
frequéncia. O reset é executado em uma

transicao 0=1 e reinicialize o opcional de [17] [ Modo Esta opgao esta disponivel somente com
seguranca conforme programado em velocidade versdo de software 48.XX.
pardmetro 42-24 Restart Behaviour. Selecione o modo de velocidade quando [9]

= Posicionamento ou [10] Sincronizagao for
[4] [Inversao de | Inverte o erro resultante do controlador de . .
. . selecionada em pardmetro 1-00 Modo
erro do PID | processo do PID. Disponivel somente se ) . ) 5
. . . Configuragdo. A referéncia de velocidade é
pardmetro 1-00 Modo Configuragdo estiver .
programada pelo recurso de referéncia 1 ou

fieldbus REF1 relativo ao
pardmetro 3-03 Referéncia Mdxima.

programado para [6] Bobinador de superficie,
[7] OL de Velocidade do PID Estendido ou [8]
CL de Velocidade do PID Estendido.

— — 18] | Mest Est do estd di ivel t

[5] [Reinicializar | Reinicializa a parte | do controlador de (el v es rT sta op;ao e: @ |spon)|(\)/(e somente com

. irt a t 48.XX.

PID parte | processo do PID. Equivalente a rua versao de sottware

parémetro 740 Process PID I-part Reset Inicia o mestre virtual configurado em
dmetro 3-27 Virtual Master Max Ref.

Disponivel somente se pardmetro 1-00 Modo parametro rtual Master Max fe

Configuragéo estiver programado para [6] [19] [ Ativar Ajuste | Esta opcédo esta disponivel somente com
Bobinador de superficie, [7] OL de Velocidade do Mestre versao de software 48.XX.

do PID Estendido ou [8] CL de Velocidade do Ativa o ajuste do mestre selecionado em
PID Estendido. pardmetro 3-26 Master Offset, quando

[6] |PID ativado Ativa o Controlador de Processo do PID D) U7 Wiesisl i Selision B2

estendido. Equivalente a pardmetro 7-50 PID W) SEUSED Gl (1] elrellis £t Bl SEor el

. , t lativo.
de processo Extended PID. Disponivel somente oque relativo

se parametro 1-00 Modo Configuragdo estiver "
8-17 Configurable Alarm and Warningword

programado para [6] Bobinador de superficie,

[7] OL de Velocidade do PID Estendido ou [8] A Alarm Word e Warning Word configuravel tem 16 bits (0-15).
CL de Velocidade do PID Estendido. Cada um desses bits pode ser configurado para qualquer das
opgoes a sequir.
[11] | Partida Esta opgao estd disponivel somente com . .
Homing versao de software 48.XX. Option: Funcao:
Ativa a funcdo homing selecionada em (0] * Off
pardmetro 17-80 Homing Function. Deve [1 10 Volts low warning
permanecer alta até homing ser completado; [2] Live zero warning
caso contrario homing é abortado. [3] No motor warning
[12] | Ativar toque | Esta opcdo esta disponivel somente com (4 Mains phase loss warning
versdo de software 48.XX. 5] DC link voltage high warning
Selecione modo de posicionamento do 6] DC link voltage low warning
sensor de toque. Esta opcao ativa o monito- (71 DC overvoltage warning
ramento da entrada do sensor de toque. [8] DC undervoltage warning
[13] | Sinc. para Esta opgao estad disponivel somente com 2 Inverter overloaded warning
Pos. Modo versao de software 48.XX. (10] ST S STRTEE D WETIY
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8-17 Configurable Alarm and Warningword 8-17 Configurable Alarm and Warningword

A Alarm Word e Warning Word configuravel tem 16 bits (0-15). A Alarm Word e Warning Word configuravel tem 16 bits (0-15).
Cada um desses bits pode ser configurado para qualquer das Cada um desses bits pode ser configurado para qualquer das
opgoes a seguir. opgoes a sequir.

Option: Funcéo: Option: Funcéo:
[11] Motor thermistor overtemp warning [10016] Short circuit alarm

[12] Torque limit warning [10017] CTW timeout alarm

[13] Over current warning [10022] Hoist brake alarm

[14] Earth fault warning [10026] Brake powerlimit alarm

[17] Controlword timeout warning [10027] Brakechopper shortcircuit alarm

[19] Discharge temp high warning [10028] Brake check alarm

[22] Hoist mech brake warning [10029] Heatsink temp alarm

[23] Internal fans warning [10030] Phase U missing alarm

[24] External fans warning [10031] Phase V missing alarm

[25] Brake resistor short circuit warning [10032] Phase W missing alarm

[26] Brake powerlimit warning [10033] Inrush fault alarm

[27] Brake chopper short circuit warning [10034] Fieldbus com faul alarm

[28] Brake check warning [10036] Mains failure alarm

[29] Heatsink temperature warning [10037] Phase imbalance alarm

[30] Motor phase U warning [10038] Internal fault

[31] Motor phase V warning [10039] Heatsink sensor alarm

[32] Motor phase W warning [10045] Earth fault 2 alarm

[34] Fieldbus communication warning [10046] Powercard supply alarm

[36] Mains failure warning [10047] 24V supply low alarm

[40] T27 overload warning [10048] 1.8V supply low alarm

[41] T29 overload warning [10049] Speed limit alarm

[45] Earth fault 2 warning [10060] Ext interlock alarm

[47] 24V supply low warning [10061] Feedback error alarm

[58] AMA internal fault warning [10063] Mech brake low alarm

[59] Current limit warning [10065] Controlboard overtemp alarm

[601] External interlock warning [10067] Option config changed alarm

[61] Feedback error warning [10068] Safe stop alarm

[62] Frequency max warning [10069] Powercard temp alarm

[64] Voltage limit warning [10073] Safestop auto restart alarm

[65] Controlboard overtemp warning [10074] PTC thermistor alarm

[66] Heatsink temp low warning [10075] lllegal profile alarm

[68] Safe stop warning [10078] Tracking error alarm

[73] Safe stop autorestart warning [10079] lllegal PS config alarm

[76] Power unit setup warning [10081] CSIV corrupt alarm

[77] Reduced powermode warning [10082] CSIV param error alarm

[78] Tracking error warning [10084] No safety option alarm

[89] Mech brake sliding warning [10090] Feedback monitor alarm

[163] ATEX ETR cur limit warning [10091] Al54 settings alarm

[165] ATEX ETR freq limit warning [10164] ATEX ETR current lim alarm

[10002] Live zero error alarm [10166] ATEX ETR freq limit alarm

[10004] Mains phase loss alarm

(10007 BC overvoltage alarm
[10008] DC undervoltage alarm Range: Funcao:

[10009] Inverter overload alarm Size [0 - Selecione 0 para leitura do cédigo
[10010] ETR overtemperature alarm related* 2147483647 ] real do produto do fieldbus de
[10011] Thermistor overtemp alarm acordo com o opcional de fieldbus
[10012] Torque limit alarm montado. Selecione 1 para leitura
[10013] Overcurrent alamm do ID do fornecedor real.
[10014] Earth fault alarm
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3.9.3 8-3* Configuracdes da Porta do FC

8-36 Atraso Max de Resposta

Range: Funcao:
Size [11- Especificar um tempo de atraso
Option: Funcao: related* 10001 ms] | maximo permitido entre a transmissao
Selecione o protocolo a ser utilizado. A de uma solicitacdo e o recebimento da
alteracdo do protocolo é efetiva somente resposta. Se uma resposta do
apods o conversor de frequéncia ser desligado. conversor de frequéncia estiver
0] * | FC excedendo o ajuste de tempo, ela é
1 | EC MC descartada.
[2] | Modbus RTU
Range: Funcao: Size [0.00 - | Especifique o intervalo de tempo méaximo
Size related* [ [1 - 255 1| Insira o endereco da porta do related* | 35.00 permitido entre a recepcéo de dois bytes.
conversor de frequéncia (padrao). ms] Este parametro ativa o timeout se a
Intervalo vélido: 1-126. transmissao for interrompida.
Esse parametro esta ativo somente quando
Option: Funcio: programado para o protocolo [1] MC do FC.

[0] | 2400 Baud Selecdo da baud rate para a porta do FC

(padrao).

[1]1] 4800 Baud
[2]1] 9600 Baud
[3]1] 19200 Baud
[4] | 38400 Baud
[51] 57600 Baud
[6] | 76800 Baud
[71| 115200 Baud

8-33 Bits Parid./Parad

Option: Funcao:
[0] * Parid.Par, 1 BitParad

[1 Parid.Impar,1 BitParad

[2] S/Parid. 1 Bit Parad

[3] Sem Parid, 2 BitsParad

8-34 Tempo de ciclo estimado

Range: Funcao:
0 ms* [ [0 - 1000000 | Em ambientes ruidosos, a interface pode
ms] ser bloqueada pela sobrecarga ou chassis

invalidos. Esse parametro especifica o
tempo entre 2 chassis consecutivos na
rede. Se a interface nao detectar chassis
validos nesse tempo, ela limpa o buffer de
recebimento.

8-35 Atraso Minimo de Resposta

Range: Funcao:
10 ms*| [1- 10000 | Especifique o tempo de atraso minimo
ms] entre o recebimento de uma solicitacéo e

a transmissdo de uma resposta. E o
tempo utilizado para contornar os atrasos
de retorno do modem.

3.9.4 8-4* Conjunto de protocolos FC MC

8-40 Selecao do telegrama

Option: Funcao:

[1] * [ Telegrama padrao 1 Permite o uso de telegramas
livremente configuraveis ou

telegramas padrdo para a Porta

do FC.

[100] | Nenhum

[101] | PPO 1

[102] | PPO 2

[103] | PPO 3

[104] | PPO 4

[105] [ PPO 5

[106] | PPO 6

[107] | PPO 7

[108] | PPO 8

[200] | Telegrama personaliz. 1 | Permite o uso de telegramas

livremente configurdveis ou
telegramas padrdo para a Porta
do FC.

[202] [ Telegrm.persnaliz.3

8-41 Parameters for Signals

Option: Funcao:
[0] * Nenhum

Este parametro contém uma
lista de sinais disponiveis
que podem ser selecionados
nos

pardametro 8-42 Configuracdo
de gravagédo do PCD e
parametro 8-43 Configuracdo
de Leitura do PCD.

[15] Readout: actual setup
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8-41 Parameters for Signals

8-41 Parameters for Signals

Option: Funcao: Option: Funcao:
[302] | Referéncia Minima [1474] | Leg. Ext. Status Word
[303] [ Referéncia Maxima [1500] | Horas de funcionamento
[312] | Valor de Catch Up/Slow [1501] | Horas em Funcionamento
Down [1502] | Medidor de kWh
[341] | Tempo de Aceleracao da [1600] | Control Word
Rampa 1 [1601] | Referéncia [Unidade]
[342] | Tempo de Desaceleracao [1602] | Referéncia %
da Rampa 1 [1603] | Est.
[351] | Tempo de Aceleracdo da [1605] | Valor Real Principal [%]
Rampa 2 [1606] | Actual Position
[352] | Tempo de Desaceleracdao [1609] | Leit.Personalz.
da Rampa 2 [1610] | Poténcia [kW]
[380] [ Tempo de Rampa do Jog [1611] | Poténcia [hp]
(381] | Tempo de Rampa da [1612] [ Tensdo do motor
Parada Rapida [1613] | Frequéncia
[411] [ Lim. Inferior da Veloc. do [1614] | Corrente do motor
Motor [R?M] [1615] [ Frequéncia [%]
[412] ,I;/l‘m. Inf:rlor da Veloc. do [1616] | Torque (Nm]
otor
i [1617] | Velocidade [RPM]
[413] [ Lim. Superior da Veloc. do —
[1618] [ Térmico Calculado do
Motor [RPM]
Motor
[414] | Lim. Superior da Veloc do
[1619] [ Temperatura Sensor KTY
Motor [Hz] —
— [1620] | Angulo do Motor
[416] [ Limite de Torque do Modo
Motor [1621] | Reset alta torque [%]
1622] | T %
[417] [ Limite de Torque do Modo L ] | Torque [%]
[1623] [ Motor Shaft Power [kW]
Gerador :
[553] [ Term. 29 Ref./Feedb. Valor [1624] | Calibrated Stator
Resistance
Alto
[558] | Term. 33 Ref./Feedb. Valor L2 | e i) A1
Alto [1630] [ Tensao de Conexao CC
[590] | Controle Bus Digital & Relé [1632] | Energia de Frenagem /s
[593] | Saida de Pulso #27 Ctrl. [1633] | Energia de Frenagem /2
Bus min
[595] [Saida de Pulso #29 Ctrl Bus [1634]} Temp. do Dissipador de
[597] | Saida de Pulso #X30/6 Calor
Controle de Bus [1635] [ Térmico do Inversor
[615] |Terminal 53 Ref./Feedb. e |28 69 SIS
Valor Alto [1639] [ Temp.do Control Card
[625] | Terminal 54 Ref./Feedb. [1645] | Motor Phase U Current
Valor Alto [1646] | Motor Phase V Current
[653] | Terminal 42 Ctrl Saida Bus [1647] | Motor Phase W Current
[663] | Terminal X30/8 Controle de [1648] | Speed Ref. After Ramp
Bus [RPM]
[673] | Terminal X45/1 Ctrl de Bus [1650] | Referéncia Externa
[683] | Terminal X45/3 Ctrl de Bus [1651] | Referéncia de Pulso
[748] PCD Feed Forward [1652] Feedback [Unidade]
[890] | Velocidade de Jog 1 via [1653] | Referéncia do DigiPot
Bus [1657] | Feedback [RPM]
[891] | Velocidade de Jog 2 via [1660] | Entrada digital
Bus [1661] | Definicao do Terminal 53
[1472] | Alarm Word do VLT [1662] | Entrada Analdgica 53
[1473] | Warning Word do VLT [1663] | Definicdo do Terminal 54
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8-41 Parameters for Signals 8-41 Parameters for Signals

Option: Funcao: Option: Funcao:
[1664] | Entrada Analégica 54 [3407] | PCD 7 Gravar no MCO
[1665] | Saida Analdgica 42 [mA] [3408] | PCD 8 Gravar no MCO
[1666] | Saida Digital [bin] [3409] | PCD 9 Gravar no MCO
[1667] | Entr. Freq. #29 [Hz] [3410] [ PCD 10 Gravar no MCO
[1668] | Entr. Freq. #33 [Hz] [3421] | PCD 1 Ler do MCO
[1669] | Saida de Pulso #27 [Hz] [3422] [ PCD 2 Ler do MCO
[1670] | Saida de Pulso #29 [Hz] [3423] | PCD 3 Ler do MCO
[1671] | Saida do Relé [bin] [3424] | PCD 4 Ler do MCO
[1672] | Contador A [3425] | PCD 5 Ler do MCO
[1673] | Contador B [3426] | PCD 6 Ler do MCO
[1674] | Contador Parada Prec. [3427] | PCD 7 Ler do MCO
[1675] | Entr. Analégica X30/11 [3428] | PCD 8 Ler do MCO
[1676] | Entr. Analdgica X30/12 [3429] | PCD 9 Ler do MCO
[1677] | Saida Analégica X30/8 [3430] | PCD 10 Ler do MCO
[mA] [3440] | Entrads Digtais
[1678] | Saida Anal. X45/1 [mA] [3441] | Saidas Digitais
[1679] | Saida Analégica X45/3 [3450] | Posicdo Real
[mA] [3451] | Posicdo Comandada
[1680] | CTW 1 do Fieldbus [3452] | Posicao Atual Mestre
[1682] | REF 1 do Fieldbus [3453] | Posic indice Escravo
[1684] [ StatusWord do Opcional d [3454] | Posicdo indice Mestre
Comunicagdo [3455] | Posicao da Curva
[1685] | CTW 1 da Porta Serial [3456] | Erro Rastr.
[1686] | REF 1 da Porta Serial [3457] | Erro de Sincronismo
[1687] | Bus Readout Alarm/ [3458] | Veloc Real
Warning [3459] | Veloc Real do Mestre
[1689] | Configurable Alarm/ [3460] | Status doSincronismo
Warning Word [3461] | Status Eixo
[1690] | Alarm Word [3462] [ Status Programa
[1691] | Alarm Word 2 [3464] | MCO 302 Status
[1692]] Warning Word [3465] | MCO 302 Controle
[1693] | Warning Word 2 [3466] | SPI Error Counter
[1694] | Status Word Estendida [3470] | Alarm Word MCO 1
[1836] | Entrada analdgica X48/2 [3471] | Alarm Word MCO 2
[mAl [3644] | Terminal X49/7 Ctrl de Bus
IEEY]] || BsECkTEn 2 [3654] | Terminal X49/9 Ctrl de Bus
[1838] | EntradaTemp X48/7 [3664] | Terminal X49/11 Ctrl de
[1839] | EntradaTemp X48/10 Bus
[1843] | Saida Analdgica X49/7 [4280] | Safe Option Status
[1844] | Saida Analdgica X49/9 [4282] | Safe Control Word
[1845] | Saida Analdgica X49/11 [4283] | Safe Status Word
[1860] | Digital Input 2 [4285] | Active Safe Func.
[3310] | Mestre Fator de Sincro- [4287] | Time Until Manual Test
nizagdo(M:S)
[3311] | Escravo Fator Sincronizagao
(M: S)
[3401] [ PCD 1 Gravar no MCO
[3402] [ PCD 2 Gravar no MCO
[3403] | PCD 3 Gravar no MCO
[3404] | PCD 4 Gravar no MCO
[3405] | PCD 5 Gravar no MCO
[3406] | PCD 6 Gravar no MCO
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8-42 Configuragao de gravacao do PCD

8-49 BTM Error Log

quantidade de PCDs disponiveis
depende do tipo de telegrama. Os
valores nos PCDs sao gravados nos
parametros selecionados como valores
de dados.

8-43 Configuragao de Leitura do PCD

Range: Funcao:

Size related* | [0 -
9999 ]

Selecione os parametros a serem
designados aos PCDs dos telegramas.
O numero de PCDs disponiveis
depende do tipo de telegrama. Os
PCDs contém os valores dos dados
reais dos parametros selecionados.

8-45 BTM Transaction Command

Range: Funcao: Range: Funcao:
Size [0 - Selecione os parametros a serem 0.255% | [0.000 - Lista dos parametros que falharam
related* 9999 ] designados aos telegramas do PCD. A 9999.255 ] durante o Modo de Transferéncia em

Massa. O valor ap6s o intervalo decimal
é o codigo de falha (255 significa
nenhum erro).

3.9.5 8-5* Digital/Bus

Parametros para configurar a fusdo da control word.

AVISO!

Esses parametros estarao ativos somente quando
pardmetro 8-01 Tipo de Controle estiver programado
como [0] Digital e control word.

8-50 Selecao de Parada por Inércia

Option: Funcao:
Option: Funcao: Selecione o controle da funcdo de parada por
m inércia, por meio dos terminais (entrada
Este parémetro nao pode ser digital) e/ou pelo barramento.
ajustado enquanto o motor [0] |Entrada Ativa o comando de partida por meio de uma
estiver em funcionamento. digital entrada digital.
[1]1 |Bus Ativa o comando de partida por meio da porta
[0] | off de comunicacéo serial ou do opcional de
[1] | Start Transaction fieldbus.
[2] | Commit transaction
Bl Qe @i [2] | Logica E Ativa o comando de partida através do
fieldbus/porta de comunicagdo serial e uma
Option: Funcao: [3] * | Légica OU [ Ativa o comando de partida por meio do
[0] * Off fieldbus/porta de comunicacao serial ou por
[1] Transaction Started meio de uma das entradas digitais.
[2] Transaction Comitting
[4] Err. Non-existing Par. Selecionar o controle da funcgdo parada rapida, por meio dos
[5] Err. Par. Out of Range terminais (entrada digital) e/ou pelo bus.
[6] Transaction Failed Option: Funcao:
- e
= [1] Bus
Range: Funcao: o] Logica E
60 s*| [1-360 s] [ Selecione o Timeout do BTM apés uma K Logica OU
transacdo BTM ser iniciada.
Range: Funcao:
21* | [0 - 21 1| Seleciona o nimero maximo permitido de erros
do Modo de Transferéncia em Massa antes de
interromper. Se for programado para maximo,
nao ha interrupgao.
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8-52 Selecdo de Frenagem CC

8-55 Selecao do Set-up

saliente do PM, somente a selecédo [0]
Entrada digital esta disponivel.

[0] | Entrada Ativa um comando de partida por meio de uma

digital entrada digital.

[1] | Bus Ativa um comando de partida via porta de
comunicacao serial ou opcional de fieldbus.

[2] | Logica E | Ativa um comando de partida via fieldbus/porta
de comunicacéo serial e também via uma das
entradas digitais.

[3] | Logica Ativa um comando de partida via fieldbus/porta

ou de comunicagdo serial ou por meio de uma das

entradas digitais.

8-53 Selecao da Partida

Option: Funcao:

Selecione o gatilho para a funcdo partida.

[0] |Entrada Uma entrada digital aciona a fungao partida.

digital
[1] |Bus Uma porta de comunicagao serial ou o
fieldbus aciona a fungao partida.
[2] |Légica E O fieldbus/porta de comunicagdo serial e uma

entrada digital acionam a funcao partida.

[3] * | Légica OU O fieldbus/porta de comunicagao serial ou

uma entrada digital aciona a fungao partida.

8-54 Selecao da Reversao

Option: Funcao:
[0] | Entrada Selecione o controle da fungédo da reversao do
digital conversor de frequéncia, através dos terminais
(entrada digital) e/ou através do fieldbus.
[11| Bus Ativa o comando de reversao por meio da porta

de comunicacéo serial ou do opcional de
fieldbus.

[2] | Logica E Ativa o comando de reversdo por meio do
fieldbus/porta de comunicagdo serial e adicio-

nalmente por meio de uma das entradas digitais.

[3] | Légica OU | Ativa o comando de reversao por meio do
fieldbus/porta de comunicagao serial ou por

meio de uma das entradas digitais.

Option: Funcao: Option: Funcao:
Selecione o controle do freio CC por meio dos [0] |Entrada Uma entrada digital aciona a selecao de
terminais (entrada digital) e/ou pelo fieldbus. digital setup.
[1] |Bus Uma porta de comunicacdo serial ou o
Quando parémetro 1-10 Construcdo do fieldbus aciona a selecéo de setup.
Motor estiver programado para [1] SPM néo [2] |Lbgica E O fieldbus/porta de comunicacdo serial e uma

entrada digital acionam a selecdo de setup.

[3] * | Logica OU | O fieldbus/porta de comunicagao serial ou
uma entrada digital dispara a selecéo de

setup.

8-56 Selecao da Referéncia Pré-definida

Option: Funcéo:

Selecione o gatilho da selecéao da referéncia
predefinida.

[0] |Entrada Uma entrada digital aciona a selecdo da

digital referéncia predefinida.

[1] |Bus Uma porta de comunicagao serial ou o
fieldbus aciona a selecao da referéncia
predefinida.

[2] | Légica E O fieldbus/porta de comunicagdo serial e uma

entrada digital acionam a selecéo da
referéncia predefinida.

[3] * | Légica OU [ O fieldbus/porta de comunicagao serial ou
uma entrada digital acionam a selecao da

referéncia predefinida.

8-57 Selecao Profidrive OFF2

Selecione o controle da selecdo OFF2 do conversor de frequéncia
por meio dos terminais (entrada digital) e/ou do fieldbus. Este
parametro esta ativo somente quando pardmetro 8-01 Tipo de
Controle estiver programado para [0] Digital e control word e
parametro 8-10 Perfil da Control Word estiver programado para [1]
Perfil do Profidrive.

Option: Funcao:
[0] Entrada digital

[1] Bus

[2] Légica E

[3] * Loégica OU

8-58 Selecao Profidrive OFF3

Selecione o controle da selecdo OFF3 do conversor de frequéncia

por meio dos terminais (entrada digital) e/ou do fieldbus. Este
parametro esta ativo somente quando parametro 8-01 Tipo de
Controle estiver programado para [0] Digital e control word e
parametro 8-10 Perfil da Control Word estiver programado para [1]
Perfil do Profidrive.

Option: Funcao:
Option: Funcao: [ Bus
| | Selecione o gatilho para a selecéo de setup. (2] Légica E
[3] * Loégica OU
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3.9.6 8-8* Diagnosticos da Porta do FC 3.10 Parametros 9-** PROFIBUS
Esses pardmetros s3o usados para monitorar a Para saber as descricdes do parametro do PROFIBUS,
comunicacao de bus por meio da porta do conversor de consulte o Guia de Programacdo do VLT® PROFIBUS DP MCA
frequéncia. 101.

8-80 COntagem de Mensagens do Bus 3.1 1 ParémetrOS 10-** DeViceNet CAN

Range: Funcao: Fieldbus

0 [0 - 0 ]| Este parametro exibe o numero de telegramas Para saber as descri¢des do parametro do DeviceNET, ver

TS CRISERRES (1D [4VE as Instrugées de Utilizagdo do DeviceNET.

8-81 Contagem de Erros do Bus 3.12 Parametros 12-** Ethernet

Matriz [6 L A
(6] Para obter descricbes do parametro de Ethernet, consulte

Range: Funcao: as Instrucées de Utilizacéo do VLT® EtherNet/IP MCA 121.
0* [0 - 0] [ Este parametro exibe o numero de telegramas com
falhas (por exemplo, falha de CRC) detectados no
bus.

8-82 Mensagem Receb. do Escravo
Range: Funcao:

0* [0 - 0] [ Este parametro exibe o numero de telegramas
vélidos enderecados ao escravo enviado pelo
conversor de frequéncia.

8-83 Contagem de Erros do Escravo
Range: Funcao:

0* [0 - 0] [ Este parametro exibe o numero de telegramas com
erros, que nao puderam ser executados pelo
conversor de frequéncia.

3.9.7 8-9* Jog do Bus

8-90 Velocidade de Jog 1 via Bus

Range: Funcao:
100 RPM* | [0 - par. 4-13 [ Inserir a velocidade de jog. Ative
RPM] essa velocidade de jog fixa por meio
da porta serial ou do opcional de
fieldbus.
Range: Funcao:
200 RPM* | [0 - par. 4-13 | Inserir a velocidade de jog. Ative
RPM] essa velocidade de jog fixa por meio
da porta serial ou do opcional de
fieldbus.
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3.13 Parametros 13-** Smart Logic Control

O Smart Logic Control (SLC) é uma sequéncia de a¢des
definidas pelo usuario (consulte pardmetro 13-52 A¢do do
SLC) executada pelo SLC quando o evento associado
(consulte pardmetro 13-51 Evento do SLC) definido pelo
usudrio, for avaliado como true (verdadeiro) pelo SLC.

A condicdo para um evento pode ser um status em
particular ou que a saida de uma regra légica ou operando
um comparador se torne true (verdadeira). Isso leva a uma
acdo associada como ilustrado:

Par. 13-51 Par. 13-52 a
SL Controller Event SL Controller Action ~
&
o
[=3
(5]
Running Coast
Warning Start timer
Torque limit Set Do X low

Digital input X 30/2 Select set-up 2

Par.13-43
Logic Rule Operator 2

D
D

Par. 13-11
Comparator Operator

<

TRUE longer than..

llustragao 3.51 Smart Logic Control (SLC)

Eventos e a¢des sdo numerados e conectados em pares
(estados). Isso significa que quando o primeiro evento
estiver completo (torna-se true (verdadeiro)), a primeira
acdo é executada. Depois disso, as condi¢des do segundo
evento sdo avaliadas e, se avaliadas como true, a segunda
acdo é executada e assim por diante. Apenas um evento é
avaliado a qualquer momento. Se um evento for avaliado
como false (falso), ndo acontece nada (no SLC) durante o
intervalo de varredura atual e nenhum outro evento é
avaliado. Isso significa que quando o SLC inicia, ele avalia o
primeiro evento (e somente o primeiro evento) em cada
intervalo de varredura. Somente quando o primeiro evento
for avaliado como true, o SLC executa a primeira acdo e
comeca a avaliar o segundo evento. E possivel programar
de 1 a 20 eventos e agoes.

Quando o ultimo evento/agéo tiver sido executado, a
sequéncia recomega no primeiro evento/agao.

llustrag¢do 3.52 mostra um exemplo com trés eventos/ac¢oes:

Iniciar
evento P13-01

Estado 1
Evento 1/
Acao 1

130BA062.13

Estado 2
Evento 2/
Acéo 2

Parar

event P13-02
-

™ Parar

N\ event P13-02

\|

Estado 4
Evento 4/
Acao 4

Estado 3
Evento 3/
Acao 3

/
~~ Parar
- event P13-02

llustracao 3.52 Eventos e Ac¢oes

Iniciando e parando o SLC

Iniciar e parar o SLC selecionando [1] Ligado ou [0]
Desligado em pardmetro 13-00 Modo do SLC. O SLC sempre
comeca no estado 0 (onde o evento [0] é avaliado). O SLC
inicia quando Iniciar Evento (definido no

pardmetro 13-01 Iniciar Evento) for avaliado como true
(verdadeiro) (desde que [1] On (Ligado) esteja selecionado
no parametro 13-00 Modo do SLC). O SLC para quando
evento de parada (parametro 13-02 Parar Evento) for true
(verdadeiro). Pardmetro 13-03 Resetar o SLC reinicializa
todos os parametros do SLC e comeca a programacao
desde o principio.

AVISO!

SLC esta ativo somente no modo automatico, ndao no
modo manual ligado.

3.13.1 13-0* Configuragdes do SLC

Utilize os ajustes do SLC para ativar, desabilitar e
reinicializar a sequéncia do smart logic control. As funcoes
I6gicas e os comparadores estdo sempre em execucdo em
segundo plano, que abre para controle separado das
entradas e saidas digitais.

13-00 Modo do SLC

Option: Funcéo:

[0] | Off (Desligado) Desabilita o smart logic controller.

[1] | On (Ligado) Ativa o smart logic controller.

13-01 Iniciar Evento

Selecione a entrada booleana (true (Verdadeiro) ou false (Falso))
para ativar o smart logic control.

Option: Funcao:

[0] FALSE (Falso) Selecione a entrada booleana (true
(Verdadeiro) ou false (Falso)) para ativar
o smart logic control.

Insere o valor fixo - false (Falso)

[1] True (Verdadeiro) | Insere o valor fixo - true (Verdadeiro)
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13-01 Iniciar Evento

Selecione a entrada booleana (true (Verdadeiro) ou false (Falso))

para ativar o smart logic control.

13-01 Iniciar Evento

Selecione a entrada booleana (true (Verdadeiro) ou false (Falso))
para ativar o smart logic control.

Option: Funcéo: Option: Funcéo:
[2] Em funcio- O motor funciona. [15] | Acima de O feedback esta acima do limite
namento feedb.alto programado em pardmetro 4-57 Advert.
[3]1 |[Dentro da Faixa [ O motor funciona dentro da corrente de Feedb Alto.
p.rogramada e das faixas velocidade ] [16] [ Adverténcia A adverténcia térmica é ativada quando
ajustadas em p arametro 4-50 Adverténcia térmica a temperatura excede o limite no motor,
de Corrente Baixa para conversor de frequéncia, resistor do
pardmetro 4-53 Adverténcia de Velocidade e 6] (1) G T
Alta.
: _ _ [17] |Red.Elétr Forad | A tenséo de rede esta fora da faixa de
[4] Na referéncia O motor funciona na referéncia. Faix tenso especificada.
(5] Limite de torque | O limite de torql{e éjustado em [18] | Reversao A saida é alta quando o conversor de
pardmetro 4-16 Limite de Torque c{o ] frequéncia estiver funcionando no
Modo Motor ou pardmetro fH7 Lerute de sentido anti-horario (o produto l6gico
Torque do Modo Gerador foi excedido. s s ate siEius Yam funderameiic®
[6] | Corrente limite | O limite de corrente do motor ajustado E ‘reversao’).
Sl AR - enits ofs Ggigas o] [19] [ Adverténcia Uma adverténcia esta ativa.
excedido.
[20] | Alarme Um alarme (de desarme) esté ativo.
[7] Fora da Faix de [ A corrente do motor esta fora da faixa (desarme)
Corr programada no pardmetro 4-18 Limite de [21] [ Alarm(blog.p/ Um alarme (bloqueio por desarme) esta
Corrente. .
desarm) ativo.
[8] | Abaixo da | A corrente do motor estd menor que a BRI T e e 0
baixa programada no
parémetro 4-50 Adverténcia de Corrente [23] [Comparador 1 Use o resultado do comparador 1.
Baixa. [24] [ Comparador 2 Use o resultado do comparador 2.
[9] [Acima dalalta [A corrente do motor estd maior que a [25] | Comparador 3 Use o resultado do comparador 3.
programada no 26] (R l6gica 0 U Itado d l6gica 0,
pardmetro 4-51 Adverténcia de Corrente [26] egra logica se o resultado da regra ogica 0.
Alta. [27] | Regra légica 1 Use o resultado da regra légica 1.
[10] | Fora da Faix de | A velocidade esté fora da faixa [28] | Regra logica 2 Use o resultado da regra I6gica 2.
VelerE EEEITEE [29] | Regra légica 3 Use o resultado da regra ldgica 3.
pardmetro 4-52 Adverténcia de Velocidade
Baixa e pardmetro 4-53 Adverténcia de [33] [Entrada digital, Use o resultado da entrada digital 18.
Velocidade Alta. DI
[34] [Entrada digital, Use o resultado da entrada digital 19.
[11] | Abaixo da A velocidade de saida é menor que a DI19
veloc.baix configuragdo em
) gurac . . [35] [Entrada digital, Use o resultado da entrada digital 27.
pardmetro 4-52 Adverténcia de Velocidade DI27
Baixa.
[36] [Entrada digital, Use o resultado da entrada digital 29.
[12] [Acima da A velocidade de saida é maior que a DI29
velocalta configuragéo em [37] |Entrada digital, | Use o resultado da entrada digital 32.
pardmetro 4-53 Adverténcia de Velocidade DI32
Alta. [38] | Entrada digital, Use o resultado da entrada digital 33.
[13] |Fora da faixad | Feedback fora da faixa programada no DI33
feedb pardmetro 4-56 Advert. de Feedb Baixo e [39] | Comando Um comando de partida é emitido.
no pardmetro 4-57 Advert. de Feedb Alto. partida
[14] | Abaixo de O feedback esta abaixo do limite [40] | Drive parado Um com?nfjlo de parada (J?g: p'arar’,
feedb.baix programado em pardmetro 4-56 Advert. par'a<'ja rapldai paralda pc,>r |'nerC|a) <
de Feedb Baixo. emitido - e ndo pelo préprio SLC.
[41] | Rset Desrm Um reset é emitido.
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13-01 Iniciar Evento 13-01 Iniciar Evento
Selecione a entrada booleana (true (Verdadeiro) ou false (Falso)) Selecione a entrada booleana (true (Verdadeiro) ou false (Falso))
para ativar o smart logic control. para ativar o smart logic control.
Option: Funcéo: Option: Funcéo:
[42] |Desrm Aut-rst Uma reinicializacao automatica é [98] | RS Flipflop 4 Veja capétulo 3.13.2 13-1* Comparadores.
executada. [99] | RS Flipflop 5 Veja capétulo 3.13.2 13-1* Comparadores.
el | Tsel el (O] it |l b, DIkjgiofe] [100] | RS Flipflop 6 Veja capétulo 3.13.2 13-1* Comparadores.
somente no LCP gréfico.
[101] | RS Flipflop 7 Veja capétulo 3.13.2 13-1* Comparadores.
[44] | Tecl Rset [Reset] estd pressionada. Disponivel
somente no LCP gréfico. 13-02 Parar Evento
[45] | P/Esq [<] esta pressionada. Disponivel Selecione a entrada booleana (true ou false) (Verdadeiro ou
somente no LCP grafico. Falso) para desativar o smart logic Control.
[46] [ P/Direita [»] esta pressionada. Disponivel Option: Funcao:
somente no LCP grafico. [0] FALSE (Falso) Para obter descricbes detalhadas
[47] |Tecl P/Cima [A] est4 pressionada. Disponivel das opgoes [0] Falso-[61] Regra
somente no LCP grafico. fosian &, R
parametro 13-01 Iniciar Evento.
[48] | P/Baixo [¥] est4 pressionada. Disponivel
| [1] True (Verdadeiro)
somente no LCP gréfico.
[2] Em funcionamento
[50] [Comparador 4 Use o resultado do comparador 4. 31 | Dentro da Faixa
[51] | Comparador 5 Use o resultado do comparador 5. [4] | Na referéncia
Limi
[60] [Regra lég 4 Use o resultado da regra légica 4. (5] imite de torque
[6] Corrente limite
[61] [Regralég 5 Use o resultado da regra ldgica 5. 7] Fora da Faix de Corr
[76] |Entrada Digital Use o valor de x30/2 (VLT® General [8] Abaixo da | baixa
x30 2 Purpose I/0 MCB 101). [91 [Acima dal alta
— 10] | Fora da Faix de Veloc
[77]1 |Entrada Digital Use o valor de x30/3 (VLT® General [11] Abaixo da velocbai
x30 3 Purpose 1/0 MCB 101). (111 | Abaixo da veloc baix
[12] | Acima da veloc.alta
[78] | Entrada Digital Use o valor de x30/4 (VLT® General [13] | Fora da faixa d feedb
x30 4 Purpose 1/0 MCB 101). [14] | Abaixo de feedb.baix
[79] [Entr.Dig.X46 1 Use o valor de x46/1 (VLT® Extended [15] | Acima de feedb.alto
Relay Card MCB 113). [16] | Adverténcia térmica
- 17] | Red.Elétr Fora d Faix
[80] | Entr.Dig.X46 3 Use o valor de x46/3 (VLT® Extended [17] —
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