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SOBRE 0 MANUAL DE APLICACAO "All in One"

0 Manual de Aplicacdo “All in One” contém informacdes sobre os diferentes tipos de operacdes incluidas
no Pacote de Aplicacdes “All in One”. Se estas aplicacoes ndo atenderem as necessidades de seu
processo, nao hesite em contatar o fabricante para obter informacoes sobre aplicacoes especiais.

Este manual esta disponivel nas versoes em papel e eletronica. Recomendamos o uso da versao
eletronica, se possivel. O usuario que utilizar a versao eletronica podera contar com as seguintes
vantagens:

O manual contém varios links e referéncias cruzadas para outras secdes, o que permite ao leitor
vasculhar o manual com maior facilidade bem como verificar e encontrar pontos/tépicos mais

rapidamente.

O manual contém ainda hyperlinks para as paginas da internet. Para visitar estas paginas da internet
através dos links, o usuario devera ter instalado em seu computador um navegador de internet.

Suporte 24 Horas +358 (0)40 837 1150 ¢ Email: vacon(@vacon.com
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1. APLICACAO BASICA
Cddigo do software: ASFIFFO1

1.1 Introducéo

A Aplicacdo Basica trata-se de uma aplicacdo simples e de facil uso. E a configuracdo padrao fornecida
pelo fabricante. Se o produto nao estiver nesta configuracao, selecione a Aplicacao Basica no menu Mé,
pagina 56.2. Consulte o Manual do Usuario do produto

Entrada digital DIN3 programavel.

Os parametros da Aplicacao Basica sao explicados no Capitulo 8 deste manual. As explicacoes sao
organizadas de acordo com o nimero individual (ID) do parametro.

1.1.1 Fungdes de protecdo do motor na Aplicagdo Basica

A Aplicacao Basica oferece quase todas as mesmas funcoes de protecao das demais aplicacoes:

Protecao de falha externa

Supervisao de fase de entrada

Protecao de subtensao

Supervisao de fase de saida

Protecao de falha a terra

Protecao térmica do motor

Protecao de falha por termistor

Protecao de falha do barramento de campo (barramento de campo)
Protecao contra erro no slot

Diferentemente das demais aplicacoes, a Aplicacao Basica nao oferece parametros para a selecao da
funcao de res posta ou valores limites para as falhas. A protecao térmica do motor é explicada mais
detalhadamente na pagina 209.
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1.2 Controle E/S

Potenciometro de referéncia,
1... 10 kQ

T
e
r/ S —

OPT-A1
Terminal Sinal Descricao
1| +10V.¢ | Saida de referéncia Tensao para potenciometro, etc.
2 All+ Saida analoga 1 Referéncia de freqiiéncia da saida analoga 1
Faixa de tensao 0-10V CC
Programavel (P2.14)
3 All- Terra E/S Terra para referéncia e controles
4 Al2+ Entrada anéaloga 2 Referéncia de freqiiéncia da saida analoga 2
5 Al2- Faixa de corrente 0-20mA
b +24V® | Saida da tensao de controle Tensdo para comutadores, etc. max. 0,1 A
7 GND Terra E/S Terra para referéncia e controles
8 DIN1 Partida para frente Contato fechado = partida para frente
9 DIN2 Partida para tras Contato fechado = partida para tras
10 DIN3 Entrada de falha externa Contato aberto = sem falha
Programavel (P2.17) Contato fechado = falha
11 CMA Comum paraDIN 1 -DIN 3 Conectar com GND ou +24V
12 +24V@ | Saida da tensio de controle Tens3o para comutadores (veja #6)
GND Terra E/S Terra para referéncia e controles
13
14 DIN4 Selecdo de veloc. predefinida- | DIN4 DINS Ref. de freq.
definida 1
15 DINS Selecdo de veloc. predefinida- | Aberto Aberto Ref. E/S (P2.14)
definida 2 Fechado Aberto Veloc. predef. 1
Aberto Fechado Veloc. predef. 2
Fechado Fechado Freqiiéncia méxima
16 DINé Reset de falha Contato aberto = sem acao
Contato fechado =reset de falha
17 CMB Comum para DIN4-DINé Conectar com GND ou +24V
18 ’_‘AOH Saida analoga 1 Faixa 0-20 mA/R,, max. 500
19 AO1- Freqgliéncia de saida
Programavel (P2.16)
20 DO1 Saida digital 1 Coletor aberto, | 50mA, U 48 VDC
PRONTO
OPT-A2
21 RO1 Saida do relé 1
22 RO1 j EXECUTAR
23 RO1
24 RO2 Saida do relé 2
25 RO2 FALHA
26 RO2 j/
— 1

Tabela 1-1. Configuracdo padrao de E/S da aplicacdo basica

Nota: Consulte as selecoes de jumper ao
lado. Para maiores informacodes, consulte o

Manual do Usuario do produto.

Bloco de jumper X3:
Aterramento CMA e CMB

El CMB conectado com GND
IE' CMA conectado com GND
®® | CwMBisoladode GND

CMA isolado de GND

CMB e CMA
conectados internamente,
isolados de GND

o[ ]
GE

= Padrao do Fabricante

Suporte 24 Horas +358 (0)40 837 1150 e Email: vaconf@vacon.com
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1.3 Logicade sinais de controle na Aplicacédo Basica

—| 3.2 Referéncia de teclado |

e _| 2.14 Referéncia de E/S

1
1
:
1
: 2 2.18 Veloc. Predef.1
1
|
1

2.12.19 Veloc. Predef. 2

DINd & p-—--——-——--— - - ] _______ 1~ B i1 3.1 Local de controle
By ] et ol e B [ e (1T !
Al @ ~ . !
A2 & . e i |
= - o 1 |
Lo %J'“m._h !
g — -— i
VI I

2.2 Frequéncia Maxima | : Referéncia da freqiiéncia
e interna
- - -
1
1
i
1
1
i
i
|
i
i
Botao
Referéncia do barramento de campo

Botdes Partida/Parar

Partida/Parada do barramento de campo

Direc3o do barramento de campo

Partida para Partida/Parada
DIMNT & frente Légica de Partida/ : Partida/Parada interna .
DINZ & - - Parada e reverso -
Partida para tras
Reverso

3.3 Direcao do teclado - T Eevceso-nteEne

DING & Entrada de reset de falha > 1 Reset interno de falha'_

Entrada de falha externa (programavel)

DIN3 & *

BCIZ D0 B

Figura 1-1. Ldgica de sinais de controle na Aplicacdo Bdsica
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1.4 Aplicacdo Bésica — Listas de Parametros

As paginas a seguir apresentam as listas de parametros dentro dos respectivos grupos de parametros.
Cada parametro inclui um link paraa respectiva descricao de parametro. As descricoes de parametro
sao apresentadas nas paginas 144 a 238.

Explicacao das colunas:

Cddigo = Indicacao do local no teclado; Exibe o nUmero de parametro atual para o operador
Parametro = Nome do parametro
Min. = Valor minimo do parametro
Max. = Valor maximo do parametro
Unidade = Unidade do valor do parametro; Exibida se disponivel
Padrao = Valor predefinido pelo fabricante
Cliente = Configuracdes préprias do cliente
ID = Numero individual (ID) do parametro
= 0 valor do parametro s6 pode ser alterado quando o inversor de freqiiéncia tiver
parado.
1.4.1 Valores de monitoramento (Teclado de controle: menu M1)

Os valores de monitoramento sao os valores reais dos parametros e dos sinais, bem como dos status e
das medicdes. Os valores de monitoramento nao podem ser editados.
Consulte o Manual do Usuario para maiores informacoes.

Cadigo Parametro Unidade | ID Descrigcao
V1.1 Freqliéncia de saida Hz 1 FreqUéncia de saida para o
motor
V1.2 Referéncia de freqiiéncia Hz 25 Referéncia de freqiéncia para o
controle do motor
V1.3 Velocidade do motor Rpm 2 | Velocidade do motor em rpm
V1.4 Corrente do motor A 3
V1.5 Torque do motor % 4 | Torque calculado do eixo
V1.6 Poténcia do motor % 5 | Poténcia do eixo do motor
V1.7 Tensao do motor \ 6
V1.8 Tensao do link CC \ 7
V1.9 Temperatura da unidade °C 8 | Temperatura do dissipador
V1.10 Temperatura do motor % 9 | Temperatura calculada do motor
V1.1 Entrada anéloga 1 V/mA 13 | Al
V1.12 Entrada anéloga 2 V/mA 14 | Al2
V1.13 DINT, DIN2, DIN3 15 | Status das entradas digitais
V1.14 DIN4, DINS, DIN6 16 | Status das entradas digitais
V115 DO1, RO1, RO2 17 Sta’tus das saidas digitais e do
relé
V1.16 |5AI’DAAnéloga mA 26 AO1
M1.17 Itens de monitoramento Exibe trés valores selecionaveis
multiplo de monitoramento

Tabela 1-2. Valores de monitoramento

Suporte 24 Horas +358 (0)40 837 1150 e Email: vaconf@vacon.com
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1.4.2

Parametros basicos (Teclado de controle: Menu M2 > G2.1)

Cadigo

Parametro

Min.

Max.

Unidad
e

Padrao

Cliente

ID

Nota

P2.1

Freqgliéncia minima

0,00

P2.2

Hz

101

P2.2

Freqliéncia maxima

P2.1

320,00

Hz

50,00

102

NOTA: Se f,,, for maior que a
velocidade sincrona do motor,
verifique a aplicabilidade para o
sistema do motor e de
transmissao.

P2.3

Tempo de aceleracao 1

0,1

3000,0

3,0

103

P2.4

Tempo de
desaceleracao 1

0,1

3000,0

3,0

104

P2.5

Limite de corrente

0,1 Iy

2xly

I

107

P2.6

Tensdo nominal do
motor

180

690

NX2:230V
NX5:400V
NXé: 690V

110

Verifique a placa de sinalizacao
do motor.

P2.7

Freqgiiéncia nominal do
motor

8,00

320,00

Hz

50,00

m

Verifique a placa de sinalizacao
do motor.

P2.8

Velocidade nominal do
motor

24

20.000

rprm

1440

112

Verifique a placa de sinalizacao
do motor.

0 padrao se aplica a um motor de
quatro pdlos e a um inversor de
freqliéncia de tamanho nominal.

P2.9

Corrente nominal do
motor

0,1 Iy

2xly

113

Verifique a placa de sinalizacao
do motor.

P2.10

Cos® do motor

0,30

1,00

0,85

120

Verifique a placa de sinalizacao
do motor.

P2.11

Funcdo de partida

505

0=Rampa
1=Partida inicial
2=Partida inicial condicional

P2.12

Funcao de parada

506

0=Reducao

1=Rampa

2=Rampa+Corrida habilitar
reducao

3=Reducao+Corrida habilitar
rampa

P2.13

Otimizacdo U/f

109

0=Sem uso
1=Impulso automatico de torque

P2.14

Referéncia de E/S

117

0=Al1

1=A12

2=Teclado
3=Barramento de campo

P2.15

Entrada analoga 2,
offset de referéncia

302

0=0-20mA
1=4mA-20 mA

P2.16

Funcao de saida analoga

307

0=Sem uso
1=Freqliéncia de saida. (0—f,)
2=Referéncia de Freqiiéncia (0—
fméx]
3=Veloc. do motor (0—Veloc.
nominal do

motor)
4 = Corrente do motor (0-1,yetor)
5=Torque do motor (0—Tyetor)
6=Poténcia do motor (0—P yotor)
7=Tensao do motor (0-U votor)
8=Tensao link CC (0-1000V)

P2.17

Funcao DIN3

301

0=Sem uso

1=Falha externa, fechando
contato

2=Falha externa, abrindo contato
3=Executar habilitacao, cc
4=Executar habilitacao, oc
5=Forcar cp. para ES

6=Forcar cp. para teclado
7=Forcar cp. para barram.de
campo

Tel. +358 (0]201 2121 « Fax +358 (0)201 212 205
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P2.18 Velocidade predefinida 1 0,00 P2.2 Hz 0,00 105 | Velocidades predefinidas pelo
operador
P2.19 Velocidade predefinida 2 0,00 P2.2 Hz 50,00 106 | Velocidades predefinidas pelo
operador
P2.20 | Reinicializacio automatica 0 1 0 731 | O=Desabilitado
i 1=Habilitado

Tabela 1-3. Parametros basicos G2.1

1.4.3 Controle de teclado (Teclado de controle: Menu M3)

Os parametros para a selecao do local e da direcao de controle no teclado sao exibidos a seguir.
Consulte o menu de controle de Teclado (Keypad) no Manual do Usuério do produto.

Cadigo Parametro Min. Méx. | Unidade | Padrao | Cliente | ID Nota

1=Terminal de E/S

P3.1 Local de controle 1 3 1 125 | 2=Teclado
3=Barramento de campo

R3.2 Referéncia de teclado P2.1 pP2.2 Hz

P3.3 Direcdo (no teclado) 0 1 0 123 Sqllmtagao de. Reversp
ativada a partir do painel
0=Funcao limitada do botao

- Parar

R3.4 Botao Parar (Stop) 0 1 1 M4 | 4 Botio Parar sempre

habilitado

Tabela 1-4. Pardmetros de controle de teclado, M3

1.4.4 Menu Sistema (System) (Teclado de controle: Menu M6)

Para parametros e funcoes relacionados ao uso geral do inversor de freqiiéncia, como por exemplo,
aplicacao e selecao de idioma, definicdes customizadas de parametros ou informacdes sobre hardware e
software, consulte o Manual do Usuario do produto.

1.4.5 Placas de expanséao (Teclado de controle: Menu M7)

O menu M7 exibe as placas de expansao e de opcdes que estao ligadas a placa de con trole e as
informacoes relacionadas a placa. Para maiores informacoes, consulte o Manual do Usuario do produto.

Suporte 24 Horas +358 (0)40 837 1150 e Email: vaconf@vacon.com
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2. APLICACAO PADRAO
Cddigo do software: ASFIFF02

2.1 Introducédo

Selecione a Aplicacao Padrao no menu Mé da pagina S6.2.

A Aplicacao Padrao é tipicamente utilizada em aplicacoes de bomba e ventilador e em t ransportadores
para os quais a Aplicacao Basica é muito limitada, embora nao sejam exigidos quaisquer componentes
especiais.

e A Aplicacao Padrao possui os mesmos sinais E/S e a mesma légica de controle que os da
Aplicacao Basica.

e Aentrada digital DIN3 e todas as saidas sao livremente programaveis.

Funcoes adicionais:

Logica de sinal programavel de Partida/Parada e Reverso

Escala de referéncia

Supervisao do limite de uma freqliéncia

Programacao de rampas secundarias e da rampas em forma de S
Funcdes programaveis de parada e partida

Frenagem CC na parada

Area de freqiiéncia de proibicdo um

Curva U/f e freqiiéncia de comutacao programaveis
Reinicializacao automatica

Protecao térmica e sistema de protecao de estol: Totalmente programavel; desligado, alerta,
falha

Os parametros da Aplicacao Padrao sao explicados no Capitulo 8 d este manual. As explicacoes estao
organizadas de acordo com o nimero individual (ID) do parametro.

Tel. +358 (0)201 2121 « Fax +358 (0)201 212 205




Aplicacéao Padréao vacon = 15

2.2 Controle E/S

Programavel (P2.3.2)

]

|

|

|

|

|

' Saida digital 1

————@————{———— 20 | DO1 | PRONTO Coletor aberto, | 50mA, U 48 VDC
| Programavel (P2.3.7)
|
|
(N

OPT-A2

Totjgc&g}metro de referéncia, OPT-A1
Terminal Sinal Descricdo
r—— - 1| +10V,. | Saida de referéncia Tensao para potenciometro, etc.
[ Saida analoga 1
| 2 AlT+ Faixa de tensdo 0-10V CC Referéncia de freqiiéncia da saida analoga 1
: Programavel (P2.1.11)
——————————— 3 All- Terra E/S Terra para referéncia e controles
4 Al2+ Entrada anéaloga 2 . L , ,
5 AL Faixa de corrente 0-20mA Referéncia de freqiiéncia da saida analoga 2
- —————————— b +24V ®| Saida da tensao de controle Tensdo para comutadores, etc. max. 0,1 A
| / 7 |[®GND Terra E/S Terra para referéncia e controles
___ 7 e ] Partida para frente .
: 8 DIN1 Légica programével [P2.2.1) Contato fechado = partida para frente
:—— / ———————— 9 DIN2 E?:}ﬁa :er;kr;\:;rso Contato fechado = partida em reverso
| / 10 DIN3 Entrada de falha externa Contato aberto = sem falha
- === Programavel (P2.2.2) Contato fechado = falha
: 11 CMA Comum paraDIN 1 -DIN 3 Conectar com GND ou +24V
| 12 +24V | Saida da tensdo de controle Tens3o para comutadores (veja #6)
| / [——— 13 @ GND Terra E/S Terra para referéncia e controles
I—— ———4———- 14 DIN4 Selecao de veloc. predefinida 1 DIN4 DINS Ref. de freg.
: : Aberto Aberto Referéncia E/S
I / - - Fechado Aberto Veloc. predef. 1
I — __JI.___ _ 15 DINS Selecao de veloc. predefinida 2 Aberto Fochado Veloc. predef. 2
| | Fechado Fechado Entrada anéaloga 2
| / | Contato aberto = sem acao
: 16 DING Reset de falha Contato fechado =reset de falha
I 17 CMB Comum para DIN4-DINé Conectar com GND ou +24V
| — — 18 || AO1+ | Saida anéloga 1
: L _| 19 .AO‘I ) Fregliéncia de saida Faixa 0-20 mA/R_, max. 500
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|

] ;; 281 v Saida do relé 1
EXECUTAR o EXECUTAR
_®_ RO1 Programavel (P2.3.8)
24 R0O2 Saida do relé 2
20-——- F————- 25 | RO2 : FALHA
VAC - ——/ b ———— 26 RO2 |— Programavel (P2.3.9)
— Tabela 2-1. Configuracdo padrao de E/S da aplicacdo padrao.
——
Nota: Consulte as selecoes de jumper ao Bloco de jumper X3:
lado. Para maiores informacdes, consulte o Aterramento CMA e CMB
Manual do Usuario do produto. L G e e

IE' CMA conectado com GND

®® | CMBisoladode GND
CMA isolado de GND

o |
E||;| CMB e CMA

conectados internamente,
isolados de GND

= Padrao do Fabricante

Suporte 24 Horas +358 (0)40 837 1150 ¢ Email: vacon(@vacon.com
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2.3 LOgica de sinais de controle na Aplicagdo Padréo

DA M4 -
DIMS &

_| 3.2 Referéncia de teclado

Referéncia E/S

Referéncia de Controle de Teclado

Referéncia de Controle de Bar. de Campo

Al @
A2 @

Veloc. Predef. 1

Veloc. Predef. 2

o i

=

-

| | Referéncia do barramento de campo

Botao reset

Botdes Partida/Parar

Partida/Parada do barramento de campo

Direcdo do barramento de camno

-I 3.1 Local de controle

Referéncia da
Interna

freqiiéncia

: Partida/Parada
DIMN1 & _Pamda para . - Partida/Parada Interna
k frente Légica programavel de
(programavel) Partida/Parada e reverso = il
D'Ir"lz ﬁ Partida para iras lprogramavell %
Reverso
Reverso interno
| 3.3 Direcao do teclado I . e 3
Entrada de reset de falha o 1 Reset interno de falha
DINE & Erirada de fatha externa [programavel] -
DING & -
MEAZED

Figura 2-1. Ldgica de sinais de controle na Aplicacdo Padrdo
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2.4 Aplicagdo Padrao — Listas de parametros

As paginas a seguir apresentam as listas de parametros nos respectivos grupos de parametros. Cada
parametro inclui um link para a respectiva descricao do parametro. As descricoes de parametros se
encontram nas paginas 144 a 238. As des cricoes sao organizadas de acordo com o nu mero ID do
parametro.

Explicacdo das colunas:

Cddigo = Indicacao do local no teclado; Exibe o nimero de parametro atual para
o operador

Parametro = Nome do parametro

Min. = Valor minimo do parametro

Max. = Valor maximo do parametro

Unidade = Unidade do valor do parametro; Exibida se disponivel

Padrao = Valor predefinido pelo fabricante

Cliente = Configuracoes proprias do cliente

ID = Numero individual (ID) do pardmetro

I = Parametros em fila: Utilize o método TTF  para programar estes
= parametros

Cddigo de parametro ligado: O valor de u m parametro sé pod e ser
alterado depois que o inversor de freqiiéncia tiver parado.

24.1 Valores de monitoramento (Teclado de controle: menu M1)

Os valores de monitoramento sao os valores reais dos parametros e dos sinais, bem como dos status e
das medicdes. Os valores de monitoramento nao podem ser editados.
Consulte o Manual do Usuario do produto para maiores informacoes.

Cadigo Parametro Unidade | ID Descrigcao

V1.1 Freqliéncia de saida Hz 1 FreqUéncia de saida para o

motor
V1.2 Referéncia de freqiiéncia Hz 25 Referéncia de freqiéncia para o
controle do motor

V1.3 Velocidade do motor rpm 2 | Velocidade do motor em rpm

V1.4 Corrente do motor A 3

V1.5 Torque do motor % 4 | Torque calculado do eixo

V1.6 Poténcia do motor % 5 | Poténcia do eixo do motor

V1.7 Tensao do motor \ 6

V1.8 Tensao do link CC \ 7

V1.9 Temperatura da unidade °C 8 | Temperatura do dissipador
V1.10 Temperatura do motor % 9 | Temperatura calculada do motor
V1.1 Entrada anéloga 1 V/mA 13 | Al

V1.12 Entrada analoga 2 V/mA 14 | Al2

V1.13 DINT, DIN2, DIN3 15 | Status das entradas digitais
V1.14 DIN4, DINS, DIN6 16 | Status das entradas digitais
V115 DO1, RO1, RO2 17 ?;?étus das saidas digitais e do
V1.16 lnipa Andloga mA 26 | AO1

Itens de monitoramento Exibe trés valores selecionaveis
M1.17 B .
multiplo de monitoramento

Tabela 2-2. Valores de monitoramento

Suporte 24 Horas +358 (0)40 837 1150 ¢ Email: vacon(@vacon.com
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24.2 Parametros basicos (Teclado de controle: Menu M2 > G2.1)
Cadigo Parametro Min. Max. | Unidade Padrao Cliente | ID Nota
P2.1.1 Freqiiéncia minima 0,00 pP2.1.2 Hz 0,00 101
NOTA: Se f,., for maior que a
velocidade sincrona do motor,
P2.1.2 Freqgliéncia maxima | P2.1.1 | 320,00 Hz 50,00 102 | verifique a aplicabilidade para
o sistema do motor e de
transmissao.
pp.13 | Tempode fceleragao 0,1 | 3000,0 s 3,0 103
P2.1.4 Tempo de 0,1 | 3000,0 s 3,0 104
desaceleracao 1
pP2.1.5 Limite de corrente 0'|1 X 2xly A I 107
H
Tensao nominal do NX2:230V
P2.1.6 motor 180 690 \% NX5:400V 110
NX6: 690V
P2 17 Freqiéncia nominal 8,00 | 320,00 Hz 50,00 111 V_er|f|_que~a placa de
do motor sinalizacao do motor.
O padrao se aplica a um motor
P2 18 Velocidade nominal 24 20.000 rom 1440 112 _de quatro polos eaum
do motor inversor de freqiiéncia de
tamanho nominal.
P219 Corrente nominal do 0,1x 2x1, A I, 113 V_er|f|.que~a placa de
motor Iy sinalizacao do motor.
Verifique a placa de
P2.1.10 Cosq@ do motor 0,30 1,00 0,85 120 sinalizacio do motor.
0=Al1
P2.1.11 Referéncia de E/S 0 3 0 117 1=AL2
2=Teclado
3=Barramento de campo
0=Al1
Referéncia de 1=Al2
P2.112 controle de teclado 0 3 2 121 2=Teclado
3=Barramento de campo
Referéncia de 0=Al1
controle de 1=Al2
Rl barramento de 0 3 3 122 2=Teclado
campo 3=Barramento de campo
P2.1.14 Velocidade 000 | P2.12 | Hz 10,00 105 | Velocidades predefinidas pelo
predefinida 1
Velocidade operador
P2.1.15 S 0,00 | P2.1.2 Hz 50,00 106
predefinida 2

Tabela 2-3. Parametros basicos G2.1
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2.4.3 Sinais de entrada (Teclado de controle: Menu M2 > G2.2)

Cadigo Parametro Min | Max. Unledad Padrao | Cliente | ID Nota
DIN1 DIN2
0 | Part. p/ frente Part. p/ tras
1 | Partida/Parada P/tras/p/frente
2 | Partida/Parada Exec. habilit.
Logica de Pulso de
P2.2.1 Partida/Parada 0 6 0 300 | 3 Partida Pulso de parada
« Partida
4 | Part. p/ frente o/frente.*
5 | Part.*/Parada P/tras/p/frente
6 | Part.*/Parada Exec. habilit.
0=Sem uso
1=Falha externa, fechando contato
2=Falha externa, abrindo contato
3=Executar habilitacao
P2.2.2 Funcdo DIN3 0 8 1 301 | 4=Selecao de tempo de
7 acel./desacel.
5=Forcar cp. para ES
6=Forcar cp. para teclado
7=Forcar cp. para barram. de campo
8=Para tras
Entrada analoga 2 0=0-20mA (0-10V]**
P2.23 offset de referéncia 0 ! ! 302 1=4-20mA (2-10V)**
Seleciona a freqiiéncia que
Escala de referéncia 00 | 3200 corresponde ao sinal de referéncia
pP2.2.4 valor minimo 0 0' Hz 0,00 303 | minimo
0,00 = Sem escala
Seleciona a freqiiéncia que
A corresponde ao sinal de referéncia
P2 95 Escala de rlefgrenua 0,0 320,0 Hy 0,00 304 | maximo
valor maximo 0 0
0,00 = Sem escala
P2 2.6 InversAao Qe 0 1 0 305 0=Sem inversao
referéncia 1=Invertido
ppp7 | Tempodefiltragem | 0.0 | 4 o s 0,10 306 | 0=Sem filtragem
de referéncia 0
P2.2.8 | Selecdo de sinal Alf Al gy | DR CS IRGREIZE U
’ utilizado. Consulte a pagina 66.
P2.2.9 | Selecdo de sinal Al2 A2 g || DR Gl IRGREIZE U
’ utilizado. Consulte a pagina 66.

Tabela 2-4. Sinais de entrada, G2.2

* = A borda deve estar levantada para a partida
** = Lembre-se de colocar osjumper s doblocoX 2
corretamente. Consulte o Manual do Usuario do Produto.

Suporte 24 Horas +358 (0)40 837 1150 ¢ Email: vacon(@vacon.com
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244 Sinais de saida (Teclado de controle: Menu M2 2 G2.3)
Cadigo Parametro Min. | Max. | Unidade | Padrao | Cliente | ID Nota
Saida analoga 1 Método de programacao TTF
el selecao de sinal 0 Al e utilizado. Consulte a pagina 66.
0=Sem uso (20mA/10V)
1=Freqiéncia de saida. (0—f,,,)
2=Referéncia de freqiiéncia (0—f,,)
3=Veloc. do motor (0—Veloc. nom
Funcdo de saida do motor])
P2.32 analoga 0 8 ! 307 4 =Corrente do motor (0—-I o)
5=Torque do motor (0—T,or)
6=Poténcia do motor (0—P o)
7=Tensao do motor (0--U, /)
8=Tensdo link CC (0-1000V)
pp33 | lemeodefiltragem | o441 44 o9 s 1,00 308 | 0=Sem filtragem
de saida analoga
P2 34 Inversag de saida 0 1 0 309 0=Sem inversao
analoga 1=Invertido
Saida analoga 0=0mA(0V)
P2.3.5 e e 0 1 0 310114 mal2v)
P2.3.6 Escala de saida 10 | 1000 % 100 311
analoga
0=Sem uso
1=Pronto
2=Executar
3=Falha
4=Falha invertida
5=Alerta de superaquecimento do IF
6=Falha externa ou alerta
, i 7=Falha de ref. ou alerta
P2.3.7 Saida digital 1 0 16 1 312 | 8=Alerta
funcao .
’ 9=Para tras
10=Velocidade predefinida 1
11=Em velocidade
12=Moto regulador ativo
13=Superv. de limite de freq. OP 1
14=Local de controle: E/S
15=Falha do termistor/alerta
16=Barramento de campo DIN1
P2.3.8 Funcao RO1 0 16 2 313 | Conforme o parametro 2.3.7
P2.3.9 Funcao R0O2 0 16 3 314 | Conforme o parametro 2.3.7
Superv. de limite de 0=Sem limite
P2.3.10 pfre. caida 1 0 2 0 315 | 1=Supervisao de limite baixo
9 2=Supervisao de limite alto
Limite de freq. saida
P2.3.1 I .. 0,00 | 320,00 Hz 0,00 316
Valor supervisionado
P2 312 SaldaNanaloga 2 0.1 E10 0.1 471 M_etpdo de programaggo.TTF
selecao de sinal utilizado. Consulte a pagina 66.
pp313 | Sdidaanaloga? 0 8 4 472 | Conforme o pardmetro 2.3.2
funcao
pp3.14 | | SddaanalogaZ ) q44 1 40 o9 s 1,00 473 | 0=Sem filtragem
tempo de filtragem
P23.15 Sal_da ana~loga 0 1 0 W74 0=Sem inversao
inversao 1=Invertido
Saida analoga 2 0=0mA(0V)
P23.16 minima 0 1 0 475 1 o4 mA2V)
pp3.17 | Saidaanaloga? 10 | 1000 % 100 476
escala

Tabela 2-5. Sinais de saida, G2.3
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2.4.5 Pardmetros de controle de transmissao (Teclado de controle: Menu M2 > G2.4)
Cadigo Parametro Min. | Max. | Unidade | Padrao | Cliente | ID Nota
P2.4.1 | Formadarampal | 00 | 10,0 s 0,1 500 | O-Linear
>0=Tempo da rampa curvaem S
P2.4.2 | Formadarampa2 | 0,0 | 10,0 s 0,0 501 | OzLinear
>0=Tempo da rampa curvaem S
P2.43 | T€MPO dezaceleragao 0,1 | 3000,0 s 10,0 502
P2.4.4 Tempo de 0,1 | 3000,0 s 10,0 503
desaceleracao 2
0=Desabilitado
1=Usado quando em execucao
2=Unidade de frenagem externa
P2.4.5 | Unidade de frenagem 0 4 0 504 | 3=Usado quando parado/em
execucao
4=Usado quando em execucao
(sem teste)
0=Rampa
P2.4.6 Funcao de partida 0 2 0 505 | 1=Partida inicial
2=Partida inicial condicional
0=Reducao
- 1=Rampa
P2.4.7 Funcdo de Parada 0 3 0 506 | 2=Rampa+Corrida habilitar reducao
3=Reducao+Corrida habilitar rampa
Corrente de
P2.4.8 frenagem CC 0,00 I A 0,7 x 1y 507
P2 4.9 Tempo de frenagem 0,00 | 600,00 S 0,00 508 0=Frenagem CC desligada na
CC na parada parada
Freqliéncia para
iniciar frenagem CC
P2.4.10 | durante a paradaem | 0,10 10,00 Hz 1,50 515
rampa
P2 411 Tempo de freqagem 0,00 | 600,00 S 0,00 516 0=Fr_enagem CC desligada na
CC na partida partida
P2.4.12 Fluido de freio 0 1 0 500 | 9=Destigado
1=Ligado
P2.4.13 | Corrente do fluido de 0,00 1, A I, 519

freio

Tabela 2-6. Pardmetros de controle de transmissao, G2.4

246 Pardmetros de freqiiéncia de proibigcdo (Teclado de controle: Menu M2 2> G2.5)
Cadigo Parametro Min. | Max. | Unidade | Padrao | Cliente | ID Nota
Freqliéncia de
P2.5.1 proibicao 0,00 | 320,00 Hz 0,00 509
faixa 1, limite baixo
Freqliéncia de
P2.5.2 proibicao 0,00 | 320,00 Hz 0,00 510
faixa 1, limite alto
P2 53 Proibicdo acel./desac. 0.1 10,0 X 10 518

rampa

Tabela 2-7. Parametros de freqiiéncia de proibicdo, G2.5
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24.7 Pardmetros de controle do motor (Teclado de controle: Menu M2 - G2.6)
Cadigo Parametro Min. Max. Unledad Padréo | Cliente | ID Nota
0=Controle de freqiiéncia
P2.6.1 1=Controle de velocidade
Modo de controle do 0 13 0 400 Adicional para NXP:
motor 2=Sem uso
3=Controle de veloc. loop
fechado
0=Sem uso
P2.6.2 Otimizacao U/f 0 1 0 109 | 1=Impulso automatico de
torque
O=Linear
1=Quadrada
P2.6.3 Selec&o de razdo U/f 0 3 0 2=Programavel
108 .
3=Linear com fluxo
otimizado
Ponto de
P2.6.4 enfraquecimento de 8,00 320,00 Hz 50,00 602
campo
Tensao do ponto de
P2.6.5 enfraquecimento de 10,00 200,00 % 100,00 603 | n% x U, 00
campo
P2.6.6 Freqlénciadoponto | g4 | py gy Hz 50,00 604
médio de curva U/f
Tens3o do ponto médio N% X Upyer
P2.6.7 P 0,00 100,00 % 100,00 605 | Valor max. do parametro =
e curva U/f
P2.6.5
P2.6.8 Tensdo de saida na 0,00 | 40,00 % Variavel 606 | n% x U,
freqiéncia zero
P2 6.9 Frequencui de 10 Variavel KHz Variavel 601 Consulte a Tabela 8-14 para
comutacao os valores exatos
0=Sem uso
p.6.10 | Controlador desobre- | g 2 1 607 | 1=Usado [sem rampal
tensao
2=Usado (rampa)
P2 611 Controlado~r de 0 1 1 608 0=Sem uso
subtensao 1=Usado
P2.6.12 Queda de carga 0,00 100,00 % 0,00 620
0=Sem acao
1=Identificacao sem
P2.6.13 Identificacao 0 1/2 0 631 | execucao
2=|ldentificacdo com
execucao
Grupo de parametro de Loop Fechado 2.6.14
P2.6.14.1 Corrente de 000 | 2xl, A 0,00 612
magnetizacao
P2.6.14.2 Ganho P de.controle de 1 1000 30 613
velocidade
P2.6.14.3 Tempo | de_controle de 0,00 32000 ms 30,0 614
velocidade
P2.6.14.5 Compensacao de 0,00 | 300,00 s 0,00 626
aceleracao
P2.6.14.6 Ajuste de deslizamento 0 500 % 100 619
Corrente de
P2.6.14.7 magnetizacao na 0,00 I A 0,00 627
partida
P2.6.14.8 | empodemagnetizacio |, 60000 ms 0 628
na partida
P2.6.14.9 | Tempodavelocidade 0 | 32000 | ms 100 615

Zoro.na nartida
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P2.6.14.10 Tempo da velocidade 0 32000 ms 100 616
zero na parada

0=Sem uso
1=Memodria de torque

P2.6.14.11 Torque de partida 0 3 0 621 | 2=Referéncia de torque
3=Torque de partida para
frente/para tras

P26.1412 | Torauedepartidap/ | a504 1 540 % 0.0 633

R FRENTE ' ' '
P2.6.14.13 TOFq%G/TdSAp;r“da -300,0 | 300,0 % 0.0 634
P2.6.14.15 | lempodefiltragemdo |4 100,0 ms 0,0 618
codificador
Ganho P de controle de
P2.6.14.17 corrente 0,00 100,00 % 40,00 617

Tabela 2-8. Pardmetros de controle do motor, G2.6
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2.4.8 Protecgbes (Teclado de controle: Menu M2 > G2.7)
Cédigo Parémetro Min. | Méx. | Unidade | Padrdo | Cliente | ID Nota
0=Sem resposta
1=Alerta
2=Alerta+Freq. Anterior
P2.7.1 Resposta para falha de 0 5 0 700 3=Alerta+Freq. Predef. 2.7.2
referéncia 4mA 4=Falha, parada acel. para 2.4.7
5=Falha, parada por reducao
pp.72 | Freauénciadefalhade | g5 | py g9 Hz 0,00 728
referéncia 4mA
P2.7.3 Resposta para falha 0 3 2 701 0=Sem resposta
externa 1= Alerta
P2 7 4 Supervisao de fase de 0 3 0 730 2=Falha, parada acel. para~2.4.7
entrada 3=Falha, parada por reducao
Resposta para falha de 0=Falha armazenada no
P2.7.5 posta para | 0 1 0 727 | histérico
subtensao -
1=Falha nao armazenada
P2 7 6 Superwsaq de fase de 0 3 9 702
saida 0=Sem resposta
P2.7.7 - . 1=Alerta
Protecao de falha a terra 0 3 2 703 2-Falha, parada acel. para 2.4.7
P2.7.8 Protecao térmica do 0 3 2 704 3=Falha, parada por reducao
motor
Fator de temperatura - o
P2.7.9 ambiente do motor 100,0 100.0 L 0.0 705
p.7.1q | Fatordearrefecimentodo | o | 500 | o 40,0 706
motor em velocidade zero
pp.7.11 |  Constante detempo 1 200 min | Variavel 707
térmico do motor
P2 719 Ciclo de funcionamento 0 150 % 100 708
do motor
0=Sem resposta
1=Alerta
P2.7.13 Protecao de estol 0 3 0 709 | 2=Falha, parada acel. para 2.4.7
3=Falha, parada por reducao
P2.7.14 Corrente de perda 0,00 2xly A Iy 710
P2.7.15 | Limite de tempo de estol 1,00 | 120,00 s 15,00 711
pp.7.16 | Limitedefrequenciade | ;| )45 Hz 25,0 712
perda
0=Sem resposta
P2 717 1=Alerta
o Protecao contra subcarga 0 3 0 713 | 2=Falha, parada acel. para 2.4.7
3=Falha, parada por reducao
Carga de drea de
P2.7.18 enfraquecimento de 10 150 % 50 714
campo
P2.7.19 | Carga de freqgliéncia zero 5,0 150,0 % 10,0 715
Limite de tempo de
P2.7.20 protecao contra subcarga 2 600 s 20 716
0=Sem resposta
1=Alerta
P2.7.21 Reposta para falha de 2=Falha, parada acel. para 2.4.7
termistor 0 3 2 732 ~
3=Falha, parada por reducao
pp.7.02 | Respostaparafalhade 0 3 2 733 | Consulte P2.7.21
barramento de campo
P2.7.23 ReSpOStasﬁztra erro de 0 3 2 734 | Consulte P2.7.21

Tabela 2-9. Protecoes, G2.7
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2.4.9 Pardmetros de reinicializagcdo automatica (Teclado de controle: Menu M2 - G2.8)
Cadigo Parametro Min. | Max. | Unidade | Padrdo | Cliente | ID Nota
p2.8.1 Tempo de espera 0,170 | 10,00 s 0,50 717
p2.8.2 Tempo de ensaio 0,00 | 60,00 s 30,00 718
0=Rampa
pP2.8.3 Funcao de partida 1=Partida inicial
0 2 0 719 2=Conforme P2.4.6

Numero de tentativas

P2.8.4 | apdso percurso (trip) de 0 10 0 720
subtensao

Numero de tentativas

P2.8.5 | apos o percurso [fl‘lp] de 0 10 0 791
sobre-tensao

Numero de tentativas

P2.8.6 | apos o percurso [tr_/p] de 0 3 0 799
corrente excessiva

Numero de tentativas

ppgy | 2posopercursoltriplde | g 10 0 723
referéncia 4 mA
Numero de tentativas
apods o percurso (trip) de
pP2.8.8 falha de temperatura do 0 10 0 726
motor

Numero de tentativas

pygo | aPosopercurso (trip) de 0 10 0 795
falha externa

Numero de tentativas
p2g10 | @P%sopercurso (trip) de 0 10 0 738

falha de sobrecarga

Tabela 2-10. Pardmetros de reinicializacao automatica, G2.8

2.4.10  Controle de teclado (Teclado de controle: Menu M3)

Os parametros para a selecao do local de controle e da direcao no teclado sao listados a seguir. Consulte
o item de controle de Teclado no Manual do Usuario do produto.

Cadigo Parametro Min. | Max. | Unidade | Padrao | Cliente | ID Nota

1=Terminal de E/S
P3.1 Local de controle 1 3 1 125 | 2=Teclado
3=Barramento de campo

R3.2 Referéncia de teclado P2.1.1 | P2.1.2 Hz

0=Para frente

P3.3 Direcdo (no teclado) 0 1 0 123 :
1=Para tras
0=Funcao limitada do botao
= Parar
R3.4 Botao Parar (Stop) 0 1 1 14 1=Botao Parar sempre
habilitado

Tabela 2-11. Parédmetros de controle de teclado, M3
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24.11 Menu Sistema (System) (Teclado de controle: Menu M6)

Para parametros e funcoes relacionados ao uso geral do inversor de freqiiéncia, como por exemplo,
aplicacao e selecao de idioma, definicdes customizadas de parametros ou informacdes sobre hardware e
software, consulte o Manual do Usuario do produto.

2.4.12  Placas de expansdo (Teclado de controle: Menu M7)

O menu M7 exibe as placas de expansao e de opcdes que estao ligadas a placa de con trole e as
informacoes relacionadas a placa. Para maiores informacoes, consulte o Manual do Usuario do produto.
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3.  APLICACAO DE CONTROLE LOCAL/REMOTO
Cddigo do software: ASFIFF03

3.1 Introducéo

Selecione a Aplicacao de Controle Local/Remoto no menu Mé da pagina S6.2.

E possivel ter dois locais diferentes de controle com o uso da Aplicacio de Controle Local/Remoto. Para
cada local de controle, a referéncia de freqiiéncia pode ser selecionada pelo teclado de controle, pelo
terminal de E/S ou pelo barramento de campo. O local de controle ativo é selecionado com a entrada
digital DIN6.

e Todas as saidas sao livremente programaveis.
Funcoes adicionais:

Ldégica de sinal programavel de Partida/Parada e Reverso

Escala de referéncia

Supervisao do limite de uma freqliéncia

Programacao de rampas secundarias e da rampas em forma de S
Funcdes programaveis de partida e parada

Frenagem CC na parada

Area de freqiiéncia de proibicdo um

Curva U/f e freqiiéncia de comutacao programaveis
Reinicializacao automatica

Protecao térmica e sistema de protecao de estol: Totalmente programavel; desligado, alerta,
falha

Os parametros da Aplicacdo de Controle Local/Remoto sdo explicados no Capitulo 8 deste man ual. As
explicacdes estdo organizadas de acordo com o nimero individual (ID) do parédmetro.
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3.2 Controle E/S

Potencidmetro de referéncia,

OPT-A1
1..10kQ N Terminal Sinal Descricao
r—= ——— 1 | +10V, | Saida de referéncia Tensdo para potencidmetro, etc.
Controle | Saida analoga 1
remoto 24V T 2 AlT+ Faixa de tensdo 0-10V CC Referéncia da saida analoga 1 para local B
| Programavel (P2.1.12)
- Ef__ _t_ ————— 3 All- Terra E/S Terra para referéncia e controles
el remed 4 Al2+ Entrada anéaloga 2
Faixa de corrente 0-20mA Referéncia da saida anéloga 2 para local A
04-20mA - ———— AL2- Programavel (P2.1.11)
6 +24V @| Saida da tensdo de controle Tensdo para comutadores, etc. max. 0,1 A
/ 7 @ GND Terra E/S Terra para referéncia e controles
________ 8 DIN1 L?c?LA: Partida para frente Contato fechado = partida para frente
: Légica programavel (P2.2.1)
I—/ ———————— 9 DIN2 Lc.)ca,LA: Partida em reverso Contato fechado = partida em reverso
I Ri min. =5 kohm
| / ________ 10 DIN3 Entrada d’e falha externa Contato aberto = sem falha
Programavel (P2.2.2) Contato fechado = falha
__ Terradecontroleremoto | 111} ¢y | | Comum para DIN 1-DIN3 Conectar com GND ou +24V
_______________ 12 || +24v®] saida da tensio de controle Tens3o para comutadores (veja #6)
: / I-———- 13 |@GND Terra E/S Terra para referéncia e controles
—— N B Local B: Partida para frente _ .
| : 14 DIN4 Légica programavel (P2.2.15) Contato fechado = partida para frente
:—— / —— k== 15 DIN5 Lc.)ca,L B: Partida em reverso Contato fechado = partida em reverso
| / I Ri min. =5 kohm
| - Contato aberto = local A ativo
:__ T T T 16 || DIN6 | Selecao local A/B Contato fechado = local B ativo
| | 17 CMB Comum para DIN4-DINé Conectar com GND ou +24V
| : — - 18 || AO1+ | Saida analoga 1
: | /] 19 AO1- Fregliéncia de saida Faixa 0-20 mA/R,, max. 500
| PRONTO | e Programavel (P2.3.2)
|—=— —_———— e ] Saida digital 1
| | 20 DO1 PRONTO Coletor aberto, | 50mA, U 48VDC
| : Programavel (P2.3.7)
| | OPT-A2
| | 21 RO Saida do relé 1
| EXECUTAR R ;g ROT | NV EYECUTAR
R ROT || Programavel [P2.3.8)
24 R0O2
] 25 RO2 Saida do relé 2
220 :IZI: RO? FALHA
VAC-=——/ F————+ 26 — Programavel (P2.3.9)

Tabela 3-1. Configuracdo padrao de E/S da Aplicacdo de Controle Local/Remoto.

Nota: Consulte as selecoes de jumper ao
lado. Para maiores informacodes, consulte o
Manual do Usuario do produto.

Bloco de jumper X3:
Aterramento CMA e CMB

El CMB conectado com GND
IE' CMA conectado com GND
®[® | CMBisoladode GND

CMA isolado de GND

CMB e CMA
conectados internamente,
isolados de GND

o[ ]
GE

= Padrao do Fabricante
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3.3 Ldgicade sinais de controle na Aplicagédo Local/Remota

o R e .
]
I
_________________________________________ 1
NG @ : 1 [2.1.15 Ref. de veloc. marginal
2.1.14 Ref. de controle de barr.de campo |- === === === = — - = : :
I
| ]
2.1.13 Ref. de controle de teclado @  |-=-=—-=-=——==—=—=-—-— | : 1 :
1 |
21.12ReferénciaE/SA  |--————- : L ! :
_——— ! ! | 1
2.1.11 Referéncia E/S B ; ! . | !
1 |
| R3.2 Referéncia de tecladn : : 1 : : : 1 == 13.1 Local de controle
1 | ! I | 1
1 |
Al @ | B | |
- 1 1
AlZ2 @ i | o A : :
N S I
| |
F—— ' . | '
Potencidmetro r-—- 1 B : :
E—-—-—" domotor T : I
. - q :
» ] 1
» ]
» N :
! |
! I
J i
I

Ref. freq.

l

I
I
I
I
I
I
I
:
e, : I
- 1 &
- | " ———
I
I
I
1
I
I
I
I .
1 )

Botao Reset

I
\_—:/ Fr==—=—===-= - Botdes Partida/Parar

1
I
i
— I
Referéncia do barr. de campo !
1 |
Partida/Parada do barr. de campo : 1
1
1 I
Direcao do barr. de campo 1 |
| |
| |
I 1
I I
Partida para frente 1 |
D|N1® [nraaramavell Légica programavel A Partida/Parada { e, -
A de Partida/Parada | |
D|N2@ Partida para tras e reverso — - :
[proaamavel] B : |
| I
| I
. 1
Partida para frente ! Partida/Parada
DIN4& (programavel) Légica programavel A R ‘HT&‘: interna/ x
B de Partida/Parada —"--__,__‘H everso L——= |
) . - 1
& Partida para tras e reverso ./ |
DINS (programavel) B 1
] ! Reverso interno e
3.3 Diregéo do teclado | x
...
Entrada de reset de falha (programavel) > 1 Reset interno de falha
DIN3 &

NX12k05.fhE

Figura 3-1. Ldgica de sinais de controle na Aplicacdo de Controle Local/Remoto
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3.4 Aplicacdo de Controle Local/Remoto — Listas de parametros

As paginas a seguir apresentam as listas de parametros nos respectivos grupos de parametros. Cada
parametro inclui um link para a respectiva descricao do parametro. As descricoes de parametros se
encontram nas paginas 144 a 238.

Explicacdo das colunas:

Cddigo = Indicacao do local no teclado; Exibe o nimero de parametro atual para o
operador

Parametro = Nome do parametro

Min. = Valor minimo do parametro

Max. = Valor maximo do parametro

Unidade = Unidade do valor do parametro; Exibida se disponivel

Padrao = Valor predefinido pelo fabricante

Cliente = Configuracoes proprias do cliente

ID = Numero ID do parametro

- = Parametros em fila: Utilize ométod o TTF para programar estes
= parametros

Cddigo de parametro ligado: O valor deu m pardmetro sé pode ser
alterado depois que o inversor de freqiiéncia tiver parado.

3.4.1 Valores de monitoramento (Teclado de controle: menu M1)

Os valores de monitoramento sao os valores reais dos parametros e dos sinais, bem como dos status e
das medicoes. Os valores de monitoramento nao podem ser editados. Consulte o Manual do Usuario do
produto para maiores informacades.

Cadigo Parametro Unidade | ID Descrigcao
V1.1 Freqliéncia de saida Hz 1 Fregiiéncia de saida para o
motor
V1.2 Refeﬂr?nc.la de Hy 25 Referéncia de freqiiéncia
freqiiéncia para o controle do motor
V1.3 Velocidade do motor rpm 2 | Velocidade do motor em
rpm
V1.4 Corrente do motor A 3
V1.5 Torgque do motor % 4 | Torque calculado do eixo
V1.6 Poténcia do motor % 5 | Poténcia do eixo do motor
V1.7 Tensao do motor V 6
V1.8 Tensao do link CC V 7
V1.9 Temperatura da °C 8 | Temperatura do dissipador
unidade
V1.10 Temperatura do motor % 9 Temperatura calculada do
motor
V1.11 Entrada anéloga 1 V/mA 13 | Al
V1.12 Entrada anéloga 2 V/mA 14 | Al2
V1.13 DINT, DIN2, DIN3 15 | Status das entradas digitais
V1.14 DIN4, DINS, DIN6 16 | Status das entradas digitais
V115 DO1, RO1, RO2 17 Status'das saidas digitais e
dorelé
V1.16 l.,pa Andloga mA 26 | AO1
. Exibe trés valores
Itens de monitoramento Y
M1.17 e selecionaveis de
multiplo .
monitoramento

Tabela 3-2. Valores de monitoramento
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342 Parametros basicos (Teclado de controle: Menu M2 > G2.1)
Cadigo Parametro Min. Max. | Unidade Padrao | Cliente ID Nota
P2.1.1 Freqiiéncia minima 0,00 pP2.1.2 Hz 0,00 101
NOTA: Se f,., for maior que
a velocidade sincrona do
motor, verifique a
P2.1.2 Freqliéncia maxima P2.1.1 320,00 Hz 50,00 102 | aplicabilidade para o
sistema do motor e de
transmissao.
p2.1.3 | Tempode fcelera‘?“ 0,1 | 30000 s 3,0 103
P2.1.4 Tempo de 0.1 {30000 s 3,0 104
desaceleracao 1
P2.1.5 Limite de corrente 0,1 x1, 2xly A I 107
NX2: 230V
P2.1.6 Tensao nominal do NX5: 400V
motor 180 690 v NX6: 690V 110
P2 17 Freqiéncia nominal 8,00 320,00 Hy 50,00 111 V_er|f|.que~a placa de
do motor sinalizacao do motor.
O padrao se aplicaa um
P218 Velocidade nominal 2% 20.000 rpm 1440 112 mot_or de quatro pol9§ ea
do motor um inversor de freqiiéncia
de tamanho nominal.
P219 Corrente nominal do 0.1 x1, 2x1, A I, 113 V_er|f|_que~a placa de
motor sinalizacao do motor.
Verifique a placa de
P2.1.10 Cos@ do motor 0,30 1,00 0,85 120 sinalizacdo do motor.
0=Al1
1=Al2
P2.4.11 | Referénciade E/S A 0 4 1 117 | 2-Teclado
3=Barramento de campo
4=Potenciometro do motor
0=Al1
1=Al2
P2.1.12 | Referénciade E/SB 0 4 0 131 | 2-Teclado
3=Barramento de campo
4=Potenciometro do motor
0=Al1
Referéncia de 1=A2
P2.1.13 0 3 2 121 2=Teclado
controle de teclado
3=Barramento de campo
Referéncia de ?:ﬁt;
P2.1.14 controle de 0 3 3 122 | 2=Teclado
barramento de
3=Barramento de campo
campo
P2.1.15 Referencia de 000 |[P212| Hz 0,00 124

velocidade marginal

Tabela 3-3. Parametros basicos G2.1
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3.4.3 Sinais de entrada (Teclado de controle: Menu M2 > G2.2)
Cadigo Parametro Min. Max. | Unidade Padrao Cliente ID Nota
DIN1 DIN2
0 | Part. p/ frente Part. p/ tras
1 | Partida/Parada | P/tras/p/frente
2 | Partida/Parada | Exec. habilit.
3 | Pulso de | Pulso de parada
P2.2.1 | Selecao de logica 0 8 0 300 partida
de 4 | Part. p/ frente Pot. motor UP
Partida/Parada 5 | Part. p/ frente* | Part. p/ tras*
Local A 6 | Part.*/Parada Para tras
7 | Part.*/Parada Exec. habil.
8 | Part. p/tras* Pot. motor UP
0=Sem uso
1=Falha externa, fechando contato
2=Falha externa, abrindo contato
3=Executar habilitacao
4=Selecao de tempo de acel./desacel.
5=Forcar cp. para ES
_ 6=Forcar cp. para teclado
P2.2.2 Funcao DIN3 0 13 1 301 | 7=Forcar cp. para barram. em campo
8=Para tras
9=Veloc. marginal
10=Reset de falha
11=Proib. de operacao de acel./desac.
12=Comando de frenagem CC
13=Potenciometro do motor BAIXO
Selecao de sinal Método de programacao TTF
s Al1 o/ S Al ki utilizado. Consulte a pagina 66.
0=0-10V (0-20 mA**)
P2.2.4 | Faixade sinal Al1 0 2 0 320 | 1=2-10V (4-20 mA**)
2=Faixa de conf. padrdo**
Configuracao
pP2.2.5 minima padrao -160,00 | 160,00 % 0,00 321 Escala minima da entrada andloga 1
Al
Configuracao
pP2.2.6 maxima padrao -160,00 | 160,00 % 100,0 322 Escala maxima da entrada analoga 1
Al
P2 97 Inversao de sinal 0 1 0 323 _Entrad~a analoga 1 o i
Al1 invers3o de referéncia sim/ndo
Tempo de Entrada anéloga 1
P2.2.8 | filtragem de sinal 0,00 10,00 s 0,10 324 tempo de filtragem de referéncia,
Al1 constante
Selecao de sinal Método de programacao TTF
P2.2.9 Al2 0.1 E.10 A2 388 utilizado. Consulte a pagina 66.
0=0-20 mA (0-10 V*¥*)
P2.2.10 | Faixa de sinal Al2 0 2 1 325 | 1=4-20mA (2-10 V™)
2=Faixa de conf. padrao
Configuracao
P2.2.11 minima padrao -160,00 | 160,00 % 0,00 326 Escala minima da entrada andloga 2
Al2
Configuracao
pP2.2.12 maxima padrao -160,00 | 160,00 % 100,0 327 Escala maxima da entrada analoga 2
Al2
P2 913 Inversao de sinal 0 1 0 378 .EntradNa analoga % o i
Al2 invers3o de referéncia sim/ndo
Tempo de Entrada anéloga 2
P2.2.14 | filtragem de sinal 0,00 10,00 s 0,10 329 tempo de filtragem de referéncia,
Al2 constante
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DIN4 DIN5

0 | Part. p/ frente Part. p/ tras
1 Partida/Parada | P/tras
2 | Partida/Parada | Exec. habilit.
P2.2.15 Selecao de logica 0 6 0 363 3 | Pulsode Pulso de
de Partida/Parada partida parada
Local B 4 | Part. p/ frente* | Partida p/tras*
5 | Part.*/Parada P/tras
6 | Part.*/Parada Exec. habilit.
Valor minimo de Seleciona a freqiiéncia que
p2.2.16 escala de 0,00 320,00 Hz 0,00 303 corresponde ao sinal de referéncia
referéncia minima.
Local A
Seleciona a freqiiéncia que
Valor maximo de corresponde ao sinal de referéncia
p2.2.17 escala de 0,00 320,00 Hz 0,00 304 maxima.
referéncia 0,00 = Sem escala
Local A >0 = valor maximo escalado
Valor minimo de Seleciona a freqiiéncia que
p2.2.18 escala de 0,00 320,00 Hz 0,00 364 corresponde ao sinal de referéncia
referéncia minima.
Local B
Seleciona a freqiiéncia que
Valor maximo de corresponde ao sinal de referéncia
p2.2.19 escala de 0,00 320,00 Hz 0,00 365 maxima.
referéncia 0,00 = Sem escala
Local B >0 = valor maximo escalado
Entrada analoga 0=Sem uso
pP2.2.20 livre, selecdo de 0 2 0 361 1=Entrada analoga 1
sinal 2=Entrada andloga 2
0=Sem funcao
1=Reduz limite de corrente (P2.1.5)
2=Reduz corrente de frenagem CC
P2.2.21 Entrada anéloga 0 4 0 362 3=Reduz tempos de aceleracao e
livre, funcao desaceleracao
4=Reduz o limite de supervisao de
torque
Potenciometro do
P2.2.22 motor, 0,1 2000,0 Hz/s 10,0 331
tempo de rampa
Reset de memoria
de referéncia de 0=Sem reset
P2 223 freqﬂéncia de 0 9 1 367 1=Resete se para.do ou desligado
potenciometro de 2=Resete se desligado
motor
P2 2 24 Memoria dg pulso 0 1 0 498 O=Estado executar néo.copiado
de partida 1=Estado executar copiado

Tabela 3-4. Sinais de entrada, G2.2
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3.4.4 Sinais de saida (Teclado de controle: Menu M2 2 G2.3)
Cadigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrao | Cliente | ID Nota
Selecio de sinal Método de programacao TTF
pP2.3.1 g 0,1 E.10 Al 464 | utilizado. Consulte a pagina
AO1 66
0=Sem uso (20mA / 10V)
1=Freqiéncia de saida. (0-f,,)
2=Referéncia de freqiiéncia
(0—f_,)
3=Veloc. do motor (0—Veloc.
nominal do
P2.3.2 Funcdo de saida 0 8 1 307 motor)
analoga 4 =Corrente do motor (0-I,yo10r)
5=Torque do motor (0—T,or)
6=Poténcia do motor (0-P, )
7=Tensao do motor (0--U, 0]
8=Tensao link CC (0-1000V)
pp.33 | Tempodefiltragem | o, 10,00 s 1,00 308 | 0=Sem filtragem
de saida analoga
P2 34 Inverség de saida 0 1 0 309 0=Sem ipverséo
analoga 1=Invertido
P2 35 Saida’a_néloga 0 1 0 310 0=0 mA
minima 1=4 mA
p23.4 | Escaladesaida 10 1000 % 100 311
analoga
0=Sem uso
1=Pronto
2=Executar
3=Falha
4=Falha invertida
5=Alerta de superaquecimento
do IF
6=Falha externa ou alerta
7=Falha de ref. ou alerta
8=Alerta
9=Para tras
10=Velocidade marginal
selecionada
11=Em velocidade
12=Regulador do motor ativo
, . 0 22 1 312 | 13=Superv. de limite de freq.
P2 3.7 Saldfa d|g~|tal 1, OP 1 P g
uncao 14=Superv. de limite de freq.
OP 1
15=Superv. de limite de torque
16=Supervisao de limite de
referéncia
17=Controle de frenagem
externa
18=Local de controle: E/S
19=Supervisao de limite de
temp. do IF
20=Direcao de rotacao nao
solicitada
21=Inversao controle fren. ext.
22=Falha do termistor/alerta
P2.3.8 Fungao de 0 22 2 313 | Conforme o parametro 2.3.7
saidadorelé 1
P2.3.9 Funcao de 0 22 3 314 | Conforme o parametro 2.3.7

saidadorelé 2
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Superv. de limite

0=Sem limite
1=Supervisao de limite baixo

p2.3.10 de freq., saida 1 0 2 0 315 2-Supervisio de limite alto
Freqliéncia de
saida, limite 1;
P2.3.11 Valor 0,00 320,00 Hz 0,00 316
supervisionado
Supervisao de 0=Sem limite
limite de freq., 1=Supervisdo de limite baixo
P2.3.12 saida 2;, 0 2 0 346 2=Supervisao de limite alto
Freqliéncia de
P2.3.13 saida limite 2; 0,00 320,00 Hz 0,00 347
Valor
supervisionado
Funcao de 0=Nao
P2.3.14 supervisao de 0 2 0 348 | 1=Limite baixo
limite de torque 2=Limite alto
Valor
P2.3.15 | supervisionado de -300,0 300,0 % 0,0 349
limite de torque
Funcao de 0=Nao
P2.3.16 supervisao de 0 2 0 350 | 1=Limite baixo
limite de referéncia 2=Limite alto
Valor
P2.3.17 | supervisionado de 0,0 100,0 % 0,0 351
limite de referéncia
p2.3.18 | 'renagem externa 0.0 100,0 s 05 352
desligada - delay
p2.3.19 | Trenagem externa 0.0 100,0 s 1,5 353
ligada - delay
Supervisao do
limite de 0=Nao
P2 3.20 temperatura do 0 2 0 354 1=L?m?te baixo
inversor de 2=Limite alto
freqliéncia
Supervisao do
limite de
pp.321 | temperaturado -10 100 oC 40 355
inversor de
freqliéncia
Selecso de sinal da Método de programacao TTF
p2.3.22 b , 0,1 E.10 0,1 471 | utilizado. Consulte a pagina
saida analoga 2
66.
pp3.23 | Fungdodesaida 0 8 4 472 | Conforme parametro 2.3.2
analoga 2
p2.3.24 | TeMPo defiltragem | 4 10,00 s 1,00 473 | 0=Sem filtragem
de saida analoga 2
P2 395 Inversé?o de saida 0 1 0 474 0=Sem ipverséo
analoga 2 1=Invertido
P23 | S?idaanaloga? 0 1 0 475 | 90 mA
minima 1=4 mA
p2.3.27 | Escaladesaida 10 1000 % 100 476

analoga 2

Tabela 3-5. Sinais de saida, G2.3
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3.4.5 Pardmetros de controle de transmissao (Teclado de controle: Menu M2 > G2.4)
Cadigo Parametro Min. Max. | Unidade Padrao Cliente | ID Nota
Forma da rampa 1 0,0 10,0 s 0,1 500 | O=Linear
P2.4.1 >0=Tempo da rampa curva em
S
Forma da rampa 2 0,0 10,0 s 0,0 501 | O=Linear
P2.4.2 >0=Tempo da rampa curva em
S
P2.4.3 | Tempo de aceleracao 0,1 3000,0 s 10,0 502
2
P2.4.4 Tempo de 0,1 | 3000,0 s 10,0 503
desaceleracao 2
0=Desabilitado
1=Usado quando em execucao
2=Unidade de frenagem
P2.4.5 | Unidade de frenagem 0 4 0 504 | externa
3=Usado quando parado/em
execucao
4=Usado quando em execucao
(sem teste)
0=Rampa
P2.4.6 Funcao de partida 0 2 0 505 | 1=Partida inicial
2=Partida inicial condicional
0=Reducao
1=Rampa
2=Rampa+Corrida habilitar
P2.4.7 Funcao de Parada 0 3 0 506 | reducao
3=Reducao+Corrida habilitar
rampa
P2.4.8 Corrente de 0,00 I A 0,7 x1y 507
frenagem CC
P2 4.9 Tempo de frenagem 0,00 | 600,00 S 0,00 508 0=Frenagem CC desligada na
CC na parada parada
Freqliéncia para
P2.4.10 | iniciar frenagem CC 0,10 10,00 Hz 1,50 515
durante a parada em
rampa
P2 411 Tempo de frer?agem 0,00 | 600,00 S 0,00 516 0=Frenagem CC desligada na
CC na partida partida
P2.4.12 Fluido de freio 0 1 0 500 | 9=Destigado
1=Ligado
P2 413 Corrente dq fluido de 0,00 1 A I, 519
freio

Tabela 3-6. Pardmetros de controle de transmissao, G2.4
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3.4.6 Parametros de freqiiéncia de proibigdo (Teclado de controle: Menu M2 2> G2.5)

Cadigo Parametro Min. Max. | Unidade Padrao Cliente | ID Nota
Freqliéncia de
P2.5.1 proibicao 0,00 | 320,00 Hz 0,00 509

faixa 1, limite baixo

Freqliéncia de
pP2.5.2 proibicao 0,00 320,00 Hz 0,00 510 | 0= Faixa de Proib. 1 desligada
faixa 1, limite alto

Freqiiéncia de
P2.5.3 proibicado 0,00 | 320,00 Hz 0,00 511
faixa 2, limite baixo

Freqliéncia de
P2.5.4 proibicao 0,00 320,00 Hz 0,00 512 | 0=Faixa de Proib. 2 desligada
faixa 2, limite alto

Freqliéncia de
P2.5.5 proibicado 0,00 | 320,00 Hz 0,00 513
faixa 3, limite baixo

Freqliéncia de
P2.5.6 proibicao 0,00 320,00 Hz 0,00 514 | 0= Faixa de Proib. 3 desligada
faixa 3, limite alto

Proibicao rampa de
acel./desace.

Tabela 3-7. Pardmetros de freqiiéncia de proibicdo, G2.5

P2.5.7 0,1 10,0 X 1,0 518
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34.7 Pardmetros de controle do motor (Teclado de controle: Menu M2 - G2.6)

Cadigo Parametro Min. Max. | Unidade | Padrao Cliente ID Nota
0=Controle de freqiiéncia
1=Controle de velocidade

P2.6.1 Modo de controle 0 1/3 0 600 | Adicional para NXP:

do motor 2=Sem uso
3=Controle de veloc. loop
fechado
0=Sem uso

P2.6.2 Otimizacao U/f 0 1 0 109 | 1=Impulso automatico de
torque
O=Linear
1=Quadrada

Selecao de razao 2=Programavel
o u/f 0 3 0 108 3=Linear com fluxo
otimizado
Ponto de
pP2.6.4 enfraquecimento 8,00 320,00 Hz 50,00 602
de campo
Tensao do ponto
P2.6.5 de. 10,00 | 200,00 % 100,00 603 | n% x U,
enfraquecimento
de campo
Freqiiéncia do
P2.6.6 ponto médio de 0,00 P2.6.4 Hz 50,00 604
curva U/f
Tensao do ponto n% x U,
B2.6.7 médio e cur?/a u/f 0.00 10000 % 100,00 605 Valor mé)é. =P2.6.5
P2.6.8 Tensdodesaida | 444 | 4000 % Varivel 606 | n% x U,
na freqliéncia zero nmo
P2 4.9 FreqUéncizi de 1.0 Variave KHz Variavel 601 Consulte a Tabela 8-14 para
comutacao L os valores exatos
0=Sem uso
P2.6.10 Controlador de 0 2 1 607 | 1=Usado [sem rampa)
sobre-tensao
2=Usado (rampa)

P2 611 Controlado~r de 0 1 1 408 0=Sem uso

subtensao 1=Usado

P2.6.12 Queda de carga 0,00 100,00 % 0,00 620
0=Sem acao
1=Identificacao sem

P2.6.13 Identificacao 0 1/2 0 631 | execucao
2=|dentificacdo com
execucao

P2.6.14.1 Corrente de 000 | 2xI, A 0,00 612
magnetizacao
Ganho P de
P2.6.14.2 controle de 1 1000 30 613
velocidade
Tempo | de
P2.6.14.3 controle de 0,00 3200,0 ms 30,0 614
velocidade
P2.6.145 | Compensacdode | q44 | 34009 s 0,00 626
aceleracao
P2.6.14.6 Ajuste de 0 500 % 100 619
deslizamento
Corrente de
P2.6.14.7 magnetizacao na 0,00 I A 0,00 627
partida
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Tempo de
P2.6.14.8 magnetizacao na 0 60000 ms 0 628
partida
Tempo da
P2.6.14.9 | velocidade zero na 0 32000 ms 100 615
partida
Tempo da
P2.6.14.10 | velocidade zero na 0 32000 ms 100 616
parada

0=Sem uso

1=Memodria de torque
2=Referéncia de torque
3=Torque de partida para
frente/para tras

P2.6.14.11 | Torque de partida 0 3 0 621

Torque de partida -
p/ FRENTE 300,0
Torque de partida -
p/ TRAS 300,0
Tempo de
filtragem do 0,0 100,0 ms 0,0 618
codificador
Ganho P de
P2.6.14.17 controle de 0,00 100,00 % 40,00 617
corrente

Tabela 3-8. Pardmetros de controle do motor, G2.6

P2.6.14.12 300,0 % 0,0 633

P2.6.14.13 300,0 % 0,0 634

P2.6.14.15
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3.4.8 Protecgbes (Teclado de controle: Menu M2 > G2.7)
Cadigo Parametro Min. Max. Unidade Padrao Cliente | ID Nota
0=Sem resposta
1=Alerta
2=Alerta+Freq. Anterior
P2.7.1 Resposta para falha 0 5 0 700 | 3=Alerta+Freq. Predef. 2.7.2
de referéncia 4mA 4=Falha, parada acel. para
2.4.7
5=Falha, parada por reducao
pp.72 | Frequénciadefatha | o454 | po g5 Hz 0,00 728
de referéncia 4mA
P2 73 Resposta para falha 0 3 2 701 0=Sem resposta
externa 1=Alerta
- 2=Falha, parada acel. para
P2.7.4 S”pzr"'sat" dj fase | 3 0 730 | 2.4.7
€ entrada 3=Falha, parada por reducao
Resposta para falha O0=Falha armazenada no
P2.7.5 posta para’ 0 1 0 727 | histérico
de subtensao -
1=Falha nao armazenada
P2 7 6 Superwsaq de fase 0 3 9 702 | 0=Sem resposta
de saida
Protecdo de falha a 1=Alerta
P2.7.7 ’ 0 3 2 703 | 2=Falha, parada acel. para
terra 247
P2.7.8 Protecao térmica do 0 3 2 704 | 3=Falha, parada por reducao
motor
Fator de )
p2.7.9 temperatura 100,0 % 0,0 705
. 100,0
ambiente do motor
Fator de
pp.7.10 | arrefecimentodo 00 | 1500 % 40,0 706
motor em
velocidade zero
pp.7.11 | Constantedetempo |, 200 min Variavel 707
térmico do motor
Ciclo de
P2.7.12 funcionamento do 0 150 % 100 708
motor
0=Sem resposta
1=Alerta
P2.7.13 Protecao de estol 0 3 0 709 | 2=Falha, parada acel. para
2.4.7
3=Falha, parada por reducao
P2.7.14 Corrente de perda 0,00 2xly A Iy 710
pp.7.15 | Wimitedetempode | 444 1 q1904g s 15,00 711
estol
p2.7.16 | Himitedefrequéncia |y 0 1 by Hz 25,0 712
de perda
0=Sem resposta
Protecao contra 1=Alerta
P2.7.17 ; 0 3 0 713 | 2=Falha, parada acel. para
subcarga
2.4.7
3=Falha, parada por reducao
Carga de drea de
P2.7.18 enfraquecimento de 10 150 % 50 714
campo
pp.7.q9 | Cargadefreqiéncia | g4 | 4504 % 10,0 715
zero
Limite de tempo de
P2.7.20 protecao contra 2 600 s 20 716
subcarga
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0=Sem resposta
1=Alerta

P2.7.21 Reposta para falha 0 3 732 | 2=Falha, parada acel. para
de termistor 2.4.7
3=Falha, parada por reducao
Resposta para falha
P2.7.22 de barramento de 0 3 733 | Consulte P2.7.21
campo
p2.7.23 | Respostaparaerro |, 3 734 | Consulte P2.7.21
de slot

Tabela 3-9. Protecoes, G2.7
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3.4.9 Pardmetros de reinicializagcdo automatica (Teclado de controle: Menu M2 - G2.8)
Cadigo Parametro Min. Max. | Unidade Padrao Cliente | ID Nota
p2.8.1 Tempo de espera 0,10 10,00 s 0,50 717
p2.8.2 Tempo de ensaio 0,00 60,00 s 30,00 718

0=Rampa
pP2.8.3 Funcao de partida 0 2 0 719 | 1=Partida inicial

2=Conforme P2.4.6

NUmero de tentativas
P2.8.4 | apds o percurso (trip) 0 10 0 720
de subtensao

NUmero de tentativas
P2.8.5 | apds o percurso (trip) 0 10 0 721
de sobre-tensao

Numero de tentativas
P2.8.6 | apds o percurso (trip)

. 0 3 0 722
de corrente excessiva

NUmero de tentativas
P2.8.7 | apds o percurso (trip) 0 10 0 723
de referéncia 4 mA

Numero de tentativas
apods o percurso (trip)

P2.8.8 de falha de 0 10 0 726
temperatura do
motor
Numero de tentativas
P2.8.9 | apds o percurso (trip) 0 10 0 725

de falha externa

NUmero de tentativas
P2.8.10 | apds o percurso (trip) 0 10 0 738
de falha de subtensao

Tabela 3-10. Pardmetros de reinicializacao automatica, G2.8

3.4.10  Controle de teclado (Teclado de controle: Menu M3)

Os parametros para a selecao do local de controle e da direcao no teclado sao listados a seguir. Consulte
o item de controle de Teclado no Manual do Usuario do produto.

Cadigo Parametro Min. Max. | Unidade | Padrao Cliente | ID Nota
1=Terminal de E/S

P3.1 Local de controle 1 3 1 125 | 2=Teclado
3=Barramento de campo

Referéncia de

R3.2 P2.1.1 | P2.1.2 Hz
teclado
P3.3 | Direcdo (no teclado) 0 1 0 193 | 0=Parafrente
1=Para tras
0=Funcao limitada do botao
. Parar
R3.4 Botao Parar (Stop) 0 1 1 14 1-Botio Parar sempre
habilitado

Tabela 3-11. Pardmetros de controle de teclado, M3
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34.11 Menu Sistema (System) (Teclado de controle: Menu M6)

Para parametros e funcoes relacionados ao uso geral do inversor de freqiiéncia, como por exemplo,
aplicacao e selecao de idioma, definicdes customizadas de parametros ou informacdes sobre hardware e
software, consulte o Manual do Usuario do produto.

3.4.12  Placas de expanséo (Teclado de controle: Menu M7)

O menu M7 exibe as placas de expansao e de opcdes que estao ligadas a placa de con trole e as
informacoes relacionadas a placa. Para maiores informacoes, consulte o Manual do Usuario do produto.
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4.  APLICACAO DE CONTROLE DE VELOCIDADE MULTIPLA
Cddigo do software: ASFIFF04

4.1 Introducgédo

Selecione a Aplicacao de Controle de Velocidade Mdultipla no menu Mé da pagina S6.2.

A Aplicacao de Controle de Velocidade Multipla pode ser utilizada em aplicacoes em que velocidades
fixas sejam necessarias. Existe um total de 15 +2 diferentes velocidades programaveis: uma velocidade
basica, 15 velocidades multiplas e uma velocidade marginal. As velocidades multiplas sao selecionadas
com sinais digitais DIN3, DIN4, DIN5 e DIN6. Se a velocidade marginal for utilizada, DIN3 pode ser
programada a partir do reset de falha para a selecao da velocidade marginal.

A referéncia de v elocidade basica pode ser um sinal de tensao ou c orrente através de terminais de
entrada analoga (2/3 ou4/5) . Aoutradasentr adas analogas pode ser programada parao utras
finalidades.

e Todas as saidas sao livremente programaveis.
Funcoes adicionais:

Logica de sinal programavel de Partida/Parada e Reverso

Escala de referéncia

Supervisao do limite de uma freqliéncia

Programacao de rampas secundarias e da rampas em forma de S
Funcdes programaveis de partida e parada

Frenagem CC na parada

Area de freqiiéncia de proibicdo um

Curva U/f e freqiiéncia de comutacao programaveis
Reinicializacao automatica

Protecao térmica e sistema de protecao de estol: Totalmente programavel; desligado, alerta,
falha

Os parametros da Aplicacao de Controle de Velocidade Multipla sdo explicados no Capitulo 8 deste
manual. As explicacdes estdo organizadas de acordo com o nimero individual (ID) do pardmetro.
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4.2 Controle E/S

Potenciometro de referéncia, OPT-A1
1..10kQ Terminal Sinal Descricao
r—— - 1| +10V.¢ | Saida de referéncia Tensao para potenciometro, etc.
| -———— Saida analoga 1 . L , ,
: 2 All+ Faixa de tensso 0-10V CC Referéncia de freqiiéncia da saida analoga 1
——————————— 3 All- Terra E/S Terra para referéncia e controles
Referéncia basica - 4 A2+ En-trada analoga 2 Referéncia de freqiiéncia da saida anéloga 2
(opcional) - 5 Al2- Faixa de clorrente 0-20mA Referéncia padrao
Programavel (P2.1.11)
T T T T T T T T T T T T b +24V @ | Saida da tensdo de controle Tensdo para comutadores, etc. max. 0,1 A
I 7 | GND Terra E/S Terra para referéncia e controles
L _/ ________ 8 Partida para frente .
DIN1 . . Contato fechado = partida para frente
: Légica programavel (P2.2.1)
-— / ———————— 7 DIN2 E?:}ﬁa _er;kreverso Contato fechado = partida em reverso
| .=
| / 10 DIN3 Entrada de falha externa Contato aberto = sem falha
r—— T T T ——— Programavel (P2.2.2) Contato fechado = falha
|
| n CMA Comum para DIN 1 -DIN 3 Conectar com GND ou +24V
: 1Im— == 12 +24V® | Saida da tensdo de controle Tens3o para comutadores (veja #6)
| / | 13 |® GND Terra E/S Terra para referéncia e controles
- ———:————— 14 || DIN4 | Selecdo de veloc. predefinida 1 sel 1 sel 2 sel 3 sel 4 (com DIN3)
| / | 0 0 0 0 Ref. E/S
__ e = - 1 0 0 0 Velocidade 1
I :— 15 DINS Selecao de veloc. predefinida 2 0 1 0 0 Velocidade 2
- ———:————— 16 DIN6 Selecao de veloc. predefinida 3 1 1 1 1 Velocidade 15
: I 17 CMB Comum para DIN4-DINé Conectar com GND ou +24V
| | — — 18 || AOT+ | Saida analoga 1:
I | _ | 19 ® 201 Fregliéncia de saida Faixa 0-20 mA/R,, max. 500
I PRONTO : | Programével (P2.3.2)
| | Saida digital 1
|___'®_____|_____ 20 DO1 PRONTO Coletor aberto, | 50mA, U 48 VDC
: | Programavel (P2.3.7)
| OPT-A2
|
|
: [ g; E81 ;L Saida do relé 1
| EXECUTAR >3 EXECUTAR | Programavel
AN ] RO1 Programavel (P2.3.8)
24 RO2
200 -———- fF————- 25 RO2 j/ Saida do relé 2
VAC ——— A/ L __] - FALHA | Programavel
26 RO2 Programavel (P2.3.9)
— —

Tabela 4-1. Configuracdo padrao de E/S da aplicacdo de controle de velocidade
multipla.

Nota: Consulte as selecoes de jumper ao
lado. Para maiores informacodes, consulte o
Manual do Usuario do produto.

Bloco de jumper X3:
Aterramento CMA e CMB

El CMB conectado com GND
IE' CMA conectado com GND
®® | CwMBisoladode GND
'E CMA isolado de GND

CMB e CMA
conectados internamente,
isolados de GND

iE

= Padrao do Fabricante
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4.3 Légicade sinais de controle na Aplicacdo de Controle de Velocidade Multipla

3.2 Referéncia de teclado . [ 2.1.11 Referéncia E/S
: Fm———— 2.1.12 Referéncia de Controle de Teclado
: : ————— 2.1.13 Referéncia de Controle de Bar. de Campo
I
| I i
| . 2.1.15 Veloc. Predef. 1
| i 2.1.29 Veloc. Predef. 15
ViR S EL SO Sl Ll
DIN3 & 1 i b 2.1.14 Ref. de velocidade
Veloc. Predef. 1 |___JI____|__._ ___________ LA marainal
DIN4 | L S 00, I .
& Veloc. Predef. 2 ! : : -II I
DIN5 | I ——— 1 ) i !
IE.- Veloc. Predef. 3 | _: : T 1 :
[ o T ettt el ey I
DIN?@“ Veloc. Predef. 4 | \ :_ T : | : I_I 3.1 Local de controle
DIN3@- shgauaesy G S O pids | |
| I
Al @ -~ b 11! : !
[ f
Al2 @ :\\ b o | !
" L] 1 I L 1
- i |
I | |
I i :
o= = : | Referéncia da freqiiéncia
= i I ! Interna
-‘-_,__—o-"l‘"'d_ﬂ : L | W -
L | e |
- i |
" |
i |
- 1
—= BT I
L :
! |
—/- |
|
Botdoreset T —
Referéncia do barramento de campo Botdes Partida/Parar

Partida/Parada do barramento de campq

I
I
S——— !
fPartida para Partida/Parada i .
DIN1& [;erztgerama'vel] tzgtlic;a;/);c;gr;z;nével de _:T‘H; r:‘:irt:gz:/Parada .
DIN2 @Tramda para tras (programaver) F reverso i :
Reverso :
. Reverso interno
3.3 Direcdo do teclado * > »
— Reset interno de falha
D|N3® Eﬂr:;raada de reset de > 1 =
(programavel)
M1 2k 3 fha

Figura 4-1. Logica de sinais de controle na Aplicacdo de Controle de Velocidade Multipla
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4.4  Aplicacdo de controle de velocidade multipla — Listas de parametros

As paginas a seguir apresentam as listas de parametros nos respectivos grupos de parametros. Cada
parametro inclui um link para a respectiva descricao do parametro. As descricoes de parametros se
encontram nas paginas 144 a 238.

Explicacao das colunas:

Cddigo = Indicacao do local no teclado; Exibe o nimero de parametro atual para o
operador

Parametro = Nome do parametro

Min. = Valor minimo do parametro

Max. = Valor maximo do parametro

Unidade = Unidade do valor do parametro; Exibida se disponivel

Padrao = Valor predefinido pelo fabricante

Cliente = Configuracoes proprias do cliente

ID = Ndamero individual (ID) do parametro

[ = Parametros em fila: Utilize ométod o TTF para programar estes
= parametros

Cddigo de parametro ligado: O valor deu m pardmetro sé pode ser
alterado depois que o inversor de freqiiéncia tiver parado.

4.4.1 Valores de monitoramento (Teclado de controle: menu M1)

Os valores de monitoramento sao os valores reais dos parametros e dos sinais, bem como dos status e
das medicdes. Os valores de monitoramento nao podem ser editados.
Consulte o Manual do Usuario do produto para maiores informacoes.

Cadigo Parametro Unidade | ID Descrigao
V1.1 Freqliéncia de saida Hz 1 | Freqliéncia de saida para o motor
V1.2 Referéncia de freqiiéncia Hz 25 Referéncia de frequéncia para o
controle do motor
V1.3 Velocidade do motor rpm 2 | Velocidade do motor em rpm
V1.4 Corrente do motor A 3
V1.5 Torque do motor % 4 | Torque calculado do eixo
V1.6 Poténcia do motor % 5 | Poténcia do eixo do motor
V1.7 Tensao do motor V 6
V1.8 Tensao do link CC V 7
V1.9 Temperatura da unidade °C 8 | Temperatura do dissipador
V1.10 Temperatura do motor % 9 | Temperatura calculada do motor
V1.1 Entrada anéloga 1 V/mA 13 | Al
V1.12 Entrada anéloga 2 V/mA 14 | Al2
V1.13 DINT, DIN2, DIN3 15 | Status das entradas digitais
V1.14 DIN4, DINS, DIN6 16 | Status das entradas digitais
V1.15 DO1, RO1, RO2 17 | Status das saidas digitais e do relé
V1.16 lsnipa Andloga mA 26 | AO1
M1.17 Itelng de monitoramento Exibg trés valores selecionaveis de
multiplo monitoramento

Tabela 4-2. Valores de monitoramento
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4.4.2 Parametros basicos (Teclado de controle: Menu M2 > G2.1)

Cadigo Parametro Min. Max. | Unidade | Padrdo | Cliente | ID Nota
P2.1.1 Freqgliéncia minima 0,00 pP2.1.2 Hz 0,00 101
NOTA: Se f,., for maior que a
velocidade sincrona do motor,
P2.1.2 Fregliéncia maxima P2.1.1 | 320,00 Hz 50,00 102 | verifique aaplicabilidade
para o sistema do motor e de
transmissao.
pP2.1.3 Tempo de aceleracao 1 0,1 3000,0 s 3,0 103
P2.1.4 Tempo de 0,1 | 3000,0 s 3,0 104
desaceleracao 1
pP2.1.5 Limite de corrente 0'|1 X 2xly A I 107
H
NX2:230V
Tensao nominal do NX5:400V
P2.1.6 motor 180 690 v NX6. 690V 110
P2 17 Freqiéncia nominal do 8,00 | 320,00 Hz 50,00 111 V_er|f|_que~a placa de
motor sinalizacao do motor.
O padrao se aplicaa um
P2 18 Velocidade nominal do 24 20.000 rpm 1440 112 motor de quatro”pAolo_s eaum
motor inversor de freqiiéncia de
tamanho nominal.
P2.19 Corrente nominal do 0,1x 2x1, A L, 113 V_er|f|.que~a placa de
motor Iy sinalizacao do motor.
Verifique a placa de
P2.1.10 Cos@ do motor 0,30 1,00 0,85 120 sinaliza(;éo do motor.
0=Al1
1=A12
P2.1.11 Referéncia de E/S 0 3 1 117 | 2=Teclado
3=Barramento de campo
0=Al1
o 1=A12
paiiijg | Referenciade controle | 3 2 121 | 2=Teclado
de teclado
3=Barramento de campo
o 0=Al1
Referéncia de controle 1=A12
P2.1.13 de barramento de 0 3 3 122 -
campo 2=Teclado
P 3=Barramento de campo
P2.1.14 | Ref. de veloc. marginal 0,00 p2.1.2 Hz 0,00 124
P2.1.15 Vel“'dadefredef'”'da 0,00 | P2.1.2 Hz 5,00 105 | Velocidade maltipla 1
P2.1.16 Vel“'dadezpredef'”'da 0,00 | P2.1.2 Hz 10,00 106 | Velocidade maltipla 2
P2.1.17 Vel“'dade3predef'”'da 0,00 | P2.1.2 Hz 12,50 126 | Velocidade maltipla 3
P2.1.18 VelOC'dadeAPFedef'”'da 0,00 | P2.1.2 Hz 15,00 127 | Velocidade maltipla 4
P2.1.19 VelOC'dadeSF’redef'”'da 0,00 | P2.1.2 Hz 17,50 128 | Velocidade maltipla 5
P2.1.20 Vel“'dadeépredef'”'da 0,00 | P2.1.2 Hz 20,00 129 | Velocidade maltipla 6
P2.1.21 Vel“'dade7predef'”'da 0,00 | P2.1.2 Hz 22,50 130 | Velocidade maltipla 7
P2.1.22 Vel“'dadegpredef'”'da 0,00 | P2.1.2 Hz 25,00 133 | Velocidade maltipla 8
P2.1.23 Vel“'dade9predef'”'da 0,00 | P2.1.2 Hz 27,50 134 | Velocidade maltipla 9
P2.1.24 Vel“'dadﬁgredef'”'da 000 | P212 | Hz 30,00 135 | Velocidade milltipla 10
P2.1.25 Vel“'dadﬁﬁ"ede“”'da 000 | P212 | Hz 32,50 136 | Velocidade maltipla 11

Tel. +358 (0)201 2121 o Fax +358 (0)201 212 205



Aplicacdo de Controle de Velocidade Multipla vacon = 49

P2.1.26 Vel“idadﬁgredeﬂ”ida 0,00 | P2.1.2 Hz 35,00 137 | Velocidade multipla 12
P2.1.27 Vel“idadﬁgredeﬂ”ida 0,00 | P2.1.2 Hz 40,00 138 | Velocidade maltipla 13
P2.1.28 Vel“idadﬁzredeﬂ”ida 0,00 | P2.1.2 Hz 45,00 139 | Velocidade maltipla 14
P2.1.29 Vel“idadﬁgredeﬂ”ida 0,00 | P2.1.2 Hz 50,00 140 | Velocidade maltipla 15

Tabela 4-3. Parametros basicos G2.1
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4.4.3 Sinais de entrada (Teclado de controle: Menu M2 > G2.2)
Cadigo Parametro Min. Max. | Unidade | Padrdo | Cliente | ID Nota
DIN1 DIN2
0 | Part. p/ frente Part. p/ tras
1 | Partida/Parada | P/tras/p/frente
2 | Partida/Parada | Exec. habilit.
P2.2.1 Légica de Pulso de Pulso de
Partida/Parada 0 6 0 300 13 partida parada
4 | Part. p/ frente* | Part. p/ tras*
5 | Part.*/Parada Para tras
6 | Part.*/Parada Exec. habil.
0=Sem uso
1=Falha externa, fechando contato
2=Falha externa, abrindo contato
3=Executar habilitacao
4=Selecio de tempo de acel./desacel.
5=Forcar cp. para ES
P2.2.2 Funcao DIN3 0 13 1 301 | 8=Forear cp. para teclado
’ 7=Forcar cp. para barram. de campo
8=Para tras (se P2.2.1# 2, 3 ou 6)
9=Veloc. marginal
10=Reset de falha
11=Proib. de operacao de acel./desac.
12=Comando de frenagem CC
13=Velocidade predefinida
P2.23 | SeleciodesinalAl | 01 | E.10 A g | MU GO RO U Ui,
’ Consulte a pagina 66.
0=0-10V (0-20 mA**)
. . 1=2-10V (4-20 mA**]
P2.2.4 Faixa de sinal Al1 0 2 0 320 2-Faixa de conf. padrio**
P2.2.5 ml,r?i(r’_::?):;?%iom 166_00 160,00 % 0,00 321 | Escala minima da entrada analoga 1
P2.2.6 ma,gi?;‘g%‘;;ar%?m 16000 | 160.00 % 100,0 322 | Escala méaxima da entrada analoga 1
P2.2.7 | Inversdo de sinal Al 0 1 0 33 | Entradaanalegal
inversao de referéncia sim/nao
Tempo de filtragem Entrada an.éloga ! A
P2.2.8 de sinal Al 0,00 10,00 s 0,10 324 | tempo de filtragem de referéncia,
esina
constante
P2.2.9 | SeleciodesinalA2 | 0,1 | E.10 A2 o || HHEED ERIELEITECED TV UillEEe,
’ Consulte a pagina 66.
0=0-20 mA (0-10 V**)
P2.2.10 | Faixa de sinal Al2 0 2 1 305 | 174-20mA[2-10V)
2=Faixa de conf. padrao
P2.2.11 miri?:;'g:;?%i"“z 160,00 | 16000 % 0,00 326 | Escala minima da entrada analoga 2
P2.2.12 ma,gi%:‘z%‘;;ar%?m 166_00 160,00 % 100,0 327 | Escala maxima da entrada analoga 2
P2.2.13 | Inversdodesinal A2 | 0 1 0 3og | Entradaanalogaz =
inversao de referéncia sim/no
Tempo de filtragem Entrada an_éloga 2 A
pP2.2.14 . 0,00 10,00 s 0,10 329 | tempo de filtragem de referéncia,
de sinal Al2
constante
Escala de referéncia Seleciona a freqU_éncia que
p2.2.15 .. 0,00 320,00 Hz 0,00 303 | corresponde ao sinal de referéncia
valor minimo .
minimo
Seleciona a freqiiéncia que
Escala de referéncia co['rfesponde ao sinal de referéncia
P2.2.16 0,00 | 320,00 Hz 0,00 304 | maximo

valor maximo

0,00 = Sem escala
>0 = valor maximo escalado
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. . 0=Sem uso
Entrada analoga livre, 1=Al1

P2.2.17 N )
selecao de sinal 0 2 0 361 2=AL2

0=Sem funcao
1=Reduz limite de corrente
(P2.1.5)
2=Reduz corrente de frenagem
Entrada analoga livre, CC, P2.4.8

funcao 3=Reduz tempos de aceleracdo
e desaceleracao
4=Reduz o limite de supervisao
de torque (P2.3.15)

P2.2.18

Tabela 4-4. Sinais de entrada, G2.2

CP=local de controle
cc=fechando contato
oc=abrindo contato

* = A borda deve estar levantada para a partida
** = | embre-se de colocar os jumpers do bloco X2
corretamente. Consulte o Manual do Usuario do Produto.
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4.4.4

Sinais de saida (Teclado de controle: Menu M2 2 G2.3)

Cadigo

Parametro

Min.

Max.

Unidade

Padrao

Cliente

Nota

P2.3.1

Selecao de sinal AO1

0,1

E.10

A1

464

Método de programacao TTF
utilizado. Consulte a pagina
6.

P2.3.2

Funcdo de saida
analoga

307

0=Sem uso (20mA/10V)
1=Frequéncia de saida. (0-
fméx]

2=Referéncia de freqiiéncia
(0—f, 5

3=Veloc. do motor (0—Veloc.
nominal do motor)

4 =Corr. do motor (0-1,yqt0c)
5=Torque do motor (0—T )
6=Pot. do motor (0-P o)
7=Tensao do motor (0—U, o)
8=Tensao link CC (0-1000V)

P2.3.3

Tempo de filtragem
de saida analoga

0,00

10,00

308

0=Sem filtragem

P2.3.4

Inversao de saida
analoga

309

0=Sem inversao
1=Invertido

P2.3.5

Saida analoga
minima

310

0=0mA(0V)
1=4 mA (2 V)

P2.3.6

Escala de saida
analoga

1000

%

100

3N

P2.3.7

Saida digital 1,
funcao

22

312

0=Sem uso

1=Pronto

2=Executar

3=Falha

4=Falhainvertida

5=Alerta de
superaquecimento do IF
6=Falha externa ou alerta
7=Falha de ref. ou alerta
8=Alerta

9=Para tras

10=Velocidade marginal
selecionada

11=Em velocidade
12=Regulador do motor ativo
13=Superv. de limite de freq.
OP1

14=Superv. de limite de freq.
0P 2

15=Superv. de limite de
torque

16=Superv. de limite de
referéncia

17=Controle de frenagem
externa

18=Local de controle: E/S
19=Superv. de limite de temp.
do IF

20=Direcao de rotacao nao
solicitada

21=Inversao controle fren.
ext.

22=Falha/alerta de termistor
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P2.3.8 Funcdo relé a saida 1 0 22 2 313 | Conforme o parametro 2.3.7
P2.3.9 Funcdo relé a saida 2 0 22 3 314 | Conforme o parametro 2.3.7
Superv. de limite de 0=Sem limite
P2.3.10 perv.de ? 0 2 0 315 | 1=Supervisao de limite baixo
freq. saida 1 o o
2=Supervisao de limite alto
Limite de freq.de saida
P2.3.11 I . 0,00 320,00 Hz 0,00 316
Valor supervisionado
Superv. de limite de 0=Sem limite
P2.3.12 perv.det 0 2 0 346 1=Supervisdo de limite baixo
freq. saida 2 . o
2=Supervisao de limite alto
Limite de freq.de saida
P2.3.13 2; 0,00 320,00 Hz 0,00 347
Valor supervisionado
- . 0=Nao
P2.3.14 F:lngl.ao .fie Zuﬁerv'sao 0 2 0 348 | 1=Limite baixo
€ umite de torque 2=Limite alto
paaqs | Valorsupervisionado | .| 540, % 0,0 349
de limite de torque
- .. 0=Nao
p2.3.16 | [uncdo desupervisao 0 2 0 350 | 1=Limite baixo
de limite de referéncia .
2=Limite alto
ppgq7 | Yalorsupervisionado 0,0 100,0 % 0,0 351
de limite de referéncia
P2.3.18 Frenagem externa 0,0 100,0 s 0,5 352
desligada - delay
P2.3.19 Frenagem externa 0,0 100,0 s 15 353
ligada - delay
Supervisao do limite de 0=N3o
P2.3.20 temperatura do 0 2 0 1=Limite baixo
. PN 354 S
inversor de freqiiéncia 2=Limite alto
Valor do limite de
temperatura do -10 100 °C 40 355
P2.3.21 . A
inversor de fregiiéncia
P2 .3.92 Sele’(;ao de’smal da 01 10 01 471 Mgt_odo de programagé!o_TTF
saida analoga 2 utilizado. Consulte a pagina 66.
P2.3.23 Fungao de saida 0 8 4 472 | Conforme parametro 2.3.2
analoga 2
p23g4 | lempodefiltragemde | o 10,00 s 1,00 473 | 0=Sem filtragem
saida analoga 2
P2 3.05 Inversalo de saida 0 : 0 475 | 0=Sem inversdo
analoga 2 1=Invertido
Saida analoga minima 0=0mA (0V)
P2.3.26 2 0 1 0 475 1=4 mA (2 V)
P2.3.27 Escala de saida 10 1000 % 100 476
analoga 2

Tabela 4-5. Sinais de saida, G2.3
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4.4.5 Pardmetros de controle de transmissao (Teclado de controle: Menu M2 > G2.4)
Cadigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrao | Cliente | ID Nota
P2.4.1 Forma da rampa 1 0,0 10,0 s 0,1 500 | OzLinear
>0=Tempo da rampa curvaem S
P2.4.2 Forma da rampa 2 0,0 10,0 s 0,0 501 | O=Linear
>0=Tempo da rampa curvaem S
P2.4.3 Tempo de aceleracao 2 0,1 3000,0 s 10,0 502
P2.4.4 Tempo de 0,1 | 3000,0 s 10,0 503
desaceleracao 2
0=Desabilitado
1=Usado quando em execucao
2=Unidade de frenagem externa
. 3=Usado quando parado/em
P2.4.5 Unidade de frenagem 0 4 0 504 ~
execucao
4=Usado quando em execucao
(sem teste)
0=Rampa
- . 1=Partida inicial
P2.4.6 Fungdo de partida 0 2 0 505 2=Partida inicial condicional
0=Reducao
1=Rampa
P2.4.7 Funcao de Parada 0 3 0 506 2=Rampa+Corrida habilitar reducao
3=Reducado+Corrida habilitar rampa
po.4g | Corrente ‘(’:ecfre”agem 0,00 I, A 0,7 x I 507
P2 4.9 Tempo de frenagem CC 0,00 600,00 S 0,00 508 0=Frenagem CC desligada na
na parada parada
Freqliéncia para iniciar
P2.4.10 | frenagem CC durante a 0,10 10,00 Hz 1,50 515
parada em rampa
P2 411 Tempo de freqagem cC 0,00 600,00 S 0,00 516 0=Frenagem CC desligada na
na partida partida
P2.4.12 Fluido de freio 0 1 0 520 | 9=Desligado
1=Ligado
P2 413 Corrente dq fluido de 0,00 1 A L, 519
freio

Tabela 4-6. Pardmetros de controle de transmissao, G2.4
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446 Parametros de freqiiéncia de proibigdo (Teclado de controle: Menu M2 2> G2.5)

Cadigo Parametro Min. Max. | Unidade Padrao Cliente | ID Nota
Freqliéncia de
P2.5.1 proibicao 0,00 | 320,00 Hz 0,00 509

faixa 1, limite baixo

Freqliéncia de
pP2.5.2 proibicao 0,00 320,00 Hz 0,00 510 | 0= Faixa de proib. 1 desligada
faixa 1, limite alto

Freqliéncia de
P2.5.3 proibicado 0,00 | 320,00 Hz 0,00 511
faixa 2, limite baixo

Freqiiéncia de
pP2.5.4 proibicao 0,00 320,00 Hz 0,00 512 | 0=Faixa de proib. 2 desligada
faixa 2, limite alto

Freqiiéncia de
P2.5.5 proibicado 0,00 | 320,00 Hz 0,00 513
faixa 3, limite baixo

Freqliéncia de
P2.5.6 proibicado 0,00 | 320,00 Hz 0,00 514
faixa 3, limite alto

O=Faixa depro ib. faixa 3
desligada

Rampa de Proibicao
p2.5.7 acel./desac. 0,1 10,0 X 1,0 518

Tabela 4-7. Parametros de freqiiéncia de proibicdo, G2.5
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4.4.7 Pardmetros de controle do motor (Teclado de controle: Menu M2 - G2.6)
Cadigo Parametro Min. Max. Unida | Padrao | Cliente ID Nota
de
0=Controle de freqiiéncia
1=Controle de velocidade
P2.6.1 Modo de controle 0 1/3 0 600 | Adicional para NXP:
do motor 2=Sem uso
3=Controle de veloc. loop fechado
P2.6.2 Otimizacao U/f 0 1 0 109 | 9=Sem uso .
’ 1=Impulso automatico de torque
O=Linear
1=Quadrada
P2.6.3 Selecao de razao 0 3 0 108 | 2=Programavel
U/t 3=Linear com fluxo otimizado
Ponto de
P2.6.4 enfraquecimento 8,00 320,00 Hz 50,00 602
de campo
Tensao do ponto de
P2.6.5 enfraquecimento 10,00 200,00 % 100,00 603 N% X U, ot
de campo
Freqiiéncia do
P2.6.6 ponto médio de 0,00 P2.6.4 Hz 50,00 604
curva U/f
Tensao do ponto n% x U, o
RESH] médio e cur?/a u/f 0,00 100,00 % 100,00 605 Valor mé)é. do parametro = P2.6.5
P2.6.8 Tensaodesaidana | g9 | 4g0g % | Variavel 606 | n% x U, o
frequéncia zero
P2 6.9 FreqUénciei de 10 Variavel KHz Variavel 601 Consulte a Tabela 8-14 para os
comutacao valores exatos
0=Sem uso
P2.6.10 ControladorNde 0 2 1 607 | 1=Usado (sem rampagem])
sobre-tensao
2=Usado (rampagem)
P2 611 ControladoNr de 0 1 1 608 0=Sem uso
subtensao 1=Usado
P2.6.12 Queda de carga 0,00 100,00 % 0,00 620
0=Sem acao
P2.6.13 Identificacao 0 1/2 0 631 1=Identificacao sem execucao
2=|dentificacdo com execucao
| Grupo de pardmetro de Loop Fechado 2.6.14
P2.6.14.1 Corrente de 000 | 2xI, A 0,00 612
magnetizacao
Ganho P de
P2.6.14.2 controle de 1 1000 30 613
velocidade
Tempo | de
P2.6.14.3 controle de 0,00 3200,0 ms 30,0 614
velocidade
P2.6.145 | Compensacaode | q4q | 54009 s 0,00 626
aceleracao
P2.6.14.6 Ajuste de 0 500 % 100 619
deslizamento
Corrente de
P2.6.14.7 magnetizacao na 0,00 I A 0,00 627
partida
Tempo de
P2.6.14.8 magnetizacao na 0 60000 ms 0 628
partida
Tempo da
P2.6.14.9 velocidade zero na 0 32000 ms 100 615
partida
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Tempo da
P2.6.14.10 velocidade zero na 0 32000 ms 100 616
parada
0=Sem uso
1=Memdria de torque
P2.6.14.11 Torque de partida 0 3 0 621 2=Referéncia de torque
3=Torque de partida para frente/
para tras
P2.6.14.12 | rTerauedepartida | 5444 1 550 % 0,0 633
p/ frente
P2.6.14.13 Torq:ﬁggr“da -300,0 | 300,0 % 0,0 634
P2.6.14.15 | Tempodefiltragem | g o | 400 | g 0,0 618
do codificador
Ganho P de
P2.6.14.17 controle de 0,00 100,00 % 40,00 617
corrente

Tabela 4-8. Parédmetros de controle do motor, G2.6
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4.4.8 Protecgbes (Teclado de controle: Menu M2 > G2.7)

Cadigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrdo | Cliente | ID Nota
0=Sem resposta
1=Alerta
Resposta para falha 2=Alerta+Freq. Anterior
P2.7.1 posta par 0 5 0 700 | 3=Alerta+Freq. predef. 2.7.2
de referéncia 4mA
4=Falha, parada acel. para
2.4.7
5=Falha, parada por reducao
pp.72 | Frequénciadefalha | 40 | py g5 Hz 0,00 728
de referéncia 4mA
P2 73 Resposta para falha 0 3 2 701 0=Sem resposta
externa 1=Alerta
- 2=Falha, parada acel. para
P2.7.4 S“perv'esr?t‘;:;afase de | 9 3 0 730 | 2.4.7
3=Falha, parada por reducao
Resposta para falha O=Falha armazenada no
P2.7.5 posta para_ 0 1 0 727 | histérico
de subtensao ~
1=Falha ndo armazenada
P2 7 6 Superwsaqde fase de 0 3 9 702 | 0=Sem resposta
saida
Protecdo de falha a 1-Alerta
P2.7.7 ’ 0 3 2 703 | 2=Falha, parada acel. para
terra 247
P2.7.8 Protecao térmica do 0 3 2 704 | 3=Falha, parada por reducao
motor
Fator de temperatura - o
P2.7.9 ambiente do motor 100,0 100.0 L 0.0 705
Fator de
p2.7.10 | 23rrefecimentodo 00 | 1500 % 40,0 706
motor em velocidade
zero
pp.7.17 | Constante detempo 1 200 min | Variavel 707
térmico do motor
Ciclo de
P2.7.12 funcionamento do 0 150 % 100 708
motor
0=Sem resposta
1=Alerta
P2.7.13 Protecao de estol 0 3 0 709 | 2=Falha, parada acel. para
2.4.7
3=Falha, parada por reducao
P2.7.14 Corrente de perda 0,00 2xly A Iy 710
pp.7.15 | Limitedetempode |y 05 | 4190 4g s 15,00 711
estol
p2.7.16 | Himitedefreqiéncia |y o | by Hz 25,0 712
de perda
0=Sem resposta
1=Alerta
P2 717 Protecao contra 0 3 0 713 2=Falha, parada acel. para
subcarga 2.4.7
3=Falha, parada por reducao
Carga de drea de
P2.7.18 | enfraquecimento de 10 150 % 50 714
campo
pp.7.19 | Cargadefreqiéncia | 5, | 4504 % 10,0 715
zero
Limite de tempo de
pp.7.20 |  Protecao contra 2 600 s 20 716
subcarga
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0=Sem resposta
1=Alerta
pp.7.21 | Repostaparafalhade | 3 2 732 | 2=Falha, parada acel. para
termistor
2.4.7
3=Falha, parada por reducao
Resposta para falha
P2.7.22 de barramento de 0 3 2 733 | Consulte P2.7.21
campo
p2.7.23 | Respostaparaerro 0 3 2 734 | Consulte P2.7.21
de slot

Tabela 4-9. Protecoes, G2.7

4.4.9 Pardmetros de reinicializagcdo automatica (Teclado de controle: Menu M2 - G2.8)
Cadigo Parametro Min. Max. | Unidade | Padrdo | Cliente | ID Nota
p2.8.1 Tempo de espera 0,10 10,00 s 0,50 717
p2.8.2 Tempo de ensaio 0,00 60,00 s 30,00 718

0=Rampa
pP2.8.3 Funcao de partida 0 2 0 719 | 1=Partida inicial

2=Conforme P2.4.6

NUmero de tentativas
P2.8.4 apods o percurso (trip) 0 10 0 720
de subtensao

NUmero de tentativas
P2.8.5 apods o percurso (trip) 0 10 0 721
de sobre-tensao

NUmero de tentativas
P2.8.6 apods o percurso (trip) 0 3 0 722
de corrente excessiva

NUmero de tentativas
P2.8.7 apods o percurso (trip) 0 10 0 723
de referéncia 4 mA

Numero de tentativas
apods o percurso (trip)

P2.8.8 de falha de temperatura 0 10 0 726
do motor
Numero de tentativas
P2.8.9 apods o percurso (trip) 0 10 0 725

de falha externa

Numero de tentativas
P2.8.10 | apods o percurso (trip) 0 10 0 738
de falha de subcarga

Tabela 4-10. Parametros de reinicializacao automatica, G2.8
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4.4.10  Controle de teclado (Teclado de controle: Menu M3)

Os parametros para a selecao do local de controle e da direcao no teclado sao listados a seguir. Consulte
o item de controle de Teclado no Manual do Usuario do produto.

Cadigo Parametro Min. | Max. | Unidade | Padrdo | Cliente | ID Nota

1=Terminal de E/S
P3.1 Local de controle 1 3 1 125 | 2=Teclado

3=Barramento de campo

R3.2 Referéncia de teclado P2.1.1 | P2.1.2 Hz

P3.3 Direcdo (no teclado) 0 1 0 123 | 0=Para frente
1=Para tras
0=Funcao limitada do botao
= Parar
R3.4 Botao Parar (Stop) 0 1 1 14 1-Botdo Parar sempre
habilitado

Tabela 4-11. Pardmetros de controle de teclado, M3

4411 Menu Sistema (System) (Teclado de controle: Menu M6)

Para parametros e funcoes relacionados ao uso geral do inversor de freqiiéncia, como por exemplo,
aplicacao e selecao de idioma, definicdes customizadas de parametros ou informacdes sobre hardware e
software, consulte o Manual do Usuario do produto.

4.4.12  Placas de expanséo (Teclado de controle: Menu M7)

O menu M7 exibe as pl acas de expansao e de opcoes que estao ligadas a placa de con trole e as
informacoes relacionadas a placa. Para maiores informacoes, consulte o Manual do Usuario do produto.
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5.  APLICACAO DE CONTROLE PID
Cddigo do software: ASFIFF05

5.1 Introducgédo

Selecione a Aplicacao de Controle PID no menu Mé da pagina S6.2.

Na Aplicacdo de Controle PID, existem dois locais de controle de terminal E/S; o local A é o controlador
PID e afonte B € a referéncia de freqiiéncia direta. A selecao do local de controle A ou B ¢ feita através
da entrada digital DING.

A referéncia de controlador PID pode ser selecionada a p artir de entradas analogas, barramentos de
campo, potenciometros motorizados, através da habilitacao da R eferéncia PID 2 ou da aplicacao da
referéncia de teclado de controle. O v alor real do c ontrolador PID pode ser selecionado a partir de
entradas analogas, barramentos de campo, dos valores reais do motor ou através de suas funcoes
matematicas.

A referéncia de freqiiéncia direta pode ser utilizada para o controle sem o controlador PID e selecionada
a partir de entradas analogas, barramentos de campo, potenciometros de motor ou teclado.

A Aplicacao PID é tipicamente utilizada para controlar a medicao do nivel de bombas e ventiladores.
Nestas aplicacoes, a Aplicacao PID oferece um controle suave, uma medicao integrada e um pacote de
controle que nao precisa de quaisquer componentes adicionais.

As entradas digitais DIN2, DIN3, DINS e todas as outras saidas sao livremente programaveis.
Funcoes adicionais:

Selecao de faixa de sinal de entrada analoga

Supervisoes de limite de duas freqliéncias

Supervisao de limite de torque

Supervisao de limite de referéncia

Programacao das rampas secundarias e da rampa em forma de S

Funcdes programaveis de partida e parada

Frenagem CC na partida e na parada

Trés areas de freqiiéncia de proibicao

Curva U/f programavel e freqiiéncia de comutacao

Reinicializacdo automatica

Protecao térmica e sistema de protecao de estol: totalmente programavel; desligado, alerta,
falha

Protecao contra subcarga do motor

Supervisao de fase de entrada e de saida

Adicdo de freqiiéncia de ponto soma para saida PID

O controlador PID pode ainda ser utilizado a partir de locais de controle E/S B, teclado e
barramento de campo

e Funcao de Mudanca Facil (Easy ChangeOver]

e Funcao Sleep

Os parametros da Aplicacao de Controle PID sao explicados no Capitulo 8 deste manual. As explicacoes
sdo organizadas de acordo com o nimero individual (ID) do pardmetro.
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5.2 Controle E/S

Potenciometro de referéncia, OPT-A1
1..10kQ Terminal Sinal Descricao
r—- *IXF—— - 1| +10V,. | Saida de referéncia Tensao para potenciometro, etc.
I Saida analoga 1
| 2 AlT+ Faixa de tensdo 0-10V CC Referéncia PID de entrada anéloga 1
Transmissol Programavel (P2.1.11)
de2fios ——————————— 3 Al1- Terra E/S Terra para referéncia e controles
vator L 4 Al2+ Entrada anéaloga 2
real - f---- Faixa de corrente 0-20mA Valor real PID de entrada anéloga 1
\ 5 Al2- .
+ ' Programavel (P2.2.9)
- —— ———-=C=-= 6 +24V® | Saida da tensdo de controle Tensdo para comutadores, etc. max. 0,1 A
I Ralaiaie 7 |@® GND Terra E/S Terra para referéncia e controles
I_ _/ ________ 8 DIN1 Local A: Partida para frente Sinal de partida para local de controle A
| Ri min. = 5k Controlador PID.
:__/ ________ 9 DIN? Entrada de falha externa Contato fechado = falha
| / Programavel (P2.2.1) Contato aberto = sem falha
:__ ________ 10 DIN3 Erej::adri;algzal]PZ.Z.Z] Contato fechado =reset de falha
11 CMA Comum paraDIN 1-DIN3 Conectar com GND ou +24V
|—————————————— 12 || +24V@ | Saida da tensdo de controle Tens3o para comutadores (veja #6)
I -———- 13 GND Terra E/S Terra para referéncia e controles
| / I 14 DIN4 Local B: Partida para frente Sinal de partida para local de controle B
:__ - T - Ri min. = 5k Referéncia de freqiiéncia (P2.2.5)
:__/ ___-i-———— 15 || DINS iig:iz%ii:ﬁ;;;;rgmal Contato fechado = Veloc. marginal ativa
o e oo s st s omte s | S e TR
| | 17 CMB Comum para DIN4-DIN6 Conectar com GND ou +24V
: : —— 18 |@AO1+ | Saida analoga 1:
| | _ _ 19 AOT- Fregliéncia de saida Faixa 0-20 mA/R,, max. 500
I | Programavel (P2.3.2)
| | Saida digital 1
[ PRONTO | 20 | DO1 | PRONTO Coletor aberto, | 50mA, U 48VDC
:___ R D Programavel (P2.3.7)
| H OPT-A2
: ! _____ ;; E81 j Saida do relé 1
| EXECUTAR 23 L EXECUTAR
\__ ®_ _________ RO1 Programavel (P2.3.8)
24 RO2 Saida do relé 2
220 ———:IZ‘: ————— 25 RO2 j FALHA
VAC———/ F————— 26 RO2 |_| Programavel (P2.3.9)

Tabela 5-1. Configuracdo padrao de E/S da aplicacdo PID [com transmissor de 2 fios]

Nota: Consulte as selecoes de jumper ao
lado. Para maiores informacodes, consulte o

Manual do Usuario do produto.

Bloco de jumper X3:
Aterramento CMA e CMB

El CMB conectado com GND
IE' CMA conectado com GND
®@® | CwMBisoladode GND

CMA isolado de GND

CMB e CMA
conectados internamente,
isolados de GND

o[ ]
GE

= Padrao do Fabricante
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5.3 Ldgica de sinais de controle da Aplicacédo de Controle PID

DIN2 Falha externa (programavel) _
DING 55— | _Velocidade marginal (programével] _ _______________ _ . :
- Habilitar ref. teclado PID 2 (DIN5=13)
DING - | —Selecdolocal AB _ _ ____ __________________ |
1
1
2.2.7 Ref. controle barr.campo | @ —-==--- o
1
2.2.6 Ref. controle teclado | = --——- | : 1
[
2.2.5 Referéncia E/S B —— 11 :
|
[
[2-2.4 Ref. principal PID e 3 ! T
1 oot
R3.5 Ref. teclado PID 2 = k
- Cima . Lo | l | l \
DINZ ﬁ—--ga-l%- Potenciémetro —-J’ P — : o \ 1
1 —1 2+ - -
DIN3 @ —— do motor ] A RN \) Girg _|{_.+\1I
1
'g : : : i valores reais, Real 1 valor real r"r R
| 2.1.11 Referéncia PID |_ R s P et poror =|selecdo par. 2.29| Real 2|selecdo par. 2.2.8
Al 0 | I : : | & 2.2.10At02 [~ ’
(3,: » I ; 1 1 i
Al2 & i Pl
PR 1 1
[R3.4 Ref. teclado PID__| -% ATy o
. o
s EH
o :
- _a 1 1
1x_,_': [N .
- -— 1 | :
[R3.2 Ref. teclado | »2 B Lo
»3 P
ol [ :
1 1 L
*5 [
LoD Lo
oot !
» 1
_2__' :ﬁ- : l [2.1.19 Ref. vel. marginal.]
»3 Bat 4
N e T
’ :5 A
1 i
L gl ofmimmad !
L o1 ] AB | Ref.
7 ! i Teclado I Frea. Interna
1k + a |
—= o asan
-P—D‘g'_F_' I Bar. campo . | —te L
. | | * i
—————» 0 | 1 -
Referéncia do barr. campo ! : ; Botdo Reset
I
Partida/Parada do barr. campo : 1
| I
Direg&o do barr. campo : : Botdes Partida/Parada
e - [ e BRI
. 1
Partida; Local A ! I
DIN & A :_ Partida/Parada Partida/Parada Interna
DIN4® : -5 - — 2
Partida; Local B B .
DINZ !
DIN3 @8 E/Sreverso i R e R = R int
DINSG [ 3.3 Direcdo do teclado | cverso interno
i ey Reset interno de falha
DIN3 @ Entrada de reset de falha (programavel) = l =
N2k fhd

Figura 5-1. Logica de sinais de controle da Aplicacdo de Controle PID
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5.4 Aplicagdo PID — Listas de parametros

As paginas a seguir apresentam as listas de parametros nos respectivos grupos de parametros. Cada
parametro inclui um link para a respectiva descricao do parametro. As descricoes de parametros se
encontram nas paginas 144 a 238.

Explicacdo das colunas:

Cddigo = Indicacao do local no teclado; Exibe o nimero de parametro atual para o
Parametro = operador
Min. = Nome do parametro
Max. = Valor minimo do parametro
Unidade = Valor maximo do parametro
Padrao = Unidade do valor do parametro; Exibida se disponivel
Cliente = Valor predefinido pelo fabricante
ID = Configuracoes proprias do cliente
il = Ndamero individual (ID) do parametro
= Parametros em fila: Utilize ométod o TTF para programar estes
parametros

Cddigo de parametro ligado: O valor deu m pardmetro sé pode ser
alterado depois que o inversor de freqiiéncia tiver parado.

54.1 Valores de monitoramento (Teclado de controle: menu M1)

Os valores de monitoramento sao os valores reais dos parametros e dos sinais, bem como dos status e
das medicdes. Os valores de monitoramento nao podem ser editados.

Consulte oM anual do Usuario do pr oduto para maiores informacoes. Observe que osv alores de
monitoramento V.19 a V1.22 estao disponiveis somente com a aplicacao de controle PID.

Cadigo Parametro Unidade | ID Descrigao
V1.1 Fregliéncia de saida Hz 1 | Freqliéncia de saida para o motor
V1.2 Referéncia de freqiiéncia Hz 25 Referéncia de fre qliéncia para o
controle do motor
V1.3 Velocidade do motor rpm Velocidade do motor em rpm
V1.4 Corrente do motor A
V1.5 Torgue do motor % Torque calculado do eixo
V1.6 Poténcia do motor % Poténcia do eixo do motor
V1.7 Tensao do motor \
V1.8 Tensao do link CC \
V1.9 Temperatura da unidade °C Temperatura do dissipador
V1.10 Temperatura do motor % Temperatura calculada do motor
V1.1 Entrada anéloga 1 V/mA All
V1.12 Entrada anéloga 2 V/mA Al2
V1.13 Entrada anéloga 3 Al3
V1.14 Entrada analoga 4 Al4

V1.15 DIN1, DIN2, DIN3
V1.16 DIN4, DINS, DINé
V1.17 D01, RO1, RO2

Status das entradas digitais
Status das entradas digitais
Status das saidas digitais e do relé

NN o= == ==
J| RN = S|oc|Qlon || @[ || OR[N

V1.18 lnipa Andloga mA AO1

V1.19 Referéncia PID % Em % da freqiiéncia maxima

V1.20 Valor PID real % Em % do valor real maximo

V1.21 Valor PID erro % Em % do valor maximo de erro

V1.22 Saida PID % Em % do valor maximo de saida

V1.23 Exibicao especial para valor real Veja parametros 2.2.46 a 2.2.49

V1.24 | Temperatura PT-100 co | 42 | Temperatura mais alta das
entradas utilizadas

G125 ltens de monitoramento Exibe trés valores selecionaveis de

monitoramento

Tabela 5-2. Valores de monitoramento
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542 Parametros basicos (Teclado de controle: Menu M2 > G2.1)
Cadigo Parametro Min. Max. | Unidade Padrao Cliente | ID Nota
P2.1.1 Freqgliéncia minima 0,00 pP2.1.2 Hz 0,00 101
NOTA: Se f,., for maior que a
velocidade sincrona do motor,
P2.1.2 Freqgliéncia maxima | P2.1.1 | 320,00 Hz 50,00 102 | verifique a aplicabilidade para
o sistema do motor e de
transmissao.
NOTA: Se o controlador PID
P2 13 Tempo de aceleracao 0.1 3000,0 S 10 103 for utlllza~d0, o tempo de ’
1 aceleracao 2 (P2.4.3) sera
aplicado automaticamente.
NOTA: Se o controlador PID
Tempo de for utilizado, o tempo de
P2.1.4 desaceleracdo 1 0.1 3000.0 s 1.0 104 desaceleracdo 2 (P2.4.4) sera
aplicado automaticamente.
pP2.1.5 Limite de corrente 0'|1 X 2xly A I 107
H
NX2: 230V
P2.1.6 Tensao nominal do 180 690 \% NX5: 400V 110
motor NXé: 690V
P2 17 Freqiéncia nominal 8,00 | 32000 Hy 50,00 111 V_er|f|.que~a placa de
do motor sinalizacao do motor.
O padrao se aplica a um motor
P2 18 Velocidade nominal 24 20.000 rpm 1440 112 _de quatro polos eaum
do motor inversor de freqiiéncia de
tamanho nominal.
P2.19 Corrente nominal do 0,1x 2x1, A I, 113 V_er|f|.que~a placa de
motor Iy sinalizacao do motor.
Verifique a placa de
P2.1.10 COS$ do motor 0,30 1,00 0,85 120 sinaliza(;éo do motor.
0=Al1
1=Al2
Sinal de referéncia 2=Ref. PID da pagina de
pP2.1.11 de controlador PID 0 4 0 332 | controle do teclado, P3.4
(Local A) 3=Ref. PID do barramento de
campo (ProcessDatalN1)
4=Potencidmetro do motor
p2.1.12 | Ganho depcl%”tmlador 0,00 | 1000,0 % 100,0 118
p2.1.13 |  ControtadorPID 0,00 | 320,00 s 1,00 119
tempo |
p2.1.14 |  Controlador PID 0,00 | 100,00 s 0,00 132
tempo D
pP2.1.15 Freqliéncia de sleep 0,00 pP2.1.2 Hz 10,00 1016
P2.1.16 Delay de sleep 0 3600 S 30 1017
P2.1.17 Nivel de Wake up 0,00 | 100,00 % 25,00 1018
0=Wake-up em queda abaixo
P2.1.18 Funcdo wake up 0 1 0 1079 | do nivel de wake up (2.1.17)
’ 1=Wake-up em excesso ao
nivel de wake up (2.1.17)
P2.1.19 Referéncia de 000 | P212 | Hz 10,00 124
velocidade marginal

Tabela 5-3. Parametros basicos G2.1

Suporte 24 Horas +358 (0)40 837 1150 ¢ Email: vacon(@vacon.com




66 = vacon

Aplicacéao de Controle

PID

5.4.3

Sinais de entrada (Teclado de controle: Menu M2 > G2.2)

Cadigo

Parametro

Min.

Max.

Unidade

Padrao

Cliente ID

Nota

P2.2.1

Funcéo DIN2

319

0=Sem uso

1=Falha externa cc

2=Falha externa oc
3=Executar habilitacao
4=Selecdo de tempo de
acel./desacel.

5=CP: Terminal E/S (ID125)
6=CP: Teclado (ID125)

7=CP: Barramento de campo
(ID125)

8=Frente/Para tras
9=Freqiiéncia marginal (cc)
10=Reset de falha (cc)
11=Proib. de acel./desac. (cc)
12=Comando de frenagem CC
13=Pot. motor CIMA (cc)

P2.2.2

Funcéo DIN3

10

301

Veja acima, salvo:
13=Pot. motor BAIXO (cc]

P2.2.3

Funcéo DINS

330

Veja acima, salvo:
13=Habilitar referéncia PID 2

P2.2.4

Referéncia de ponto de
soma PID

376

0=Valor saida PID direta
1=Al1+saida PID
2=Al2+saida PID
3=Al3+saida PID
4=Al4+saida PID
5=Teclado PID+saida PID
6=Bar. campo+saida PID
(ProcessDatalN3)

7=Pot. Motor+saida PID

P2.2.5

Selecao de referéncia
E/SB

343

0=Al1

1=Al2

2=Al3

3=Al4

4=Referéncia de teclado

5=Referéncia de barr. campo
(FBSpeedReference)

6=Potenciometro do motor

7=Controlador PID

P2.2.6

Selecdo de referéncia de
controle de teclado

121

Conforme P2.2.5

P2.2.7

Selecdo de referéncia de
controle de barr. de
campo

122

Conforme P2.2.5

P2.2.8

Selecao do valor real

333

0=Valor real 1

1=Real 1 + Real 2

2=Real 1 - Real 2

3=Real 1 * Real 2

4=Min(Real 1, Real 2)
5=Max(Real 1, Real 2)
6=Média(Real 1, Real 2)
7=Quadrado (Real1) + Quadrado
(Real?)

P2.2.9

Selecao de valor real 1

334

0=Sem uso

1=Sinal Al1 ( placa de controle)
2=Sinal Al2 (placa de controle]
3=Al3

4=Al4

5=Barr. campo ProcessDatalN2
6=Torque do motor
7=Velocidade do motor
8=Corrente do motor
9=Poténcia do motor
10=Freqiiéncia do codificador

CP=local de controle, cc= fechando contato, oc= abrindo
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0=Sem uso
1=Sinal Al1
2=Sinal Al2
3=Al3
4=Al4
P2.2.10 Selecao de valor real 2 0 7 0 335 5=Barr. campo (ProcessDatalN3)
6=Torque do motor
7=Velocidade do motor
8=Corrente do motor
9=Poténcia do motor
P2.2.11 Escj;fof‘r'zgpf do -1600,0 1600,0 % 0.0 336 | 0=Sem escalonamento minimo
P2.2.12 Escj;fo:‘f;‘;?‘f do -1600,0 1600,0 % 100,0 337 | 100=Sem escalonamento maximo
P2.2.13 Escf;fof‘r'zg‘; do -1600,0 1600,0 % 0.0 336 | 0=Sem escalonamento minimo
P2.2.14 Escj;forr“f;‘;?’; do -1600,0 1600,0 % 100,0 337 | 100=Sem escalonamento méximo
P2.2.15 | Selecio de sinal Al1 0,1 E.10 A1 gyy | Metedo ~de programacdo TTF
utilizado. Consulte a pagina 66.
0=0-10 V (0-10 mA*)
P2.2.16 Faixa de sinal Al1 0 2 0 320 1=2-10V (4-20 mA*)
2=Faixa padrao*
pp.2.q7 | Configuracao minima |, 160,00 % 0,00 321
padrao Al1
P2.2.18 C°”f'%‘;:fr§i°Aﬂax'ma -160,0 160,00 % 100,00 322
P2.2.19 Inversao Al1 0 1 0 33 | 0=Seminversdo
1=Invertido
P2.220 | TemPo djl?“ragem 0,00 10,00 s 0,10 324 | 0=Sem filtragem
0=0-20 mA (0-10V *)
=/ - — *
P2.2.21 Selecao de sinal Al2 0,1 E.10 A2 388 I=2 2.0 o [2~ 19 v
2=Faixa padrao
0=0-20 mA*
P2.2.22 Faixa de sinal Al2 0 2 1 325 1=4-20 mA*
2=Faixa padrao*
p2.2.23 | Configuracao minima |, 160,00 % 0,00 326
padrao Al2
P2.2.24 C°”f'%‘;:fr§i°£‘zax'ma -160,0 140,00 % 100,00 327
P2.2.25 Inversao Al2 0 1 0 38 | 0=Seminversdo
1=Invertido
P2.226 | TeMPO djlg“ragem 0,00 10,00 s 0,10 329 | 0=Sem filtragem
Tempo de rampa do
P2.2.27 N 0,1 2000,0 Hz/s 10,0 331
potencidmetro do
motor
Reset de membdria de
referéncia de 0=Sem reset
P2.2.28 freqliéncia de 0 2 1 367 | 1=Resete se parado ou desligado
potenciémetro de 2=Resete se desligado
motor
Reset de membdria de 0=Sem reset
P2.2.29 rziifggﬁ;g gz 0 2 0 370 1=Resete se parado ou desligado
P motor 2=Resete se desligado
P2.2.30 Limite minimo PID -1600,0 P2.2.31 % 0,00 359
P2.2.31 Limite maximo PID P2.2.30 1600,0 % 100,00 360
P2 232 Inversao de valor de 0 1 0 340 0=Sem inverséo
erro 1=Inversao
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P2.2.33 Tempo de subida de 0,00 | 1000 s 5,0 341
referéncia PID
P2.2.34 Tempo de queda de 0,0 100,0 s 5,0 342
referéncia PID
ppo3s | Valerminimodeescala | a5 | 35909 Hz 0,00 344
de referéncia, local B
pp.23¢ | Valormaximodeescala | a5 | 35909 Hz 0,00 345
de referéncia, local B
Troca Facil 0=Manter referéncia
P2.2.37 (Easy Changeover) 0 ! 0 366 1=Copiar referéncia atual
P2.238 | Selecdo de sinal Al3 0.1 E.10 0.1 149 | Metodo ~de programacao TFF
’ utilizado. Consulte a pagina 66.
. . 0=Faixa de sinal 0-10V
P2.2.39 Faixa de sinal Al3 0 1 1 143 1=Faixa de sinal 2-10V
P2.2.40 Inversao Al3 0 1 0 157 | 9=Sem inversdo
1=Invertido
P2.2.41 Tempo de filtragem AL3 0,00 10,00 3 0,10 142 0=Sem filtragem
P2.242 |  Selecdo de sinal Ald 0.1 E.10 0.1 152 | Metodo ~de programacso ~TFF
’ utilizado. Consulte a pagina 66.
. . 0=Faixa de sinal 0-10V
P2.2.43 Faixa de sinal Al4 0 1 1 154 1=Faixa de sinal 2-10V
P2.2.44 Inversao Al4 0 1 0 142 | 9=Sem inversdo
1=Invertido
P2.2..45 Tempo de filtragem Al4 0,00 10,00 3 0,10 153 0=Sem filtragem
p2.2.44 | EXibicao especial para 0 30000 0 1033
valor real minimo
po.o.47 | Exibicao especial para 0 30000 100 1034
valor real maximo
P2 2 48 Exibicao espeme‘Jl para 0 4 1 1035
valor real decimal
po.o.49 | EXibicao especial para 0 28 4 1036 | Consulte a pagina 204.
valor real de unidade

Tabela 5-4. Sinais de entrada, G2.2

* = Lembre-se de colocar os jumpers do bloco X2 corretamente.

Consulte o Manual do Usuario do Produto.
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5.4.4

Sinais de saida (Teclado de controle: Menu M2 2 G2.3)

Cddigo

Pardmetro

Min.

Max.

Unidade

Padrao

Cliente

ID

Nota

P2.3.1

Selecao de sinal de
saida anéloga 1

0,1

E.10

A1

464

Método de programacao TTF
utilizado. Consulte a pagina 66.

P2.3.2

Funcdo de saida
analoga

14

307

0=Sem uso (20mA/10V)
1=Freqiéncia de saida. (0-f,,)
2=Referéncia de freqiiéncia
(0—f_,)
3=Veloc. do motor (0—Veloc.
nominal do

motor)
4 =Corrente do motor (0-l o)
5=Torque do motor (0—T,or)
6=Poténcia do motor (0-P, )
7=Tensao do motor (0-U, 0]
8=Tensao link CC (0-1000V)
9=Valor de ref. controlador PID
10=Valor real contr. PID 1
11=Valor real contr. PID 2
12=Valor erro contr. PID
13=Saida controlador PID
14=Temperatura PT100

P2.3.3

Tempo de filtragem
de saida analoga

0,00

10,00

308

0=Sem filtragem

P2.3.4

Inversao de saida
analoga

309

0=Sem inversao
1=Invertido

P2.3.5

Saida analoga
minima

310

0=0mA(0V)
1=4 mA (2 V]

P2.3.6

Escala de saida
analoga

1000

%

100

3N

P2.3.7

Saida digital 1,
funcao

23

312

0=Sem uso

1=Pronto

2=Executar

3=Falha

4=Falha invertida

5=Alerta de superaquecimento
do IF

6=Falha externa ou alerta
7=Falha de ref. ou alerta
8=Alerta

9=Para tras

10=Velocidade predef. 1
11=Em velocidade
12=Regulador do motor ativo
13=Superv. de limite de freq.
OP 1

14=Superv. de limite de freq.
OP2

15=Superv. de limite de torque
16=Superv. de limite de
referéncia

17=Controle de frenagem ext.
18=Local de controle: E/S
19=Superv. de limite de temp.
do IF

20=Direcao nao solicitada
21=Inversao controle fren. ext.
22=Falha/alerta de termistor
23=Bar. campo DIN1
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P2.3.8 | Funcao relé a saida 1 0 23 2 313 | Conforme o parametro 2.3.7
P2.3.9 | Funcao relé a saida 2 0 23 3 314 | Conforme o parametro 2.3.7
Superv. de limite de 0=Sem limite
P2.3.10 pfre. caida 1 0 2 0 315 | 1=Supervisao de limite baixo
9 2=Supervisao de limite alto
Limite de freq.de
P23.11 saida 1: 0,00 |32000| Hz 0,00 316
Valor supervisionado
Superv. de limite de 0=Sem limite
P2.3.12 perv. det 0 2 0 346 | 1=Supervisao de limite baixo
freq. saida 2 . o
2=Supervisao de limite alto
Freqliéncia de saida
P2.3.13 limite 2; 0,00 | 320,00 Hz 0,00 347
Valor supervisionado
Supervisao de limite 0=5em uso
P2.3.14 P 0 2 0 348 | 1=Supervisao de limite baixo
de torque o o
2=Supervisao de limite alto
p2.3.15 | Yalorsupervisionado | 4444 | 340 g % 100,0 349
de limite de torque
Supervisao de limite 0=Sem uso
P2.3.16 P A 0 2 0 350 | 1=Limite baixo
de referéncia -
2=Limite alto
Valor de supervisao
P2.3.17 de limite de 0,0 100,00 % 0,0 351
referéncia
p2.3.1g | Frenagemexterna 0.0 | 1000 s 0.5 352
desligada - delay
p2.3.19 | Frenagemexterna 0.0 | 1000 s 15 353
ligada - delay
Supervisao da 0=Nao
P2.3.20 P 0 2 0 354 | 1=Limite baixo
temperatura do IF -
2=Limite alto
P2 391 Valor supervisionado 10 100 oC 40 355
da temperatura do IF
Selecao de sinal da Método de programacao TTF
sk saida analoga 2 o/ S o/ 471 utilizado. Consulte a pagina 66.
pp323 | Funcaodesaida 0 14 4 472 | Conforme parametro 2.3.2
analoga 2
P2.3.24 | lempodefiltragem | g 54 | g9 s 1,00 473 | 0=Sem filtragem
de saida analoga 2
P2 325 Inversalo de saida 0 1 0 W74 0=Sem inversao
analoga 2 1=Invertido
P2.3.26 Saida analoga 2 0 1 0 475 | 9=0mA
minima 1=4 mA
p23.27 |  Escaladesaida 10 | 1000 % 100 476
analoga 2

Tabela 5-5 Sinais de saida, G2.3

Tel. +358 (0)201 2121 o Fax +358 (0]201 212 205




Aplicacéao de Controle PID

vacon = 71

5.4.5 Pardmetros de controle de transmissao (Teclado de controle: Menu M2 > G2.4)
Cadigo Parametro Min. Max. | Unidade | Padrdo | Cliente | ID Nota
P2.4.1 | Forma darampa 1 00 | 100 s 0,1 500 | OzLinear
>0=Tempo da rampa curvaem S
P242 | Formadarampa2 | 00 | 100 s 0,0 501 | OzLinear
>0=Tempo da rampa curvaem S
P2.43 | TEMPO dezaceleragao 0,1 | 3000,0 s 0.1 502
P2.4.4 Tempo de 0,1 | 3000,0 s 10,0 503
desaceleracao 2
0=Desabilitado
1=Usado quando em execucao
2=Unidade de frenagem externa
P2.4.5 | Unidade de frenagem 0 4 0 504 | 3=Usado quando parado/em
execucao
4=Usado quando em execucao
(sem teste)
0=Rampa
P2.4.6 Funcao de partida 0 2 0 505 | 1=Partida inicial
2=Partida inicial condicional
0=Reducao
1=Rampa
P2.4.7 | Funcao de Parada 0 3 0 504 | 2-Rampa+Corrida habilitar
’ reducao
3=Reducao+Corrida habilitar
rampa
Corrente de
P2.4.8 frenagem CC 0,00 I A 0,7 x 1y 507
P2 4.9 Tempo de frenagem 0,00 | 600,00 S 0,00 508 0=Frenagem CC desligada na
CC na parada parada
Freqliéncia para
po.4.10 | IMciarfrenagemCC | g 4q | g9 Hz 1,50 515
durante a parada em
rampa
P2 411 Tempo de frer?agem 0,00 | 600,00 S 0,00 516 0=Frenagem CC desligada na
CC na partida partida
P2.4.12 Fluido de freio 0 1 0 520 | 0=Destigado
1=Ligado
P2 413 Corrente do fluido de 0,00 I A I, 519

freio

Tabela 5-6. Pardmetros de controle de transmissao, G2.4
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5.4.6 Parametros de freqiiéncia de proibigdo (Teclado de controle: Menu M2 2> G2.5)

Cddigo Parametro Min. Max. Unidade Padrao Cliente ID Nota
Freqliéncia de
pP2.5.1 proibicao 0,00 320,00 Hz 0,00 509 | 0=Sem uso

faixa 1, limite baixo
Freqliéncia de
p2.5.2 proibicao 0,00 320,00 Hz 0,00 510 | 0=Sem uso
faixa 1, limite alto
Freqliéncia de
pP2.5.3 proibicao 0,00 320,00 Hz 0,00 511 | 0=Sem uso
faixa 2, limite baixo
Freqliéncia de
pP2.5.4 proibicao 0,00 320,00 Hz 0,00 512 | 0=Sem uso
faixa 2, limite alto
Freqliéncia de
pP2.5.5 proibicao 0,00 320,00 Hz 0,00 513 | 0=Sem uso
faixa 3, limite baixo
Freqiiéncia de

pP2.5.6 proibicao 0,00 320,00 Hz 0,00 514 | 0=Sem uso
faixa 3, limite alto
Rampa de
p2.5.7 acel./desacel. 0,1 10,0 X 1,0 518
proibicao

Tabela 5-7. Parametros de freqiiéncia de proibicdo, G2.5
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54.7 Pardmetros de controle do motor (Teclado de controle: Menu M2 - G2.6)

Cadigo Parametro Min. Max. Unid. | Padrao | Cliente | ID Nota
0=Controle de freqiiéncia
1=Controle de velocidade

P2 4.1 Modo de controle do 0 13 0 600 Adicional para NXP:

motor 2=Sem uso
3=Controle de veloc. loop
fechado
0=Sem uso

P2.6.2 Otimizacao U/f 0 1 0 109 | 1=Impulso automatico de
torque
O=Linear

P2.6.3 | SelecoderazioU/f | O 3 0 108 | 1=Quadrada

7 2=Programavel
3=Linear com fluxo otimizado
Ponto de
P2.6.4 enfraquecimento de 8,00 320,00 Hz 50,00 602
campo
Tensao no ponto de
P2.6.5 enfraquecimento de 10,00 200,00 % 100,00 603 | n% x U, o
campo
poigg | Frequénciadoponto | o gn | by, Hz 50,00 604
médio de curva U/f
Tens3o do ponto N% X Upyyer
P2.6.7 - P 0,00 100,00 % 100,00 605 | Valor max. do parametro =
médio e curva U/f
P2.6.5
pogg | 'ensacdesaidana |q4q | 4000 o | variave 606 | n% x Uy
freqiiéncia zero L
P2 4.9 Frequencui de 10 Variavel KHz Variave 601 Consulte a Tabela 8-14 para
comutacao L os valores exatos
0=Sem uso
P2.6.10 Controlador~de 0 2 1 607 | 1=Usado (sem rampal
sobre-tensao
2=Usado (rampa)

P2 611 Controlado~r de 0 1 1 608 0=Sem uso

subtensao 1=Usado

P2.6.12 Queda de carga 0,00 100,00 % 0,00 620
0=Sem acao

P2.6.13 Identificacao 0 172 0 631 | 1=Identificacao sem execucao
2=|dentificacdo com execucao

Grupo de parametro de Loop Fechado 2.6.14 |
P2.6.14.1 Corrente de 000 | 2xl, A 0,00 612
magnetizacao
P2.6.14.2 | Ganho P de controle | 1000 30 613
de velocidade
P2.6.14.3 | Tempoldecontrole 1 o441 3900 g ms 30,0 614
de velocidade
P2.6.145 | Compensacaode 0,00 | 300,00 s 0,00 626
aceleracao
P2.6.14.6 Ajuste de 0 500 % 100 619
deslizamento
Corrente de
P2.6.14.7 magnetizacao na 0,00 I A 0,00 627
partida
Tempo de
P2.6.14.8 magnetizacao na 0 60000 ms 0 628
partida
P2.6.14.9 | Tempodavelocidade | 4 32000 ms 100 615
zero na partida
P2.6.14.10| Tempo davelocidade | g 32000 ms 100 616
zero na parada
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0=Sem uso

1=Memdria de torque
2=Referéncia de torque
3=Torque de partida para
frente/para tras

P2.6.14.11 Torque de partida 0 3 0 621

Torque de partida p/

- 0,
P2.6.14.12 frente 300,0 300,0 %) 0,0 633
Torque de partida p/ - o
P2.6.14.13 TRAS 300,0 300,0 %) 0,0 634
P2.6.14.15| 1empodefiltragem | o 100,0 ms 0,0 618
do codificador
Ganho P de Controle
P2.6.14.17 de corrente 0,00 100,00 % 40,00 617

Tabela 5-8. Pardmetros de controle do motor, G2.6

5.4.8 Protecgbes (Teclado de controle: Menu M2 > G2.7)

Cadigo Parametro Min. Max. | Unidade | Padrao | Cliente | ID Nota
0=Sem resposta
1=Alerta
2=Alerta+Freq. Anterior
P2.7.1 Resposta para falha de 0 5 4 700 | 3=Alerta+Freq. Predef. 2.7.2
referéncia 4mA 4=Falha, parada acel. para
2.4.7
5=Falha, parada por reducao
pp.72 | Frequénciadefalhade | o454 | pgg o Hz 0,00 728
referéncia 4mA
P2 73 Resposta para falha 0 3 2 701 0=Sem resposta
externa 1= Alerta
- 2=Falha, parada acel. para
P2.7.4 S“perv'esr?t‘i:;afase de 0 3 0 730 | 2.4.7
3=Falha, parada por reducao
Resposta para falha de O0=Falha  armazenada no
P2.7.5 posta para | 0 1 0 727 | histérico
subtensao -
1=Falha nao armazenada
P2.7.6 SuperV|ssaa()idd§ fase de 0 3 2 702 | 0=Sem resposta
Protecdo de falha a 1=Alerta
P2.7.7 ’ 0 3 2 703 | 2=Falha, parada acel. para
terra 247
P2.7.8 Protecdo termica do 0 3 2 704 | 3=Falha, parada por reducao
motor
pp.7.9 | Fatordetemperatura | 45040 | 400 | o 0,0 705
ambiente do motor
Fator de arrefecimento
P2.7.10 | do motor em velocidade 0,0 150,0 % 40,0 706
zero
pp.7.11 | Constante detempo 1 200 min | Variavel 707
térmico do motor
P2 712 Ciclo de funcionamento 0 150 % 100 708
do motor
0=Sem resposta
1=Alerta
P2.7.13 Protecao de estol 0 3 0 709 | 2=Falha, parada acel. para
2.4.7
3=Falha, parada por reducao
P2.7.14 Corrente de perda 0,00 2xly A Iy 710
pp.7.15 | Limitede tempode 1,00 | 120,00 s 15,00 711
estol
P2.7.16 | Limite de freqiiéncia de 10 P2 19 Hy 250 719
perda
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0=Sem resposta
Protecao contra 1=Alerta
P2.7.17 : 0 3 0 713 | 2=Falha, parada acel. para
subcarga
2.4.7
3=Falha, parada por reducao
Carga de drea de
P2.7.18 enfraquecimento de 10 150 % 50 714
campo
p2.7.19 | Cargadefreguéncia 50 | 1500 % 10,0 715
zero
) I
protes 2 600 s 20 716
subcarga
0=Sem resposta
1=Alerta
pp.7.21 | Repostaparafalhade 0 3 2 732 | 2=Falha, parada acel. para
termistor 247
3=Falha, parada por reducao
pp.7.02 | Resposta parafalha de 0 3 2 733 | Consulte P2.7.21
barramento de campo
P2.7.23 ReSpOStasﬁi[a erro de 0 3 2 734 | Consulte P2.7.21
Numero de entradas
P2.7.24 PT100 0 3 0 739
0=Sem resposta
1=Alerta
P2 7 95 Resposta para falha 0 3 2 740 | 2=Falha, parada acel. para
o PT100 2.4.7
3=Falha, parada por reducao
P2.7.26 | Limitede alerta PT100 | -30,0 | 200,0 ce 120,0 741
P2.7.27 | Limite de falha PT100 -30,0 | 200,0 ce 130,0 742

Tabela 5-9. Protecoes, G2.7
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5.4.9 Pardmetros de reinicializagcdo automatica (Teclado de controle: Menu M2 - G2.8)

Cadigo Parametro Min. Max. | Unidade | Padrdo | Cliente | ID Nota

p2.8.1 Tempo de espera 0,10 10,00 s 0,50 717

p2.8.2 Tempo de ensaio 0,00 60,00 s 30,00 718

0=Rampa
pP2.8.3 Funcao de partida 0 2 0 719 | 1=Partida inicial
2=Conforme P2.4.6

Numero de
tentativas apos o
percurso (trip) de

subtensao

P2.8.4 0 10 0 720

Numero de
tentativas apos o
percurso (trip) de

sobre-tensao

P2.8.5 0 10 0 721

Numero de
tentativas apos o
percurso (trip) de

corrente excessiva

P2.8.6 0 3 0 722

Numero de
tentativas apos o
percurso (trip) de
referéncia 4 mA

P2.8.7 0 10 0 723

Numero de
tentativas apos o
P2.8.8 percurso (trip) de 0 10 0 726
falha de temperatura

do motor

Numero de
tentativas apos o
percurso (trip) de

falha externa

P2.8.9 0 10 0 725

Numero de
tentativas apos o
percurso (trip) de
falha de subcarga

P2.8.10 0 10 0 738

Tabela 5-10. Pardmetros de reinicializacao automatica, G2.8

5.4.10  Controle de teclado (Teclado de controle: Menu M3)

Os parametros para a selecao do local de controle e da direcao no teclado sao listados a seguir. Consulte
o item de controle de Teclado no Manual do Usuario do produto.

Cadigo Parametro Min. Max. | Unidade | Padrdao | Cliente | ID Nota

1=Terminal de E/S
P3.1 Local de controle 1 3 1 125 | 2=Teclado
3=Barramento de campo

R3.2 Referéncia de teclado | P2.1.1 | P2.1.2 Hz

P3.3 Direcdo (no teclado) 0 1 0 123 | O=Para frente
1=Para tras
P3.4 Referéncia PID 0,00 | 100,00 % 0,00 167
P3.5 Referéncia PID 2 0,00 | 100,00 % 0,00 168
0=Funcao limitada do botao
R3.6 Botao Parar 0 1 1 114 | Parar_
1=Botao Parar sempre
habilitado

Tabela 5-11. Parédmetros de controle de teclado, M3
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54.11 Menu Sistema (System) (Teclado de controle: Menu M6)

Para parametros e funcoes relacionados ao uso geral do inversor de freqiiéncia, como por exemplo,
aplicacao e selecao de idioma, definicdes customizadas de parametros ou informacdes sobre hardware e
software, consulte o Manual do Usuario do produto.

5.4.12  Placas de expanséo (Teclado de controle: Menu M7)

O menu M7 exibe as placas de expansao e de opcdes que estao ligadas a placa de con trole e as
informacoes relacionadas a placa. Para maiores informacoes, consulte o Manual do Usuario do produto.
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6. APLlCACAO DE CONTROLE DE PROPOSITO MULTIPLO
Cdédigo do software: ASFIFF06 (NXS); APFIFF06 (NXP)

6.1 Introducédo
Selecione a Aplicacdo de Controle de Propdsito Multiplo no menu Mé da pagina S6.2.

A aplicacao de controle de propdsito multiplo oferece uma vasta gama de parametros para o controle de motores.
Pode ser utilizada em vérios tipos de diferentes processos que requerem uma alta flexibilidade de sinais E/S, nao
sendo necessario o controle PID (caso vocé necessite de funcdes de controle PID, utilize a Aplicacido de Controle
PID ou a Aplicacdo do controle da bomba e do ventilador).

A freqliéncia de referéncia, por exemplo, pode ser seleci onada a partir das entrad as analogas, do controle tipo
joystick, do potenciometro do motor e a partir de uma funcao matematica das entradas analogas. Existem ainda
parametros para comunicacdo de Barramento de Campo. As velocidades multiplas e a velocidade marginal podem
ser selecionadas se as entradas digitais estiverem programadas para essas funcoes.

e As entradas digitais e todas as saidas sao livremente programaveis e a aplicacao suporta todas as placas
E/S

Funcoes adicionais:

Selecao de faixa de sinal de entrada analoga

Supervisoes de limite de duas freqiiéncias

Supervisao de limite de torque

Supervisao de limite de referéncia

Programacao das rampas secundarias e da rampa em forma de S
Partida/parada programavel e légica de reverso

Frenagem CC na partida e na parada

Trés areas de freqliéncia de proibicao

Curva U/f programével e freqiiéncia de comutacdo
Reinicializacao automatica

Protecao térmica e sistema de protecao de estol: Totalmente programavel; desligado, alerta, falha
Protecao contra subcarga do motor

Supervisao de fase de entrada e de saida

Histerese de joystick

Funcao Sleep

Funcoes NXP:

Funcoes de limite de poténcia

Diferentes limites de poténcia para lado motor e gerador

Funcao de Escravo / Mestre

Diferentes limites de torque para lado do motor e do gerador

Entrada de arrefecimento do monitor a partir da unidade de troca de calor

Entrada de monitoramento de frenagem e monitor atual e real para o fechamento imediato da frenagem
Calibragem separada de controle de velocidade para diferentes velocidades e cargas

Funcao de comando por impulso para duas diferentes referéncias

Possibilidade de conectar os dados de Processo FB com q ualquer parametro e com alguns valores de
monitoramento

o 0O parametro de identificacao pode ser ajustado manualmente

Os parametros da Aplicacao de C ontrole de Prop 6sito Mdultiplo sao explicados no Capitulo 8 deste manual. As
explicacdes sao organizadas de acordo com o nimero individual (ID) do pardmetro.
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6.2 Controle E/S

Potenciémetro de referéncia, 0PT-A1
1. 10kQ Terminal Sinal Descricao
r—— -——— 1 +10V,¢ Saida de referéncia Tensao para potencidometro, etc.
I N Saida analoga 1
| 2 AlT+ Faixa de tensdo 0-10V CC Referéncia de freqiiéncia da saida analoga 1
! Programavel (P2.1.11)
___________ 3 All- Terra E/S Terra para referéncia e controles
4 Al2+ Entrada analoga 2 . LA , .
5 AL Faixa de corrente 0-20mA Referéncia de freqiiéncia da saida analoga 2
———————— = 6 +24V @ | Saida da tensao de controle Tensdo para comutadores, etc. max. 0,1 A
| 7 |® GND Terra E/S Terra para referéncia e controles
I _ / ________ 8 Partida para frente _ .
:— / DIN1 Légica programavel (P2.2.1.1) Contato fechado = partida para frente
- 7 DIN2 E?:}ﬁa er;kreverso Contato fechado = partida em reverso
| =
:—— / ———————— 10 DIN3 Reset de falha Contato fechado (borda levantada) = reset de falha
Programavel (G2.2.7)
1 CMA Comum paraDIN 1-DIN 3 Conectar com GND ou +24V
[— T 12 +24V @ | Saida da tensdo de controle Tensdo para comutadores (veja #6)
| ————-113 ® GND Terra E/S Terra para referéncia e controles
I__ / I I 14 DING Selecao de velocidade marginal Contato aberto = referéncia ES ativa
| | Programavel (G2.2.7) Contato fechado = Velocidade marginal ativa
: / JI_ 15 DINS Falha externa Contato aberto = sem falha
T T T T Programavel (G2.2.7) Contato fechado = falha externa
| / | 16 DING Selecdo de tempo de acel./desac. Contato aberto =P2.1.3 e P2.1.4 em uso
(I D Programavel (G2.2.7) Contato fechado = P2.4.3 e P2.4.4 em uso
I I 17 CMB Comum para DIN4-DING Conectar com GND ou +24V
: | /~\-—[18 [| AOAT+ | Saida analoga |
| | ] _ °® ) Freqgliéncia de saida Faixa 0-20 mA/R,, max. 500
| | 19 ADAT Programavel (P2.3.5.2)
| | Saida digital
[ l 20 | DOA1 PRONTO Coletor aberto, | 50mA, U 48VDC
: PRONTO Jl_ Programavel (G2.3.3)
=~~~ —[oPTA2
21 RO1
: :_____ 2 RO1 __/V Saida do relé 1
| EXECUTAR EXECUTAR
L RN ___ 231 Ro Programavel (62.3.3)
24 RO2
oo -———- f————— 25 RO2 —_/V Saida do relé 2
VAC — ——/ L ___| — ) FALHA
26 R0O2 Programavel (G2.3.3)
— —

Tabela 6-1. Configuracdo padrao de E/S da aplicacdo de controle de propdsito
multiplo e exemplo de conexao.

Nota: Consulte as selecoes de jumper ao Bloco de jumper X3:
lado. Para maiores informacées, consulte o Aterramento CMA e CMB
Manual do Usuario do produto. ]| i caneciads o BNG

IE' CMA conectado com GND

®® | CMBisoladode GND
CMA isolado de GND

o |
E||;| CMB e CMA

conectados internamente,
isolados de GND

= Padrao do Fabricante
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6.3 Ldgicade sinais de controle na Aplicacdo de Controle de Propdsito Multiplo

3.2 Referéncia de teclado [ 2.1.11 Referéncia E/S
: [ ———— 2.1.12 Referéncia de Controle de Teclado
| 1
I i I == =7 2.1.13 Referéncia de Controle de Bar. de Campo
i i 1
i [ 2.1.15 Veloc. Predef. 1
i : i 21921 Valar Pradaf 7
_____________________ i
DibeE@Er : i bl 2.1.14 Ref. de veloc.
Veloc. Predef. 1 I———-:-————l——|— ——————————— -—1 marainal
w177 R RPN e SCFR S i} R —— e
Veloc. Predef. 2 1 1 1
|00 Sl SRS NSIERS B o ERRR i i SR - :
Veloc. Predef. 3 1 1 ! i
[N - = S S S e s R S =R =l & P : I I-I 3.1 Local de controle
1 [ 1! : I
. i 1o 1l i |
Al & [ 1 | '
I
Al @ Iy | L ! .
1 i
1
DN :
ﬂ Potenciémetro 1 A A
do motor I Referéncia da frequiéncia
@ ! interna
I *
Botéo reset __|
Referéncia do barramento de campo ~ .
Botbes Partida/Parar
Partida/Parada do barramento de campo
Direcao do barramento de campo
Partida para Parti
artida/Parad
DIH#@ frent Logica programavel de
(programavel) Partida/Parada e reverso
DNz @ Partida para tras (programavel)
Reverso
| 3.3 Direcéo do teclado I :““-: Reverso interno -
Reset interno de falha
D|h\#.g; Entrada de reset de = -
falha
(programavel)
ME1ZAd3hE

Figura 6-1. Ldgica de sinais de controle na Aplicacdo de Controle de Propdsito Multiplo
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6.4 Principio de programacéao “Terminal para Funcdo” (Terminal do Fungéo —TTF)

O principio de programacao dos sinais de entrada e saida na Aplicacdo de Controle Propésito Mdltiplo
bem como na Aplicacdo do controle da bomba e do ventilador (e parcialmente nas demais aplicacdes)
é diferente se for comparado ao método convencional utilizado em outras aplicacoes NX da Vacon.

No método de programacdo convencional, Método de Programacao Funcao para Terminal (FTT), existe
uma entrada ou saida fixa para a qual sera definida uma determinada funcao. Entretanto, as aplicacoes
mencionadas acima utilizam o Método de Programacdo Terminal para Funcdo [TTFJ, em que o processo
de programacao ¢é conduzido pela ordem inversa: As funcoes aparecem como parametros para os quais
o operador define uma determinada entrada/saida. Veja Alerta na pagina 82.

6.4.1 Definindo uma entrada/saida para uma determinada fungdo em teclado

A conexdo de uma determinada entrada ou saida com uma d eterminada funcao (pardmetro) é feita
através da atribuicao de um valor apropriado para o parametro. O valor é formado pelo Slot de Placa
[Board Slot] da placa de c ontrole do NX Vacon (consulte o man ual do usuéario do produto) e pelo
respectivo numero de sinal, conforme exibido a seguir.

[READY
P233 )
Al Ref Faul/Warn
DigOUT:B.1
g+ f "\\ M

Slot Numero do

Nome da funcao

L J

Tipo do
terminal

Exemplo: Vocé deseja conectar a funcao de saida digital Falha/alerta de referéncia (parémetro 2.3.3.7)
com a saida digital DO1 na placa basica OPT-A1 (consulte o manual do usuario do produto).

Primeiro encontre o pardmetro 2.3.3.7 no teclado. Aperte o botdo Menu a direita ([Menu button right/ uma
vez para entrar no modo de edicdo. Em valor da linha (value line), vocé vera o tipo de terminal a esquerda
(DigIN, DigOUT, An.IN, An.QUT] e, a direita, a entrada/saida atual com a qual a func3do estd conectada
(B.3, A.2, etc.), ou com um valor, caso nao esteja conectada (0.#).

Quando ov alor estiver piscando, segure o botdo N avegador para cima [Browser up button] para
encontrar o slot de placa e o nimero de sinal desejados. O programa ira apresentar os slots de placa a
partir de 0 e precedendo de A a E, e a selecdo E/S de 1a 10.

Assim que o valor desejado tiver sido definido, aperte o botdo Enter (Enter button)uma vez para
confirmar a mudanca.

[FEADY] = [FEADY]
EEERITo P233 71 P33

Al Ref Faul/Warn [P |AI Ref FQLIJI){Warn A |Al Ref FaLIlI{Warn
DigOUT:0.0 + DigOUT:0.0- + DigOUT:B.1- +
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6.4.2 Definindo um terminal para uma determinada fungdo com ferramenta de programacdo
NCDrive

Se vocé utilizar a Ferramenta de Programacao NCDrive para parametrizacao, tera que es tabelecer a
conexao entre afuncao e a en trada/saida da mesma forma como no painel de controle. Simplesmente
selecione o cddigo de endereco no menu de opcdes (drop-down), coluna Valor (Value] (veja a Figura a
sequir).

Braamererwmion _Ioix
LOADED Compare... I
F-C G 225AMAL0G IMPUT 4 ;I Indesx \anable Text Yalue Diefault Linit bdin bl ax |
#-[[] G 226 DIGITAL INPUTS F231.3 [Faul DigOUT:A1 DigOUT:01 DigQUT:E.10| < |
P 231.4 [Faul, Inverted DigOUT:0.1 DigoUT:071 MigDUT:END
=
=23 _G it S F 2315 [waming DigoUT:0.1 DigOuUT:01 [3ig0UT:E.10
=3 G 231 DIG OUT SIGNALS F 2316 |Esternal Faul DigdUT:0.1 DigOUT:01 DigDUT:E 10
P 2.3.1.1 Ready |P 2317 |AlRef Faultwam Dia0UT-B. 1 ES DigOUT:01 DigDUT:E.10
b i DigOUT 4.4
F231.2Run DEOUT A
P 2.31.3Fault J DigOUT:4.6
F 231.4 Fault, Irveted DigouT: A7 [}
3 . DigdUT 4.8
F 2.3.1.5% aming DigOUT 4 9

P 2.3.1.6 External Fault

‘P 2.3.1.7 Al Ref Fau/wami
P 2.31.8 DverTempiafam.

P 2.3.1.9 Reserved

P 2.3.1.10 Direct. Diflerenc

P 23.1.11 At Ref. Speed

P 2.3.1.12 Jogging Speed

P 2.3.1.13 ExtContrd Place
F 2.3.1.14 Ext Brake Contl

P 2.3.1.15 ExtBrakeCtl Inv

P 2.3.1.16 FreqOut SupLirml
P 2.3.1.17 FreqQut SupvLim?2
P 23118 Ref Lim Super. x| “

Figura 6-2. Captura de tela da ferramenta de programacao NCDrive; insira o cédigo de endereco

DgduT:2.10

Para evitar sobrecargas de funcoes e garantir uma operacao sem falhas,
CERTIFIQUE-SE de que nao tenha conectad o duas fungdes em uma
ALERTA mesma saida.

Nota: As entradas, diferentemente das saidas, ndo podem ser alteradas no modo EXECUTAR (RUNJ

6.4.3 Definindo entradas/saidas ndo utilizadas

Todas as entradas e saidas nao utilizadas devem ter valor de slot de placa atribuido em 0, e o valor 1
ainda para o numero do terminal. O valor 0,1 é também o valor padrao da maioria das funcoes. Mas se
vocé desejar, por exemplo, utilizar os valores de um sinal de entrada digital para apenas fins de teste,
pode definir o valor de slot de placa em 0 e o nUmero do terminal em qualquer numero entre 2 e 10 para
colocar a entrada em um estado VERDADEIRO (TRUE]. Ou seja, o valor 1 corresponde ao ‘contato aberto’,
e os valores 2 a 10, ao ‘contato fechado'.

No caso de entradas analogas, a atribuicao do valor 1 para o nimero do terminal corresponde a um nivel

de sinal de 0%, o valor 2 corresponde a 20%, o valor 3 a 30% e assim sucessivamente. A atribuicao do
valor 10 para o numero do terminal corresponde a um nivel de sinal de 100%.
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6.5 Funcdo Mestre/Escravo (Master/Follower) (apenas NXP)

A funcdo Mestre/Escravo é desenvolvida para aplicacdes em que o sistema é executado por varios
comandos NXP e os eixos do motor sao acoplados entre si através de engrenagens, correntes, correias,
etc. Recomenda-se que o modo de controle Loop Fechado (Closed Loop) seja utilizado.

Os sinais externos de controle de Partida/Parada sao conectados apenas com o comando Mestre. As
referéncias de velocidade e torque e os modos de controle sao selecionados para cada comando
separadamente. O Mestre controla o(s) Escravo(s) através de um Barramento de Sistema (SystemBus).
Tipicamente, a estacao Mestre tem sua velocidade controlada, sendo que os demais comandos seguem
sua referéncia de torque ou velocidade.

O controle de torque do Escravo deve ser utilizado quando os eixos do motor dos comandos Mestre e
Escravo estiverem firmemente acoplados entre si com engrenagens, correntes, etc., de forma que nao
seja possivel qualquer diferenca de velocidade entre os comandos. O controle de janela é recomendado
para a manutencao da velocidade do escravo préximo aquele mestre.

O controle de velocidade do Escravo deve ser utilizado quando a demanda de acuidade de velocidade
for menor. Nestes casos, para balancear a carga, o uso de queda de carga é recomendado em todos os
comandos.

6.5.1 Conexoes fisicas do link Mestre/Escravo

Nas figuras a seguir, o0 comando mestre esta localizado no lado esquerdo, sendo todos os demais
escravos. O link fisico do mestre/escravo pode ser construido com placas opcionais OPT-D1 ou OPT-D2.
Consulte o Manual de Opcdes de Placas da Vacon (ud00741) para maiores informacaes.

6.5.2 Conex&o de fibra dtica entre os inversores de freqtiéncia com OPT-D1

Neste exemplo de conexao, o aparelho a esquerda é o Mestre e os demais sao os escravos. Conecte a
saida 1 do Aparelho 1 na entrada 2 do Aparelho 2, e a entrada da Aparelho 1 na saida 2 do Aparelho 2.
Observe que um par de terminais permanece sem uso nos aparelhos das pontas.

TX | RM | TX | RX TX | R | TX | RX TH | R | TX | RX TH | RM | TH | RX
2|2 2 1

I LT I

Figura 6-3. Conexdes fisicas de barramento do sistema com a placa OPT-D1
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Para maiores informacdes sobre os parametros de placa de expansao OPT-D1, consulte o Manual de
Opcgoes Vacon do Usudrio (cddigo do documento ud00741).

6.5.3 Conex&o de fibra dtica entre os inversores de freqtiéncia com OPT-D2

A placa OPT-D2 no Mestre possui as selecoes padroes de jumper, ou seja, X6:1-2, X5:1-2. Para os
escravos, as posicoes do jumper devem ser trocadas: X6:1-2, X5:2-3. Essa placa possui ainda uma opcao
de comunicacao CAN, que pode ser Util para o monitoramento de varios comandos com o software
NCDrive PC, para o comissionamento de funcdes Mestre / Escravo ou para os sistemas de linha.

R X TX R X TX R X TX RX TX
1 1 2 1 2 1

Figura 6-4. Conexdes fisicas de barramento do sistema com a placa OPT-D2
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6.6 Aplicagdo de Controle de Propoésito Multiplo — Listas de parametros

As paginas a seguir apresentam as listas de parametros nos respectivos grupos de parametros. Cada
parametro inclui um link para a respectiva descricao do parametro. As descricoes de parametros se
encontram nas paginas 144 a 238.

Explicacao das colunas:

Cddigo = Indicacao do local no teclado; Exibe o nUmero de parametro atual para o
operador
Parametro = Nome do parametro
Min. = Valor minimo do parametro
Max. = Valor maximo do parametro
Unidade = Unidade do valor do parametro; Exibida se disponivel
Padrao = Valor predefinido pelo fabricante
Cliente = Configuracoes proprias do cliente
ID = Ndamero individual (ID) do parametro
= Cddigo de parametro ligado: O valor de um parametro s6 pode ser
- alterado depois que o inversor de freqiiéncia tiver parado.

= Aplicar o método Terminal para Funcao (TFF) para estes parametros
= (veja o capitulo 6.4)
Valores de monitoramento controlaveis a partir do barr. de campo
utilizando o numero ID

6.6.1 Valores de monitoramento (Teclado de controle: menu M1)

Os valores de monitoramento sao os valores reais dos parametros e dos sinais, bem como dos status e
das medicdes. Os valores de monitoramento sobre fundo sombreado podem ser controlados do
barramento de campo. Consulte o Manual do Usuario do produto para maiores informacoes.

Cadigo Parametro Unidade | ID Descrigao
V1.1 Fregliéncia de saida Hz 1 Fregliéncia de saida para o motor
V1.2 Refe"rAénc.ia de Hy 25 Referéncia de freqiiéncia para o
freqiiéncia controle do motor

V1.3 Velocidade do motor rpm 2 Velocidade do motor em rpm
V1.4 Corrente do motor A 3

V1.5 Torque do motor % 4 Torque calculado do eixo

V1.6 Poténcia do motor % 5 Poténcia do eixo do motor

V1.7 Tensao do motor \ 6

V1.8 Tensao do link CC \ 7

V1.9 Temperatura da °C 8 Temperatura do dissipador

unidade

V1.10 | Temperatura do motor % 9 Temperatura calculada do motor
V1.1 Entrada anéloga 1 V/mA 13 | Al

V1.12 | Entrada andloga 2 V/mA 14 | Al2

V1.13 DINT, DIN2, DIN3 15 Status das entradas digitais
V1.14 DIN4, DINS, DIN6 16 Status das entradas digitais
V1.15 | Entrada andloga 1 V/mA 26 | AO1

V1.16 | Entrada andloga 3 V/mA 27 | A3

V1.17 | Entrada anéloga 4 V/mA 28 | Al4

V1.18 | Referéncia de torque % 18

o Temperatura mais alta das
V1.19 | Temperatura PT-100 C 42 entradas PT100 utilizadas
6120 | Itens de monitoramento Exibg trés valores selecionaveis de
monitoramento

V1.21.1 | Corrente A 1113 | Corrente do motor sem filtragem
V1.21.2 | Torque % 1125 | Torque do motor sem filtragem

Suporte 24 Horas +358 (0)40 837 1150  Email: vacon(@vacon.com



86 = vacon

Aplicacao de Controle de Propdsito Multiplo

V1.21.3 | Tensao CC \ 44 | Tensao link CC sem filtragem
Palavra de Status . ,
V1.21.4 (Status Word) 43 | Vejaocapitulo 6.6.2
Corrente do motor para Corrente do motor (comando
V1.21.5 FB P A 45 | independente) dada com uma casa
decimal

Tabela 6-2. Valores de monitoramento, comandos NXS

Cadigo Parametro Unidade ID Descricao
V1.1 Fregiiéncia de saida Hz 1 Fregliéncia de saida para o motor
V1.2 Referéncia de freqiiéncia Hz 25 Referéncia defre qUéncia para o
controle do motor
V1.3 Velocidade do motor rpm 2 Velocidade do motor em rpm
V1.4 Corrente do motor A 3
V1.5 Torque do motor % 4 Torque calculado do eixo
V1.6 Poténcia do motor % 5 Poténcia do eixo do motor
V1.7 Tensao do motor \ 6
V1.8 Tensao do link CC \ 7
V1.9 Temperatura da unidade °C 8 Temperatura do dissipador
V1.10 Temperatura do motor % 9 Temperatura calculada do motor
V1.1 Entrada analoga 1 V/mA 13 Al1
V1.12 Entrada anéloga 2 V/mA 14 Al2
V1.13 DINT, DIN2, DIN3 15 Status das entradas digitais
V1.14 DIN4, DINS, DIN6 16 Status das entradas digitais
V1.15 Saida analoga 1 V/mA 26 AO1
V1.16 Entrada anéloga 3 V/mA 27 Al3
V1.17 Entrada analoga 4 V/mA 28 Al4
V1.18 Referéncia de torque % 18
o Temperatura mais alta das entradas
V1.19 Temperatura PT-100 C 42 PT100 utilizadas
51.20 ltens de monitoramento Exibg trés valores sel ecionaveis de
monitoramento
V1.21.1 Corrente A 1113 Corrente do motor sem filtragem
V1.21.2 Torque % 1125 Torque do motor sem filtragem
V1.21.3 Tensao CC \ /A Tensao link CC sem filtragem
V1.21.4 F;lj;i;]ra de Status (Status 43 | Vejaocapitulo 6.6.2
V1.21.5 Fregiiéncia do Codificador 1 Hz 1124 Entrada C.1
V1.21.6 Ciclos do eixo r 1170 Veja ID1090
V1.21.7 Angulo do eixo Graus 1169 Veja ID1090
V1.21.8 Temperatura medida 1 C° 50
V1.21.9 Temperatura medida 2 C° 51
V1.21.10 | Temperatura medida 3 C° 52
V1.21.11 Freqiiéncia 2 do Codificador Hz 53 Da placa OPTA7 (entrada C.3)
V1112 |Fosicdo  absoluta do Hz 54, | Daplaca OPTBB
codificador
V1.21.13 Rotacoes absolutas do codif. Hz 55 Da placa OPTBB
V1.21.14 | Status da Execucao ID 49
V1.21.15 PéloParNUmero 58 Utilizado PPN dos valores nominais do
(PolePairNumber) motor
V1.21.16 | Entrada analoga 1 % 59 All
V1.21.17 | Entrada analoga 2 % 60 Al2
V1.21.18 | Entrada analoga 3 % 61 Al3
V1.21.19 | Entrada andloga 4 % 62 Al4
V1.21.20 | Saida anéloga 2 % 50 AO02
V1.21.21 | Saida anéloga 3 % 51 A03
Frequéncia final Utilizado para melhoria da velo cidade
V1.21.22 Refgréncia Loop Fechado Hz 1131 de Loop Fepchado
Resposta de passo Hy 1132 (LjJ:lleoz:)iost;:d;nelhorla da vel ocidade

Tel. +358 (0)201 2121 o Fax +358 (0]201 212 205




Aplicacdo de Controle de Propdsito Maltiplo vacon = 87

V1.21.24 | Poténcia da saida kW 1508 Poténcia de saida do comando em kW
V1.22.1 Referéncia de torque FB % 1140 Controle padraodo FBPD In 1
V1.22.2 Escala de limite FB % 46 Controle padrao do FB PD In 2
V1.22.3 Referéncia de ajuste FB % 47 Controle padraodo FBPD In 3
V1.22.4 Saida analoga FB % 48 Controle padrao do FB PD In 4
V1.22.5 Ultima falha ativa 37
Corrente do motor (comando
V1.22.6 Corrente do motor para FB A 45 independente] dado com uma casa
decimal
V1.24.7 DIN StatusWord 1 56
V1.24.8 DIN StatusWord 2 57

Tabela 6-3. Valores de monitoramento, comandos NXP

6.6.1.1  Status das entradas digitais: ID15 e [D16

status DIN1/DIN2/DIN3 status DIN4/DIN5/DINé
b0 DIN3 DINé
b1 DINZ DIN5
b2 DINT DIN4

6.6.1.2  Status das entradas digitais: ID56 e ID57

DIN StatusWord 1 DIN StatusWord 2
b0 DIN: A.1 DIN:C.5
b1 DIN: A.2 DIN: C.6
b2 DIN: A.3 DIN: D.1
b3 DIN: A.4 DIN: D.2
b4 DIN: A5 DIN:D.3
b5 DIN: A.6 DIN: D.4
b6 DIN: B.1 DIN: D.5
b7 DIN: B.2 DIN: D.6
b8 DIN: B.3 DIN: E.1
b9 DIN: B.4 DIN: E.2
b10 DIN: B.5 DIN: E.3
b11 DIN: B.6 DIN: E.4
b12 DIN: C.1 DIN: E.5
b13 DIN: C.2 DIN: E.6
b14 DIN: C.3
b15 DIN: C.4

Suporte 24 Horas +358 (0)40 837 1150  Email: vacon(@vacon.com




88 =« vacon Aplicacao de Controle de Propdsito Multiplo

6.6.2 Palavra de Status (Status Word) da Aplicagdo

A Palavra de Status (Status Word] da Aplicacdo combina dois status diferentes de comando em uma
palavra de dado (veja Valor de Monitoramento, V1.21.4 Palavra de Status). A Palavra de Status é visivel no
teclado apenas na aplicacao de Propdsito Mdltiplo. A Palavra de Status de qualquer outra aplicacao pode

ser lida com o software NCDrive PC.

Palavra de Status da Aplicacao
Aplicacao ~ Veloc.
Pal Status Padrao Loc/Rem MUl PID MP PFC
b0
b1 Pronto Pronto Pronto Pronto Pronto Pronto
b2 Executar Executar Executar Executar Executar Executar
b3 Falha Falha Falha Falha Falha Falha
b4
Sem
b5 EMStop
(NXP)
b6 Executar Executar Executar Executar Executar Executar
Habilitacao | Habilitacao | Habilitacao | Habilitacao | Habilitacao | Habilitacao
b7 Alerta Alerta Alerta Alerta Alerta Alerta
b8
b9
b10
b11 Fren. CC Fren. CC Fren. CC Fren. CC Fren. CC Fren. CC
b12 Executar Executar Executar Executar Executar Executar
solicitacao | solicitacao | solicitacao | solicitacao | solicitacao | solicitacao
b13 Controle Controle Controle Controle Controle Controle
de limite de limite de limite de limite de limite de limite
b14 Controle Aux 1
de fren.
b15 Loca B PID ativo Aux 2
ativo

Tabela é-4. Conteudo da Palavra de Status da Aplicacao
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6.6.3 Parametros basicos (Teclado de controle: Menu M2 > G2.1)

Cadigo Parametro Min. Max. Unid. Padrao Cliente

ID

Nota

P2.1.1 Freqiiéncia minima 0,00 pP2.1.2 Hz 0,00

101

pP2.1.2 Freqliéncia maxima P2.1.1 320,00 Hz 50,00

102

NOTA: Se f,., for maior que a
velocidade sincrona do motor,
verifique a aplicabilidade para
o sistema do motor e de
transmissao.

Tempo de aceleracao

P2.1.3 1

0,1 3000,0 s 3,0

103

0 Hz até a freqliéncia maxima

Tempo de

P2.1.4 - 0,1 3000,0 s 3,0
desaceleracao 1

104

Freqliéncia maxima até 0 Hz

P2.1.5 Limite de corrente 0,1 x1, 2xly A I

107

L
NX2:230V

Tensao nominal do NX5:400V
P2.1.6 motor 180 690 Vv NXb: 690V

110

Verifique a placa de sinalizacao
do motor. Verifique ainda a
conexdo Delta/Star utilizada.

Freqliéncia nominal

L] do motor

8,00 320,00 Hz 50,00

11

Verifique a placa de sinalizacao
do motor.

pp.1g | Velocidadenominal 24 20.000 | rpm 1440
do motor

12

O padrao se aplica a um motor
de quatro polos e aum
inversor de freqiiéncia de
tamanho nominal.

P2 19 Corrente nominal do 0.1x1,, 21, A I,
motor

113

Verifique a placa de sinalizacao
do motor.

P2.1.10 Cos@ do motor 0,30 1,00 0,85

120

Verifique a placa de sinalizacao
do motor.

P2.1.11 Referéncia de E/S 0 15/16 0

117

0=Al1

1=A12

2=AlT+Al2

3=Al1-Al2

4=A12-Al1

5=Al1xAl2

6= Joystick Al1

7= Joystick Al2

8=Teclado

9=Barramento de campo
10=Potenciémetro do motor
11=Al1, Al2 minimo

12=Al1, Al2 maximo
13=Freqiiéncia maxima
14=Selecao Al1/AL2
15=Codificador 1
16=Codificador 2 (NXP apenas)

Referéncia de
P2.1.12 controle de teclado 0 ? 8

121

0=Al1

1=Al2

2=Al1+Al2

3=Al1-Al2

4=A12-Al1

5=Al1xAl2

6=Al1 Joystick

7=A12 Joystick
8=Teclado
9=Barramento de campo

Referéncia de
P2 113 controle de 0 9 9
barramento de

campo

122

Veja P2.1.12

P2.1.14 Ref. de veloc. 0,00 P2.1.2 Hz 5,00
marginal

124

Veja ID413

P2.1.15 Velocidade 0,00 P2.1.2 Hz 10,00
predefinida 1

Velocidade multipla 1
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P2.1.16 Velocidade 0,00 P2.1.2 Hz 15,00 106 | Velocidade maltipla 2
predefinida 2

P2.1.17 Velocidade 0,00 P2.1.2 Hz 20,00 126 | Velocidade maltipla 3
predefinida 3

P2.1.18 Velocidade 0,00 P2.1.2 Hz 25,00 127 | Velocidade mdltipla 4
predefinida 4

P2.1.19 Velocidade 0,00 P2.1.2 Hz 30,00 128 | Velocidade mdltipla 5
predefinida 5

P2.1.20 Velocidade 0,00 P2.1.2 Hz 40,00 129 | Velocidade maltipla 6
predefinida 6

P2.1.21 Velocidade 0,00 P2.1.2 Hz 50,00 130 | Velocidade mdltipla 7
predefinida 7

Tabela 6-5. Parametros basicos G2.1
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6.6.4 Sinais de entrada
6.6.4.1  Configuracées Bdsicas [Teclado de controle: Menu M2 2 G2.2.1]

___________________________________________________________________________________________________________

Cadigo Parametro Min. Max. | Unidade | Padrdo | Cliente | ID Nota
Sinal de Sinal de
Partida 1: .
(Padrao: Par~t|da 2:
DIN1) (Padrao: DIN2)
Part. p/ .
0 frente Part. p/ tras
1 | Partida/Prd P/tras
2 | Partida/Prd Exec. habilit.
Selecao de logica 3 E;Jrl_tsig:e E;#Zg:e
P2.2.1.1 de Partida/Parada 0 7 0 300 4 | Partida Pot. motor UP
Part. p/ -
5 frente Part. p/ tras
6 | Part.*/Parad | Paratréas
7 | Part.*/Parad | Exec. habil.
Potenciometro do 2000
pP2.2.1.2 motor, 0,1 0 ! Hz/s 10,0 331
tempo de rampa
Reset de memoria
de referéncia de 0=Sem reset
P2 913 frequsnua de 0 9 1 367 1=Resete se para.do ou desligado
potenciometro de 2=Resete se desligado
motor
0=Sem uso
1=Al1
2=Al2
. 3=Al3
P2.2.1.4 Entrada de ajuste 0 5 0 493 heAl
5=Bar. campo (veja grupo G2.9)
P2.2.15 Ajuste minimo 0,0 100,0 % 0,0 494
P2.2.1.6 Ajuste maximo 0,0 100,0 % 0,0 495

Tabela 6-6. Sinais de entrada: configuracées basicas, G2.2.1
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Cadigo Parametro Min. Max. Unidade Padrao Cliente ID Nota
P2 291 Selecao de sinal 0.1 E10 A1 377 Programagao TTF. Consulte a
Al pagina 66.
P2.222 | TemMPO dilg'“ragem 0,00 | 10,00 s 0,10 324 | 0=Sem filtragem
0=0-10V (0-20 mA*)
0 1=2-10 V (4-20 mA*]
P2.2.2.3 Faixa de sinal Al 3 0 320 | 2=-10V...+10Vv*
3=Faixa padrao*
Configuracao ) 160,0 o % da faixa de sinal de entrada.
P2.2.2.4 minima padrao Al1 160,00 0 % 0,00 321 ex. 3V = 30%
p2.225 | Configuracao 160,00 | 1600 % 100,0 322 | ex.9V=90%
maxima padrao All 0
Escala de 3200 Seleciona a freqiiéncia que
pP2.2.2.6 referéncia Al1, 0,00 0' Hz 0,00 303 | corresponde ao sinal de
valor minimo referéncia minimo
Escala de 3200 Seleciona a freqiiéncia que
p2.2.2.7 referéncia Al1, 0,00 0' Hz 0,00 304 | corresponde ao sinal de
valor maximo referéncia maximo
P2998 H_|ster_ese de 0,00 20,00 % 0,00 384 Z_ona_morta para entrada de
Jjoystick Al joystick
0 comando vai para modo sleep
100,0 se a entrada estiver abaixo
pP2.2.2.9 Tempo de sleep Al1 0,00 % 0,00 385 L
0 desse limite para o tempo
definido.
320,0
P2.2.2.10 | Delayde sleep Al1 0,00 0 s 0,00 386
. . ) 100,0 o Aperte "Enter’ por 1s para definir
P2.2.2.11 Offset joystick Al 100,00 0 %o 0,00 165 offset. 'Reset para definir 0,0

Tabela 6-7. Parametros da entrada andloga 1, G2.2.2
** = Lembre-se de colocar os jumpers do bloco X2 corretamente.
Consulte o Manual do Usuario do Produto.
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6.6.4.3  Entrada analoga 2 [Teclado de controle: Menu M2 2 G2.2.3)

Cadigo Parametro Min. Max. | Unidade | Padrao | Cliente | ID Nota
P2 231 Selecao de sinal 0.1 £ 10 A2 188 Programagao TTF. Consulte o
Al2 capitulo 6.4.
Tempo de _ .
P2.2.3.2 filtragemn AL2 0,00 10,00 S 0,10 329 | 0=Sem filtragem
0=0-20 mA (0-10 V*)
1=4-20 mA (2-10 V¥*)
P2.2.3.3 Faixa de sinal Al2 0 3 ! 325 2=-10V...+10V*
3=Faixa padrao*
Configuracao ) o % da faixa de sinal de entrada.
P2.2.3.4 minima padrao Al2 160,00 | 160,00 %o 20,00 326 ex. 2 mA = 10%
p2.235 | Configuracao -160,00 | 160,00 % 100,0 327 | ex. 18 mA = 90%
maxima padrao Al1
Escala de Seleciona a freqiiéncia que
pP2.2.3.6 referéncia Al2, 0,00 320,00 Hz 0,00 393 | corresponde ao sinal de
valor minimo referéncia minimo
Escala de Seleciona a freqiiéncia que
p2.2.3.7 referéncia Al2, 0,00 320,00 Hz 0,00 394 | corresponde ao sinal de
valor maximo referéncia maximo
Histerese de o Zona morta para entrada de
P2.238 Jjoystick Al2 0,00 20,00 % 0,00 395 Jjoystick, ex. 10% = +/- 5%
0O comando vai para modo sleep
P2.2.3.9 | Limite de sleep Al2 0,00 100,00 % 0,00 396 | se a entrada estiver abaixo deste
limite para o tempo definido.
P2.2.3.10 | Delayde sleep Al2 0,00 320,00 S 0,00 397
. ) Aperte "Enter’ por 1s para definir
- 0,
P2.2.3.11 | Offset joystick Al2 100,00 | 100,00 %o 0,00 166 offset, 'Reset para definir 0,0

Tabela 6-8. Pardmetros da entrada analoga 2, G2.2.3

6.6.4.4  Entrada analoga 3 (Teclado de controle: Menu M2 2 G2.2.4]

Cadigo Parametro Min. Max. | Unidade Padrao Cliente | ID Nota

P2.2.4.1 | Selecdo de sinal Al3 0,1 E.10 0,1 Jaq | P T
’ Consulte o capitulo 6.4.

Tempo de filtragem

P2.2.4.2 A3

0,00 10,00 S 0,00 142 | 0=Sem filtragem

0=0-20 mA (0-10 V¥
1=4-20 mA (2-10 V*)
P2.2.4.3 Faixa de sinal Al3 3 0 143 | 2=-10V...+10V*
3=Faixa padrao*

. - % da faixa de sinal de
Configuracao minima

P2.2.44 ol 160,00 | 160,00 % 0,00 144 | entrada.
P ex. 2 mA = 10%
P2.2.45 LConfiguracao 160,00 | 160,00 % 100,00 145 | ex. 18 mA = 90%
maxima padrao Al3
P2.2.4.6 | Inversio de sinal Al3 0 1 0 151 | 0=Seminversao

1=Invertido

Tabela 6-9. Pardmetros da entrada andloga 3, G2.2.4

* = Lembre-se de colocar os jumpers do bloco X2 corretamente.
Consulte o Manual do Usuario do Produto.
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6.6.4.5  Entrada analoga 4 (Teclado de controle: Menu M2 2 G2.2.5]

Cadigo Parametro Min. Max. | Unidade | Padrao | Cliente | ID Nota
P2.25.1 | Selecdo de sinal Al4 0 0,1 {57 || PTOLHEmEEED I Censtlize
’ capitulo 6.4.
P2.252 | 1eMPO d:lz“ragem 0,00 | 10,00 S 0,00 153 | 0=Sem filtragem
0=0-20 mA (0-10 V]
1=4-20 mA (2-10 V¥)
P2.25.3 | Faixa de sinal Al4 0 3 ! 194 1 o qov...+10v*
3=Faixa padrao*
Configuracdo minima | _ o % da faixa de sinal de entrada.
P2.2.5.4 S raa Ald 160,00 | 160,00 % 20,00 155 | O e e
P2.2.5.5 Lonfiguracao -160,00 | 160,00 % 100,00 156 | ex. 18 mA = 90%
maxima padrao Al4
P2.2.5.6 | Inversdo de sinal Al4 0 1 0 142 | 9=Sem inversdo
1=Invertido

Tabela 6-10. Pardmetros da entrada andloga 4, G2.2.5

6.6.4.6  Entrada analoga livre, selecdo de sinal [Teclado: Menu M2 2 G2.2.6]

_________________________________________________________________________________________________________________

Cadigo Parametro Min. Max. | Unidade | Padrdo | Cliente | ID Nota

0=Sem uso
1=Al1
2=Al2
P2.2.6.1 Esnff’tfgzr:;”rt;’nfee 0 5 0 399 | 3=Al3
4=Al4
5= Escalonamento de Limite FB
Veja o grupo G2.9

Escalonamento de Conforme parametro P2.2.6.1

P2.2.6.2 corrente de 0 5 0 400 Escalonamento de 0 a D507
frenagem CC
Escalonamento de Conforme parametro P2.2.6.1
P2.2.6.3 tempos de 0 5 0 401 | Escalas ativam a rampa de
acel./desac. 100% a 10%.
Escalonamento de A
P2.2.6.4 | limite de supervisao 0 5 0 402 | Conforme parametro P2.2.6.1
Escalonamento de 0 a ID348
de torque

Escalonamento de Conforme parametro P2.2.6.1
P2.2.6.5 limite de torque 0 5 0 485 | Escalonamento de 0 a (ID609
q (NXS] ou ID1287 (NXP))

Somente comandos NXP

Escalonamento de Conforme parametro P2.2.6.1

P2.2.6.6 limite de torque do 0 5 0 1087 Escalonamento de 0 a 101288
gerador

Escalonamento de A

S . Conforme parametro P2.2.6.1
P2.2.6.7 | limite da poténcia do 0 5 0 179 Escalonamento de 0 a 101289

motor

Escalonamento de A

S . Conforme parametro P2.2.6.1
P2.2.6.8 | limite 32;-2?;5:08 do 0 5 0 1088 Escalonamento de 0 a ID1290

Tabela 6-11. Selecdo de sinal de entrada analoga livre, G2.2.6
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6.6.4.7  Entradas digitais [Teclado de controle: Menu M2 2 G2.2.4]

Utilize o método de programacao TTF para todos esses parametros. Veja o capitulo 6.4.

Cadigo Parametro Min. | Padrdo | Cliente ID Nota
P2.2.7.1 Sinal de Partida 1 0,1 A1l 403 | VejaP2.2.1.1
P2.2.7.2 Sinal de Partida 2 0,1 A2 404 | Veja P2.2.1.1
pP2.2.7.3 Executar habilitacao 0,1 0,2 407 Partida do motor habilitada (cc)
P2.2.7.4 Para trés 0.1 0.1 ayp | D e i o),
Direcao para tras (cc)
pP2.2.7.5 Velocidade predefinida 1 0,1 0,1 419 Vei locidad definid
P2.2.7.6 Velocidade predefinida 2 0.1 0.1 420 P?raéz:nse\'i(:ozclliiéasi;psr[eG; 1”]“ as nos
pP2.2.7.7 Velocidade predefinida 3 0,1 0,1 421 ’
Referéncia de potenciometro S
P2.2.7.8 i st Se0e BADE 0,1 0,1 417 | Ref. pot. motor diminui (cc)
Referéncia de potenciometro
P2.2.7.9 G metior yere GA 0,1 0,1 418 | Ref. pot. motor aumenta (cc)
P2.2.7.10 Reset de falha 0,1 A3 414 | Todos os resets de falhas (cc)
P2.2.7.11 Falha externa (fechado) 0,1 A5 405 Falha ext. (F51) exibida (cc)
P2.2.7.12 Falha externa (aberto) 0,1 0,2 406 Falha ext. (F51) exibida (oc)
Selecdo de tempo de Tempo de acel./desac. 1 (oc])
i acel./desac. U/l Gt e Tempo de acel./desac. 2 (cc)
P2.2.7.14 Proibicdo de acel./desac. 0,1 0,1 415 | Acel./Desac. Proibida (cc)
P2.2.7.15 Frenagem CC 0,1 0,1 416 Frenagem CC ativa (cc)
P2.2.7.16 Velocidade marginal 0,1 A4 413 | Velocidade marginal selecionada para a
referéncia de freqiiéncia (cc)
P2 2717 Selecdo AL1/AL2 0.1 0.1 422 cc = Al2 é utilizada como referéncia,
’ quando ID117 = 14
P2.27.18 |  Controle de terminal E/S 0,1 0,1 409 E;’Srg[izllocal de controle para terminal
P2.2.719 | Controle a partir do teclado | 0,1 0,1 410 [Fcocr]@ar G RO
P2 2720 Controle a partir do barr. de 0.1 0.1 411 Forcar local de controle para barr. de
campo campo (cc)
Selecdo de parametro Contato fechado = Definicao 2 utilizada
AL definicao 1/definicdo 2 0 0 e Contato aberto = Definicao 1 utilizada
Contato fechado = Definicao 2 utilizada
P2.2.7.22 | Modo de controle do motor 1/2 0,1 0,1 164 Contato aberto = Definicao 1 utilizada
Veja par. 2.6.1, 2.6.12
Somente comandosNXP
P2 2723 Momtorar_nento de 0.1 0.2 750 Qtlll_zado com a unidade arrefecida com
arrefecimento liquido
P2 2724 Reconhecimento de freio 0.1 0.2 1210 Sln_al de rrjor_wltoramento a partir do
externo freio mecanico
P2.2.7.26 Permitir reducao 0,1 0,1 532 Habilita a funcao de reducao
Referéncia de reducao 1. (Padrao para
P2.2.7.27 Referéncia de reducio 1 0.1 0.1 rpg | FoEis 2k Vs PR
7 Isso iniciara o comando
Referéncia de reducao 2. (Padrao para
pP2.2.7.28 Referéncia de reducao 2 0,1 0,1 531 Frente 2 Hz. Veja P2.4.17)
Isso iniciara o comando
Contador de reset do Reset de Ciclos e Angulo do Eixo (veja
P2.27.29 codificador U/l U/l s Tabela 6-3)
pP2.2.7.30 Parada de emergéncia 0,1 0,2 1213 | Sinal baixo ativa EM
Veja capitulos 6.5 e parametros
P2.2.7.31 Modo Mestre / Escravo 2 0,1 0,1 1092 P2 11 1-P2.11.7
P2.2.7.32 Reconhecimento do 0,1 0,2 1209 | Sinal baixo gera falha (F64)
comutador de entrada

Tabela 6-12. Sinais de entrada digital, G2.2.4

cc= fechando contato
oc=abrindo contato
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6.6.5 Sinais de saida

6.6.5.1  Saidadigital atrasada. 1 (Teclado: Menu M2 2 G2.3.1]

Cddigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrao | Cliente | ID Nota

Programacao TTF. Veja o
capitulo 6.4.

Possivel para inversao com
ID1084 (NXP apenas)

Selecao de sinal de saida

P2.3.1.1 digital 1

0,1 E.10 0,1 486

0=Sem uso

1=Pronto

2=Executar

3=Falha

4=Falha invertida

5=Alerta de superaquec.
inver. freq.

6=Falha externa ou falha
7=Falha de ref. ou alerta
8=Alerta

9=Para tras

10=Veloc. marginal
selecionada

11=Em velocidade
12=Regulador do motor ativo
13=Super. limite de
freqiiéncia 1

14=Super. limite de
P2.3.1.2 | Funcao de saida digital 1 0 26 1 312 | freqiiéncia 2

15=Super. limite torque
16=Super. limite referéncia
17=Controle frenagem
externa

18=Local controle E/S ativo
19=Super. limite temp. do
inver. freq.

20=Referéncia invertida
21=Controle de frenagem
externa invertido

22=Falha ou altera térmico
23=Supervisao Al
24=Barramento de campo

DIN1
25=Barramento de campo
DIN2
26=Barramento de campo
DIN3
p2.3.13 | S3ida dlg;?;;ye]m atraso | gg0 | 320,00 S 0,00 487 | 0,00 = Em atraso fora de uso
P2 314 Saida digital 1 sem 0,00 320,00 S 0,00 488 0,00 = Fora de atraso fora de
atraso (delay) uso

Tabela 6-13. Pardmetros de saida digital atrasada 1, G2.3.1
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6.6.5.2  Saidadigital atrasada 2 [Teclado: Menu M2 2 G2.3.2]

Cadigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrao | Cliente | ID Nota
Programacao TTF. Veja o

P2 391 Selecao d_e _smal de saida 0.1 £ 10 0.1 489 capltylo 6.4. _ i

digital 2 Possivel para inversao com

ID1084 (NXP apenas)

P2.3.2.2 | Funcao de saida digital 2 0 26 0 490 | Veja P2.3.1.2

p2.32.3 | S2da d'gEtja;éye]m atraso | 900 | 320,00 S 0,00 491 | 0,00 = Em atraso fora de uso

P2 324 Saida digital 2 sem 0,00 320,00 S 0,00 492 0,00 = Fora de atraso fora de

atraso (delay) uso

Tabela 6-14. Pardmetros de saida digital atrasada 2, G2.3.2
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6.6.5.3  Sinais de saida digital [Teclado de controle: Menu M2 2 G2.3.3]

Utilize o método de programacao TTF para todos estes parametros. Veja o capitulo 6.4.

Cadigo Parametro Min. Padrao Cliente ID Nota
P2.3.3.1 Pronto 0,1 Al 432 Pronto para Execucao
P2.3.3.2 Execucao 0,1 B.1 433 Em execucao
p2.3.3.3 Falha 0,1 B.2 434 Comando em estado de falha
P2.3.3.4 Falha invertida 0.1 0.1 435 fca‘fr':;a”do LIEICHCHELDL
pP2.3.3.5 Alerta 0,1 0,1 436 Alerta ativo
pP2.3.3.6 Falha externa 0,1 0,1 437 Falha externa ativa
pP2.3.3.7 Falha/alerta de referéncia 0,1 0,1 438 Falha ou alerta de 4 mA ativo
P2.3.3.8 Alerta de superaquecimento 0,1 0,1 439 Superaqueqmento e
comando ativo
pP2.3.3.9 Para tras 0,1 0,1 440 Fregliéncia de saida < 0 Hz
P2.3.3.10 Direcdo sem solicitacio 0.1 0.1 aay | DlEsER el e > GliEgEn
’ ’ solicitada
P2.3.3.11 Em velocidade 0.1 0.1 442 Eael,;e;enc'a SR ELEECR
P2.33.12 Velocidade marginal 0,1 0,1 wig | GETEND CRVEIBERECE
marginal ou predefinida ativo

P2.3.3.13 Local de controle E/S 0,1 0,1 Lbk Controle E/S ativo
P2.3.3.14 Controle de frenagem externa 0,1 0,1 445 . . - ,

Controle de f n Veja as explicacoes na pagina
P2.3.3.15 ontrote de frenagem externa, 0.1 0.1 46 | 163.

invertido

Supervisao de limite de

P2.3.3.16 A , 0,1 0,1 447 | VejalD315
frequiéncia de saida 1
P2.3.3.17 SUPERISED U3 mile ¢ 0,1 0,1 448 | Veja D346
frequiéncia de saida 2
P2.3.3.18 SUpeRISD ¢ e ¢ 0,1 0,1 449 | Veja D350
referéncia

Supervisao de limite de Supervisao da temperatura do
sl temperatura U/l U/l . comando. Veja ID354
P2.3.3.20 Supervisao de limite de torque 0,1 0,1 451 Veja ID348
pP2.3.3.21 Falha ou alerta de termistor 0,1 0,1 452
P2 3399 Limite de supervisao de entrada 0.1 0.1 463 | Veja ID356

analoga

pP2.3.3.23 Ativacao do regulador do motor 0,1 0,1 454
P2.3.3.24 Barr. de campo DIN 1 0,1 0,1 455 | Veja o manual de barr. campo
P2.3.3.25 Barr. de campo DIN 2 0,1 0,1 456 | Veja o manual de barr. campo
P2.3.3.26 Barr. de campo DIN 3 0,1 0,1 457 | Veja o manual de barr. campo
P2.3.3.27 Barr. de campo DIN 4 0,1 0,1 169 | Veja o manual de barr. campo
P2.3.3.28 Barr. campo DIN 5 0,1 0,1 170 | Veja 0 manual de barr. campo
Somente comandosNXP
pP2.3.3.29 Pulso CC pronto 0,1 0,1 1218 | Para carregador CC externo
P2.3.3.29 | Desabilitacao de Seguranca ativa 0,1 0,1 756
Tabela 6-15. Sinais de saida digital, G2.3.3.

i“: Para evitar sobrecargas de funcoes e garantir uma operacao sem

falhas, CERTIFIQUE-SE de que nao t enha conectado duas funcdes
ALERTA em uma mesma saida.
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6.6.5.4  Configuracdes de limite (Teclado de controle: Menu M2 2 G2.3.4]
Cadigo Parametro Min. Max. | Unidade | Padrdo | Cliente | ID Nota
0=Sem uso
Supervisio do limite de 1=Superv. de limite baixo
P2.3.4.1 pervisa , 0 3 0 315 | 2=Superv. de limite alto
frequiéncia de saida 1
3=Controle de frenagem
ligado
Limite de freqiiéncia de
P2.3.4.2 saida 1; 0,00 | 320,00 Hz 0,00 316
Valor supervisionado
0=Sem uso
1=Superv. de limite baixo
Supervisao do limite de 2=Superv. de limite alto
P2.3.4.3 pervisac p 0 4 0 346 | 3=Controle de frenagem
freqiiéncia de saida 2 .
desligado
4=Controle de fren.
ligado/desligado
Limite de freqliéncia de
P2.3.4.4 saida 2; 0,00 |32000| Hz 0,00 347
Valor supervisionado
0=Sem uso
Supervisio do limite de 1=Superv. de limite baixo
P2.3.4.5 P 0 3 0 348 | 2=Superv. de limite alto
torque
3=Controle de frenagem
desligado
Valor de supervisio de ) Valores absolutos sao
P2.3.4.6 . P 300,0 % 100,0 349 | utilizados para o controle
limite de torque 300,0
de frenagem
. o 0=Sem uso
P2.3.4.7 Supervisdo do limite de 0 2 0 350 | 1=Limite baixo
referéncia -
2=Limite alto
P2.3.4.8 Valor de supervis3o do 0,0 | 1000 % 0,0 351 | 0.0=Fregiiéncia minima
limite de referéncia 100,0=Freqiiéncia maxima
P2 349 Delayde fren.agem externa 0.0 100,0 S 0.5 359 A partir dos llmltes de
desligado frenagem desligada
Delavde frenagem externa A partir da solicitacao de
P2.3.4.10 yaeirenag 0.0 | 1000 s 15 353 | Execucdo. Utilize tempo
ligado .
maior que P2.1.4
Supervisao da temperatura 0=Sem uso
P2.3.4.11 PS peratu 0 2 0 354 | 1=Limite baixo
do inversor de freqiiéncia -
2=Limite alto
Valor supervisionado de
P2.3.4.12 | temperatura do inversor de -10 100 °C 40 355
freqliéncia
0=Sem uso
1=Al1
P2.3.4.13 | Sinal de supervisao analoga 0 4 0 356 | 2=Al2
3=Al3
4=Al4
P2 3414 Limite balxo’de supervisao 0,00 | 100,00 % 10,00 357 Limite DO desligado. Veja
analoga P2.3.3.22
P2 3415 Limite alto Fle supervisao 0,00 | 100,00 % 90,00 358 Limite DO desligado. Veja
analoga P2.3.3.22
Somente comandos NXP
O freio é fechado e
P2 3416 Frenagem Ligada/Deslig. 0 2x1, A 0 1085 mantido fechado se a

Limite de Corrente

corrente for abaixo deste
valor.

Tabela 6-16. Configuracoes de limite, G2.3.4
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6.6.5.5  Saidaanaloga | (Teclado de controle: Menu M2 2 G2.3.5)
Cadigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrdo | Cli. ID Nota
Selecao de sinal de Programacao TTF. Consulte
P2.3.5.1 saida analoga 1 thi S A 464 o capitulo 6.4
0=Sem uso (20 mA/10V)
1=Freq. de saida. (0-f )
2=Referéncia de freqiiéncia
[O_fméx]
3=Veloc. do motor (0—Veloc.
nominal do motor])
4 =Corr. do motor (0-l,y:)
5=Torque do motor (0-T, )
6=Pot. do motor (0-P, )
7=Tens&o do motor (0—
Funcdo de saida U o motor)
P2.35.2 analoga 1 0 15 1 307 8=Tensao link CC (0-1000V)
9=Al1
10=Al2
11=Freq. saida (f,;, = s
12=Torque do motor
(-2...42XT ymot)
13=Poténcia do motor
(-2, 42X Ty )
14=Temperatura PT100
15=Saida analoga FB
ProcessData4 (NXS)
pp353 | lempo defiltragem 0,00 | 10,00 s 1,00 308 | 0=Sem filtragem
de saida analoga 1
P2 354 Inversaao de saida 0 1 0 309 0=Sem inversao
analoga 1 1=Invertido
Saida analoga 0=0 mA (0 V)
P233535 minima 1 0 1 0 310 | 1amA2Y)
P2.3.5.6 Escala de saida 10 | 1000 % 100 311
analoga 1
P2.3.5.7 Offsetde saida | 15900 | 1900 | o 0,00 375
analoga 1 0
Tabela 6-17. Pardmetros de saida analoga 1, G2.3.5
6.6.5.6  Saidaanaloga 2 [Teclado de controle: Menu M2 2 G2.3.4)
Cadigo Parametro Min. Max Unidade | Padrao | Cliente ID Nota
P234.1 Salda~analog'a 2, 0.1 E10 0.1 471 Programagao TTF. Consulte
selecdo de sinal o capitulo 6.4.
P2.3.6.2 Saida analoga 2, 0 15 4 472 | Veja P2.3.5.2
funcao
P2.3.6.3 Saida analoga 2, 0,00 | 10,00 s 1,00 473 | 0=Sem filtragem
tempo de filtragem
P2 3.6.4 Sa|dla ananga 2, 0 1 0 474 0=Sem inversao
inversao 1=Invertido
Saida analoga 2 0=0mA (0 V]
P2.3.6.5 minima 0 1 0 475 1=4 mA (2 V]
P23.66 | “aldaanalogaz 0 | 1000 | % 100 476
escala
p2.3.6.7 | Offset de Sz'da analoga | 100,00 | 100,00 | % 0,00 477

Tabela 6-18. Pardmetros de saida analoga 2, G2.3.6
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6.6.5.7  Saida andloga 3 [Teclado de controle: Menu M2 2 G2.3.7]

Cddigo Parametro Min. Max. | Unidade Padrao Cliente | ID Nota
P23.71 Salda~analog_a 3, 0,1 E10 0.1 478 Programagao TTF. Consulte os
selecdo de sinal capitulos 6.2 e 6.4.
pp372 | Saldaanalogas, 0 15 5 479 | Veja P2.3.5.2
funcao
pp373 |  S3ldaanalogas, 0,00 | 10,00 s 1,00 480 | 0=Sem filtragem
tempo de filtragem
P2 374 Sald_a analf)ga 3, 0 1 0 481 0=Sem inversao
inversao 1=Invertido
Saida analoga 3 0=0mA (0 V]
P23.75 minima 0 1 0 482 | 14 mA2V)
p2376 | Sdidaanalogas, 10 | 1000 % 100 483
escala
Offset de saida - 0
P2.3.7.7 analoga 3 100,00 100,00 %o 0,00 484

Tabela 6-19. Pardmetros de saida andloga 3, G2.3.7
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6.6.6 Pardmetros de controle de transmissao (Teclado de controle: Menu M2 > G2.4)
Cadigo Parametro Min. Max. | Unidade Padrao Cliente | ID Nota
O=Linear
P2.4.1 Forma da rampa 1 0,0 10,0 s 0,1 500 | >0=Tempo da rampa curva em
S
O=Linear
P2.4.2 Forma da rampa 2 0,0 10,0 s 0,0 501 >0=Tempo da rampa curva em
S
P2.43 | T€MPO dezaceleragao 0,1 | 3000,0 s 10,0 502
P2.4.4 Tempo de 0,1 | 3000,0 s 10,0 503
desaceleracao 2
0=Desabilitado
1=Usado quando em execucao
2=Unidade de frenagem
Unidade de externa
— frenagem 0 4 0 S04 3=Usado quando parado/em
execucao
4=Usado quando em execucao
(sem teste)
0=Rampa
P2.4.6 Funcao de partida 0 2 0 505 | 1=Partida inicial
2=Partida inicial condicional
0=Reducao
1=Rampa
P2.4.7 | Funcio de Parada 0 3 0 506 | 2-Rampa+Corrida habilitar
’ reducao
3=Reducao+Corrida habilitar
rampa
Corrente de
P2.4.8 frenagem CC 0,00 I A 0,7 x 1y 507
P2 4.9 Tempo de frenagem 0,00 | 600,00 S 0,00 508 0=Frenagem CC desligada na
CC na parada parada
Freqliéncia para
p2.4.10 | Iniciarfrenagem CC |4 14 | 40 qg Hz 1,50 515
durante a parada em
rampa
P2 411 Tempo de freqagem 0,00 | 600,00 S 0,00 516 0=Fr_enagem CC desligada na
CC na partida partida
P2.4.12 Fluido de freio 0 1 0 500 | 9=Destigado
1=Ligado
P2 413 Corrente dq fluido de 0,00 N A I, 519
freio
Apenas comandos NXP
Corrente de
P2.4.15 frenagem CC na 0 I A 0,1 x1y 1080
parada
P2.4.16 Referéncia de - 132000 Hz 2,00 1239
o reducao 1 320,00 ! !
Referéncia de -
P2.4.17 reducio 2 320,00 320,00 Hz -2,00 1240
P2.4.18 Rampa de reducao 0,1 3200,0 s 1,0 1257
P2 491 Modo de péraQa de 0 1 0 1276 0=Reducao
emergéncia 1=Rampa
P2:422 | Opcdes de controle 0 65536 0 1084 | Mudanca permitida apenas no
7 modo Parar (Stop)

Tabela 6-20. Pardmetros de controle de transmissdo, G2.4
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6.6.7 Parametros de freqiiéncia de proibigdo (Teclado de controle: Menu M2 2> G2.5)

Cadigo Parametro Min. Max. | Unidade Padrao Cliente | ID Nota
Freqliéncia de
pP2.5.1 proibicao -1,00 | 320,00 Hz 0,00 509 | 0=Sem uso

faixa 1, limite baixo

Freqliéncia de
p2.5.2 proibicao 0,00 320,00 Hz 0,00 510 | 0=Sem uso
faixa 1, limite alto

Freqliéncia de
pP2.5.3 proibicao 0,00 320,00 Hz 0,00 511 | 0=Sem uso
faixa 2, limite baixo

Freqliéncia de
pP2.5.4 proibicao 0,00 320,00 Hz 0,00 512 | 0=Sem uso
faixa 2, limite alto

Freqliéncia de
pP2.5.5 proibicao 0,00 320,00 Hz 0,00 513 | 0=Sem uso
faixa 3, limite baixo

Freqliéncia de

pP2.5.6 proibicao 0,00 320,00 Hz 0,00 514 | 0=Sem uso
faixa 3, limite alto
Rampa de
p2.5.7 acel./desac. de 0,1 10,0 X 1,0 518
proibicao

Tabela 6-21. Freqliéncias de proibicdo (G2.5]
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6.6.8 Pardmetros de controle do motor (Teclado de controle: Menu M2 - G2.6)

Cadigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrao | Cliente ID Nota
0=Controle de freqiiéncia
1=Controle de velocidade
2=Controle de torque

Modo de controle Adicional para NXP:

RZOh] do motor 0 2/4 0 600 3=Controle de veloc. loop
fechado
4=Controle de torque loop
fechado
0=Sem uso

P2.6.2 Otimizacao U/f 0 1 0 109 1=Impulso automatico de
torque
O=Linear

Selecao de razao 1=Quadrada
e u/f 0 3 0 108 2=Programavel
3=Linear com fluxo otimizado
Ponto de
P2.6.4 enfraquecimento 8,00 320,00 Hz 50,00 602
de campo
Tensao no ponto
P2.6.5 de. 10,00 | 200,00 % 100,00 603 | n% X Upmor
enfraquecimento
de campo
Freqiiéncia do
P2.6.6 ponto médio de 0,00 P2.6.4 Hz 50,00 604
curva U/f
Tensao do ponto n% x U””,“" N
pP2.6.7 - 0,00 100,00 % 100,00 605 Valor max. do parametro =
médio e curva U/f
P2.6.5
Tensao de saida
P2.6.8 na freqiiéncia 0,00 40,00 % Variavel 606 nN% X U, ot
zero
P2 6.9 FreqUéncizi de 10 Var. KHz Variavel 601 Consulte a Tabela 8-14 para
comutacao os valores exatos
Controlador de 0=Sem uso
P2.6.10 - 0 2 1 607 | 1=Usado (sem rampagem])
sobre-tensao
2=Usado (rampagem)
0=Sem uso
P2 611 Controlado~r de 0 ’ . 408 1=Usado (sem rampagem]
subtensao 2=Usado (rampagem até
zero)

p2.6.12 | Medodecontrole | 4 2 521 | Veja P2.6.1

do motor 2
Controlador de

P2.6.13 velocidade, 0 | 32767 3000 637

ganho P (loop
aberto)
Controlador de

P2.6.14 velocidade, 0 | 32767 300 638

ganho | (loop
aberto)

P2.6.15 Queda de carga 0,00 100,00 % 0,00 620
0=Sem acao
1=Identificacao sem
execucao

P2.6.16 Identificacao 0 1/3 0 431 | Adicional para NXP:

’ 2=|ldentificacdo com
execucao
3=Execucao ID Codificador
(PMSM)
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P2.6.17 Delayde 0,000 | 65,535 s Variavel 1424 | DelayOL para parada por
reinicializacao reducao
P2.6.18 | Tempodeperda 0 32000 ms 0 656 | Para mudancas dindmicas
de carga ’
Limite de Limite alt i
P2.6.19 freqiiéncia - 320,00 Hz -320,00 1286 | -/Mit€atternativo para
. 320,00 direcao negativa
negativa ’
Limite de Limite alternativo para
P2.6.20 freqiiéncia y 320,00 Hz 320,00 1285 | M€ nativo p
L. 320,00 direcao positiva
positiva ’
P2421 | Limitedetorque |54 | 5504 % 300,0 1288
do gerador
p2.62p | Limitedetorque |\ 45 1 456, % 300,0 1287
do motor

Tabela 6-22. Pardmetros de controle do motor
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6.6.8.1  Pardmetros de Loop Fechado [Teclado de Controle: Menu M2 2 G2.6.23)

NOTA: Dependendo d a versdo da aplicacdo, o c 6digo do par ametro pode aparecer como 2.6.17.xx, em vezde
2.6.23.xx

Cadigo Parametro Min. Max. Unledad Padrao | Cliente ID Nota
P2.6.23.1 Corrente de 000 | 2xl, A 0,00 g12 | ¢ zerocalculado
magnetizacao internamente
p2.6.23.2 | ©anhoP decontrole 1 1000 30 613
de velocidade
Tempo | de controle O valor negativo utiliza
P2.6.23.3 P : -32000 3200,0 ms 100,0 614 | acuidade de 1 ms, em
de velocidade
vezde 0,1 ms
P2.6.23.5 Compensacdo de 0,00 | 300,00 s 0,00 626
aceleracao
P2.6.23.6 Ajuste de 0 500 % 75 619
deslizamento
Corrente de
P2.6.23.7 magnetizacao na 0 I A 0,00 627
partida
Tempo de
P2.6.23.8 magnetizacao na 0 32000 ms 0 628
partida
P2.6.23.9 | 'empodavelocidade 0 32000 ms 100 615
zero na partida
P2.6.23.10 | 'empo davelocidade 0 32000 ms 100 616
zero na parada
0=Sem uso
1=Memoéria de torque
. 2=Referéncia de torque
P2.6.23.11 Torque de partida 0 3 0 621 3=Torque de partida
para frente/para tras
P2.623.12 | lorauedepartidap/ | 504 | 5000 % 0,0 633
frente
Torque de partidap/ | 0
P2.6.23.13 TRAC 300,0 | 300,0 % 0,0 634
P2.6.23.15 | lempodefiltragem |, 100,0 ms 0,0 618
do codificador
Ganho P de controle
P2.6.23.17 de corrente 0,00 | 100,00 % 40,00 617
P2.6.23.19 | Limitedeenergiado | 4, | 459 % 300,0 1290
gerador
P2.6.2320 | [imitedepoténciado | g, | 559 % 300,0 1289
motor
P2.6.23.21 Limite de torque 00 | 3000 % 300,0 645
negativo
P2.6.23.22 |  Limitede torque 00 | 3000 % 300,0 646
positivo
P2.6.23.23 Delay de fluido -1 | 32000 s 0 1402 | -1=Sempre
desligado
P2.6.23.24 | Tuidoemestadode | g, 150,0 % 100,0 1401
Parada
P2.6.23.25 Ponto SPC f1 0,00 | 320,00 Hz 0,00 1301
P2.6.23.26 Ponto SPC f0 0,00 | 320,00 Hz 0,00 1300
P2.6.23.27 SPC Kp f0 0 1000 % 100 1299
P2.6.23.28 SPC Kp FWP 0 1000 % 100 1298
P2.6.23.29 | Torque minimo SPC 0 400,0 % 0,0 1294
P2.6.23.30 T°rq“eS”;,'g'm° Kp 0 1000 % 100 1295
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P2.6.23.31 Torque SPC Kp Tc 0 1000 ms 0 1297
P2.6.23.32 Referéncia de fluido 0,0 500,0 % 100,0 1250
P2.6.23.33 Filtro de erro de 0 1000 ms 0 1311
veloc. TC
Se ofilt ro de seio for
P2.6.23.34 Limite de modulacao 0 150 % 100 655 usado, defina este valor
para 96%

Tabela 6-23. Pardmetros de controle de motor de Loop Fechado (G2.6.23)

6.6.8.2 Comandos NXP: Pardmetros de controle do Motor PMS (Teclado de Controle: Menu M2 2

G2.6.24)
Cadigo Parametro Min. Max. Unid. Padrdo | Cliente ID Nota
. 0 = Motor de inducao
P2.6.24.1 Tipo do motor 0 1 0 650 1 = Motor PMS
P2.6.24.2 | Corrente do fluido Kp 0 32000 5000 651
P2.6.24.3 | Corrente do fluido Ti 0 1000 25 652
Posicao do eixo
P2.6.24.4 PMSM 0 65565 0 649
P2.6.24.5 | AtivaidentificadorRs | 0 1 1 g54 | 9=Nao
1=Sim
Ganho do
P2.6.24.6 estabilizador de 0 1000 100 1412
torque
Amortecimento do
P2.6.24.7 estabilizador de 0 1000 900 1413 | Para PMSM, use valor 980
torque
Ganho FWP do
P2.6.24.8 estabilizador de 0 1000 50 1414
torque

Tabela 6-24. Pardmetros de controle do Motor PMS, comandos NXP
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6.6.8.3 Comandos NXP: Parémetros de identificacao [Teclado de Controle: Menu M2 2G2.6.25]

Cadigo Parametro Min. Max. Unledad Padrao | Cliente ID Nota

P2.6.25.1 Fluido 10% 0 2500 % 10 1355

P2.6.25.2 Fluido 20% 0 2500 % 20 1356

P2.6.25.3 Fluido 30% 0 2500 % 30 1357

P2.6.25.4 Fluido 40% 0 2500 % 40 1358

P2.6.25.5 Fluido 50% 0 2500 % 50 1359

P2.6.25.6 Fluido 60% 0 2500 % 60 1360

P2.6.25.7 Fluido 70% 0 2500 % 70 1361

P2.6.25.8 Fluido 80% 0 2500 % 80 1362

P2.6.25.9 Fluido 90% 0 2500 % 90 1363

P2.6.25.10 Fluido 100% 0 2500 % 100 1364

P2.6.25.11 Fluido 110% 0 2500 % 110 1365

P2.6.25.12 Fluido 120% 0 2500 % 120 1364

P2.6.25.13 Fluido 130% 0 2500 % 130 1367

P2.6.25.14 Fluido 140% 0 2500 % 140 1368

P2.6.25.15 Fluido 150% 0 2500 % 150 1369

P2.6.25.16 | QuedadetensdoRs | 0 | 30000 Varia 662 | Usado para calculo de torque
no Loop Aberto

p2.6.25.17 | Adicionatensdo de 0 | 30000 Varia 664

ponto zero lr
P2.6.25.18 | Adicionaescalade 0 | 30000 Varia 665
gerador Ir
P2.6.25.19 | Adiciona escalado 0 | 30000 Varia 667
motor lr

P2.6.25.20 Offset lu [32000 | 32000 0 668

P2.6.25.21 Offset lv [32000 | 32000 0 669

P2.6.25.22 Offset lw [32000 | 32000 0 670

P2.6.25.23 | Passo de velocidade | -50,0 | 50,0 0,0 0,0 1252 | Regulagem da velocidade do
NCDrive

P2.6.25.24 | Passodotorque | -100,0 | 100,0 0,0 0,0 1253 | Regulagem do torque do
NCDrive

Tabela 6-25. Parédmetros de identificacdo, comandos NXP
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6.6.9 Protecgdes (Teclado de Controle: Menu M2 2> G2.7)
2 " 7 a . - Client
Cadigo Parametro Min. | Max. | Unidade | Padrao o ID Nota
0 = nenhuma resposta
Resposta para 1=Aviso
P2.7.1 | falha de referéncia | 0 5 0 700 | 2 =Aviso + freq. Anterior
AmA 3 = Aviso + Freq. Predef. 2.7.2
4 = falha, parada de acel. para 2.4.7
5 = falha, parada por reducao
pp.7 | Frequénciadefalha | 4 o5 | by 5 Hz 0,00 728
de referéncia 4mA
P2 73 Resposta para 0 3 2 701 0= nephuma resposta
falha externa 1 = Aviso
P2 7 4 Supervisao da fase 0 3 0 730 2 =falha, parada de acel. para 2.4.7
de entrada 3 = falha, parada por reducao
Resposta para 0 = falha armazenada no histérico
P2.7.5 falha de subtensao 0 ! 0 727 1 - falha ndo armazenada
P2 7 6 Superwsaq de fase 0 3 9 702
de saida 0 = nenhuma resposta
Protecao de falha 1 = Aviso
P2.7.7 do terra 0 3 2 703 2 = falha, parada de acel. para 2.4.7
P2 78 Protecao térmica 0 3 2 704 3 = falha, parada por reducao
do motor
Fator de
p2.7.9 temperatura -100,0 100,0 % 0,0 705
ambiente do motor
Fator de
p2.7.10 | resfriamentodo g4 1450 % 40,0 706
motor na
velocidade zero
p2.7.11 | Jempoconstante 4| 5 Min | Variavel 707
térmico do motor
pp.7.12 | Ciclodetrabalho 0 150 % 100 708
do motor
0 = nenhuma resposta
- 1 = Aviso
P2.7.13 Protecao de estol 0 3 0 709 2 - falha, parada de acel. para 2.4.7
3 = falha, parada por reducao
P2.7.14 Corrente estol 0,00 2xIH A H 710
P2 715 Limite de tempo de 1,00 120,0 15.00 711
estol 0
P2.7.16 Limite de 1,00 | P2.1.2 Hz 25,00 712
freqiiéncia de estol
0 = nenhuma resposta
Protecao de 1 = Aviso
P2.7.17 subcarga 0 3 0 713 2 = falha, parada de acel. para 2.4.7
3 = falha, parada por reducao
Carga da area de
p2.7.18 enfraquecimento 10,0 150,0 % 50,0 714
do campo
P2.7.19 Carga de 50 | 150,0 % 10,0 715
frequéncia zero
Limite de tempo de 4000
P2.7.20 protecao de 2,00 0' S 20,00 716
subcarga
0 = nenhuma resposta
Resposta para 1 = Aviso
P2.7.21 0 3 2 732

falha do termistor

2 = falha, parada de acel. para 2.4.7
3 = falha, parada por reducao
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Resposta para
P2.7.22 falha de 0 3 2 733 | Veja P2.7.21
barramento de
campo
Resposta para .
P2.7.23 falha de slot 0 3 2 734 | Veja P2.7.21
Numero de
P2.7.24 entradas PT100 0 3 0 739
0 = nenhuma resposta
Resposta para 1=Aviso
P2.7.25 talha PT100 0 3 0 740 g 4=7 falha, parada de a cel. para
3 = falha, parada por reducao
Limite de aviso o
P2.7.26 PT100 -30,0 | 200,0 C 120,0 741
Limite de falha o
P2.7.27 PT100 -30,0 | 200,0 C 130,0 742
Somente comandos NXP
- 1 = Aviso
pp.7.g | Acdodefalhade 1 3 1 1316 | 2 = falha, parada de acel. para 2.4.7
frenagem ~
3 = falha, parada por reducao
pp.729 | Delavdefathade | 4,4 | 320,0 s 0,20 1317
frenagem 0
Falha do [13 :Rsinsr;uma resposta
P2.7.30 barrz_amento do 3 3 3 1082 2 = falha, parada de acel. para 2.4.7
sistema ~
3 =falha, parada por reducao
Delay de falha do 3200
P2.7.31 barramento do 0,00 0' s 3,00 1352
sistema
pp.732 | Delaydefathade | g5 1 54, s 2,00 751
resfriamento
0 = nenhuma resposta
p2.733 | Medodeerrode 0 2 0 752 | 1= Aviso
velocidade ~
2 = falha, parada por reducao
Diferenca maxima
P2.7.34 de erro de 0 100 % 5 753
velocidade
pp.735 | Delaydefathade 40 1 44 o s 0,50 754
erro de velocidade
P2 736 Modo desabilitacao 1 9 1 755 1 = Aviso, parada por redug:~a0
de seguranca 2 = falha, parada por reducao

Tabela 6-26. Protecoes, G2.7
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6.6.10  Pardmetros de reinicio automatico (Teclado de Controle: Menu M2 > G2.8)

Unidad

Cadigo Parametro Min. Max. o Padrao Cliente | ID Nota
p2.8.1 Tempo de espera 0,10 10,00 s 0,50 717
p2.8.2 Tempo de teste 0,00 60,00 s 30,00 718
0 = Rampa
P2.8.3 Funcao de partida 0 2 0 719 | 1= partida de voo
2 = conforme P2.4.6
NUmero de tentativas
P2.8.4 apos percurso de 0 10 0 720
subtensao
NUmero de tentativas
P2.8.5 apos percurso de 0 10 0 721
sobretensao
NUmero de tentativas
P2.8.6 apos percurso de 0 3 0 722

corrente excessiva

NUmero de tentativas
P2.8.7 apos percurso de 0 10 0 723
referéncia 4mA

Numero de tentativas
apos percurso de

P2.8.8 falha de temperatura 0 10 0 726
do motor
Numero de tentativas
P2.8.9 apos percurso de 0 10 0 725

falha externa

Numero de tentativas
P2.8.10 apos percurso de 0 10 0 738
falha de subcarga

Tabela 6-27. Pardmetro de reinicio automdatico, G2.8
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6.6.11 Pardmetros do barramento de campo (Teclado de Controle: Menu M2 2> G2.9)
Cadigo Parametro Min. Max. | Unid. | Padrao | Cliente | ID Nota
Escala minima do
p2.9.1 barramento de 0,00 |320,00 Hz 0,00 850
campo
Escala maxima do
p2.9.2 barramento de 0,00 |320,00 Hz 0,00 851
campo
Se;egao 1 dos djdos Escolha os dados do monitora-
P2.9.3 0 processo.do 0 10000 1 852 | mento com a ID do pardmetro
barramento de ~ A ,
Padrao: Freqgiiéncia de saida
campo externo
Se;eg:ao 2 dos djdos Escolha os dados do monitora-
P2.9.4 0 processo do 0 10000 2 852 | mento com a ID do pardmetro
barramento de ~ .
Padrao: Velocidade do motor
campo externo
Selecao 3 dos dados Escolha os dados do monitora-
P2 95 do processo do 0 10000 45 853 mentfj com a ID do parametro
barramento de Padrao: Corrente do motor para
campo externo FB
Se;eoga?.olggsssod;gos Escolha os dados do monitora-
P2.9.6 P 0 10000 4 854 | mento com a ID do parametro
barramento de -
Padrao: Torque do motor
campo externo
Se;eogaioigzssod;gos Escolha os dados do monitora-
P2.9.7 P 0 10000 5 856 | mento com a ID do parametro
barramento de ~ N
Padrao: Poténcia do motor
campo externo
Se;eogaioigsssodjgos Escolha os dados do monitora-
P2.9.8 P 0 10000 6 857 | mento com a ID do parametro
barramento de ~ ~
Padrao: Tensao do motor
campo externo
Se;eogaﬁozgsssod;gos Escolha os dados do monitora-
P2.9.9 P 0 10000 7 858 | mento com a ID do parametro
barramento de - -
Padrao: Tensao Link CC
campo externo
Se;eogaioigzssod;gos Escolha os dados do monitora-
P2.9.10 P 0 10000 37 859 | mento com a ID do parametro
barramento de R .
Padrao: Ultima falha ativa
campo externo
Somente comandos NXP (Em NXS, os valores padrao ndo sao editaveis)
Dados do processo Escolha os dados con trolados
P2.9.11 do barramento de 0 10000 1140 876 | com aID do parametro
campo na selecao 1 Padrao: Referéncia de torque FB
Escolha os dados con trolados
Dados do processo com a ID do parametro
P2.9.12 do barramento de 0 10000 46 877 ~ P .
~ Padrao: Escalonamento de limite
campo na selecao 2 FB
Dados do processo Escolha os dados con trolados
P2.9.13 do barramento de 0 10000 47 878 | com aID do pardmetro
campo na selecao 3 Padrao: Referéncia de ajuste FB
Dados do processo Escolha os dados con trolados
P2.9.14 do barramento de 0 10000 48 879 | com aID do parametro
campo na selecao 4 Padrao: Saida analoga FB
Dados do processo
P2.9.15 | do barramento de 0 | 10000 0 ggo | Escotha os dados con trolados
~ com a ID do parametro
campo na selecao 5
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Dados do processo

P2.9.16 | do barramento de 0 | 10000 0 gg1 | Escotha os dados con trolados
~ com a ID do parametro

campo na selecao 6

Dados do processo

P2.9.17 | do barramento de 0 | 10000 0 ggp | Escotha os dados con trolados
~ com a ID do parametro

campo na selecao 7

Dados do processo

P2.9.18 | do barramento de 0 | 10000 0 gg3 | Escotha os dados con trolados
~ com a ID do parametro
campo na selecao 8

Tabela 6-28. Pardmetros do barramento de campo
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6.6.12  Pardmetros de controle do torque (Teclado de Controle: Menu M2 > G2.10)
Cadigo Parametro Min. Max. Unid. Padrdo | Cliente ID Nota
Combinacao da ID 1288 e
pP2.10.1 Limite do torque 0,0 300,0 % 300,0 609 ID 1287, a mais baixa é
usada
p2.10.2 | GanhoPdecontrole | g4 | 55400 3000 610 | Usado somente no modo
do limite de torque
Ganho | de controle de controle de Loop
P2.10.3 e 0,0 32000 200 611 | Aberto
do limite de torque
0 =Sem uso
1=AlU
2=A12
3=Al3
Selecao de referéncia 4=Al4 . .
P2.10.4 " de torque 0 8 0 641 | 5=Al1joystick (- 10...10 V)
6 = AL2 joystick (- 10...10 V)
7 = Referéncia de torque
do teclado, R3.5
8 =referéncia de torque
de barramento de campo
p2.105 | Maximareferénciade | g504 | 309 % 100 642
torque
p2.106 | Minimareferénciade | 504 | 309 % 100 643
torque
0 = freqliéncia maxima
. . 1 =referéncia de
P2.10.7 "'”:j'tetde Vel‘;gﬁ']ade 0 2 1 644 | freqiiéncia selecionada
e torque 2 - velocidade 7
predefinida
Freqliéncia minima
p2.10.8 para controle de 0,00 50,00 Hz 3,00 636
torque de loop aberto
P2.10.9 Ganho P do 0 32000 150 639
controlador de torque
P2.10.10 Ganho | do 0 32000 10 640
controlador de torque
Somente comandos NXP
0 = Contr. de velocid. CL
1 =Lim. de freq. Pos/neg
2 = Rampa externa
(RampOut) (-/+)
3 = Limite de freq. neg -
- . Rampa externa
P2.10.11 "'”:j'te de Vel‘;é‘ﬁ]ade 0 7 2 1278 | 4= Rampa externa pos -
e torque Limite de freq. Pos.
5 - Janela - rampa
externa
6 = Rampa externa 0
7 = Janela - Rampa
externa Lig/Desl.
Tempo de filtragem
P2.10.12 de referéncia de 0 32000 Ms 0 1244
torque
P2.10.13 Janela negativa 0,00 50,00 Hz 2,00 1305
pP2.10.14 Janela positiva 0,00 50,00 Hz 2,00 1304
P2.10.15 Janela negativa 0,00 | P2.10.13 Hz 0,00 1307
desligada
P2.10.16 Janela positiva 0,00 | P2.10.14 Hz 0,00 1306
desligada
P2.10.17 Limite de saida de 0,00 300,0 % 300,0 1382

controle de velocidade

Tabela 6-29. Parémetros de controle de torque, G2.10
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6.6.13

Comandos NXP: Par@metros do Seguidor do Mestre (Teclado de Controle: Menu M2 2> G2.11)

Cadigo

Parametro

Min.

Max.

Unid.

Padrao

Cliente

ID

Nota

P2.11.1

Modo Mestre /
Escravo

0

1324

0 = comando simples
1 = comando mestre
2 = comando escravo

P2.11.2

Funcao de parada do
Escravo

1089

0 = Reducao
1 = Rampagem
2 =Como o Mestre

P2.11.3

Selecdo de referéncia
de velocidade do
Escravo

18

18

1081

0=Al

1=Al2

2=Al1+Al2

3=Al1-Al2

4=A12 - Al

5=Al1xAl2

6 = Joystick Al1

7 = Joystick Al2

8 =teclado

9 = barramento de campo
10 = potenciometro do motor
11 = Al1, Al2, minimo

12 = Al1, Al2, maximo

13 = freq. Maxima

14 = selecdo Al1/AL2

15 = Decodificador 1 (C.1)
16 = Decodificador 2 (C.3)
17 = Referéncia Mestre

18 = Janela externa Mestre

P2.11.4

Selecdo de referéncia
de torque do Escravo

1083

0 =Sem uso

1=AlU

2=A12

3=Al3

4=Al4

5 = Al1 Joystick

6 = Al2 Joystick

7 = Referéncia de torque do
teclado, R3.5

8 = Referéncia de torque FB
9 = Torque Mestre

P2.11.5

Compartilhamento
velocidade

300,0

300,0

%

100,00

1241

Ativa também no modo
simples

P2.11.6

Compartilhamento
carga

0,0

500,0

%

100,00

1248

Ativa também no modo
simples

P2.11.7

Modo 2 Mestre /
Escravo

1093

Ativado pelo P2.2.7.31

0 = comando simples

1 = comando mestre

2 = comando do seguidor

Tabela 6-30. Pardmetros do Seguidor / Mestre, G2.5
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6.6.14 Controle do teclado (teclado de controle: Menu M3)

Os parametros para a selecao do local e da direcao do controle no teclado estao listados abaixo.
Consulte o menu controle do teclado no manual do usuario do produto.

Cadigo Parametro Min. Max. | Unidade Padrao Cliente ID Nota
0 = controle PC
P3.1 Local do controle 0 3 1 125 | ]=terminal&/s
2 = teclado
3 = barramento de campo
R3.2 Referéncia de teclado | P2.1.1 | P2.1.2 Hz
P3.3 Direcdo (no painel) 0 1 0 123 | 0 =Avanco
1 =Paratras
0 = Funcao limitada do
~ botao de parada
P3.4 Botao de parada 0 1 1 114 1 - Botio de parada
sempre ativado
R3.5 Referéncia de torque | -300,0 | 300,0 % 0,00

Tabela 6-31. Pardmetro de controle de teclado, M3

6.6.15  Menu do sistema (Teclado do controle: Menu M6)

Para parametros e funcoes relacionados ao uso geral do inversor de freqiiéncia, tais como aplicacao e
selecao de idioma, configuracoes customizadas de parametro ou informacodes sobre o hardware e
software, consulte o manual do usuario do produto.

6.6.16  Placas de expanséo (Teclado do controle: Menu M7)

0 menu M7 mostra as placas de expansao e de opca o acopladas a placa de controle e as informacoes
relacionadas a placa. Para mais informacoes, consulte o manual do usuario do produto.
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7.  APLICACAO DO CONTROLE DA BOMBA E DO VENTILADOR
Cddigo do software: ASFIFF07

7.1 Introducédo

Selecione a Aplicacao do Controle da Bomba e do Ventilador no menu Mé na pagina 56.2.

A Aplicacao do Control e da B omba e d o Ventilador pode ser usada para controlar um comando de
velocidade variavel e até qu atro comandos auxiliares. O c ontrolador PID do inversor de freqiiéncia
controla a velocidade do comando de velocidade variavel e da sinais de controle para iniciar e parar os
comandos auxiliares para controlar o fluxo total. Além dos oito grupos de parametros fornecidos como
padrdao, um grupo de p arametro para funcoes multiplas de controle da bomba e do ventilador esta
disponivel.

A aplicacdo tem dois locais de controle no terminal E/S. O local A é o controle da bomba e do ventilador e
o local B é a referéncia de freqliéncia direta. O local de controle é selecionado com entrada DIN6.

Como o nome jadiz, a Aplicacao do Cont role da Bomba e do Ventilador é usada para controlar a
operacao das bombas e dos ventiladores. Ela pode ser usada, por exemplo, para diminuir a pressao de
entrega nas estacoes reforcadoras se a pressao de entrada medida cair abaixo de um limite especificado
pelo usuario.

A aplicacao utiliza contatos externos para comutar entre os motores conectados ao inversor de
freqiéncia. O recurso de mudanca automatica fornece a capacidade de mudar a ordem de partida dos
comandos auxiliares. A mudanca automatica entre 2 comandos (comando principal + 1 comando auxiliar)
é configurada como padrao, consulte capitulo 7.4.1.

e Todas as entradas e saidas sao livremente programaveis.

Funcoes adicionais:
e Selecao da extensao do sinal de entrada analogo
Duas supervisoes do limite de freqiiéncia
Supervisao do limite de torque
Supervisao do limite de referéncia
Programacao da rampa secundaria e da rampa em forma de S
Partida/Parada programavel e logica de reverso
Freio CC na partida e na parada
Trés areas proibidas de freqiiéncia
Curva U/f programavel e freqiiéncia de comutacao
Reinicio automatico
Protecao de estol e térmica do motor: totalmente programavel; desligado, aviso, falha
Protecao de subcarga do motor
Supervisao da fase de entrada e saida
Funcao sleep

Os parametros da Aplicacao do Controle da Bomba e do Ventilador sao explicados no Capitulo 8 deste
manual. As explicacdes estdo dispostas de acordo com o nimero de identificacdo individual (ID) do
parametro.
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7.2 Controle E/S

Potenciémetro de OPT-A1
referéncia, Terminal Sinal Descricdo
1|—1M‘Q ——— 1 +10V.¢ | Saida de referéncia Tensao para potencidometro, etc.
I N\ _ Saida analoga 1 A ,
‘ 2 All+ Faixa de tens3o 0-10V CC Refer?nc!a PID 1~de entrgda analoga de E/S
Transmisgor Referéncia padrao a partir do teclado P3.4
de 2 fi
Lt 3 All- Terra E/S Terra para referéncia e controles
Valor I F—————— 4 Al2+ Entrada analoga 2
real | - r---- 5 Al2- Faixa de corrente 0-20mA Valor real 1 de PID 2 de entrada analoga
4.20mA | ) Programavel (P2.2.1.9)
T ——————= +24V @| Saida da tensdo de controle Tensdo para comutadores, etc. max. 0,1 A
I t-e--d 7 @ GND Terra E/S Terra para referéncia e controles
I__/ _________ 8 DIN' Local A: Partida/Parada Sinal de partida para local A de controle
| Programavel (G2.2.6) Controlador PID
! _/ _________ 9 DIN2 Intertravamento 1 Contato fechado = intertravamento usado
:_ Programavel (G2.2.6) Contato aberto = intertravamento nao usado
I__/ _________ 10 DIN3 Intertravamento 2 Contato fechado = intertravamento usado
Programavel (G2.2.6) Contato aberto = intertravamento nao usado
1 CMA Comum paraDIN 1-DIN 3 Conectar com GND ou +24V
[—f—————————————- 12 +24V O/ Saida da tensao de controle Tensdo para comutadores (veja #6)
| ———-_13 |@GND Terra E/S Terra para referéncia e controles
| / r ;
| Local B: Partida/Parada .
}—— / -———:————— 14 DIN4 Programével (62.2.6) Contato fechado = partida
I—— c———F————7 15 DINS Selegao d’e veloc. de impulso Contato fechado = ativa velocidade marginal
I | Programavel (G2.2.6)
| / | 16 DING Selecdo de local A/B de controle Contato aberto = local A de controle esta ativo
I~ T T T Programavel (G2.2.6) Contato fechado = local B de controle estd ativo
: : 17 CMB Comum para DIN4-DINé Conectar com GND ou +24V
l | 18 | A0l | Saidaandlogal Consulte capitulos 7.5.4.3, 7.5.4.4 e 7.5.4.5
| I @AO01- Freqliéncia de saida . .
19 , Faixa 0-20 mA/R_, max. 500
| FALHA | (GND) | Programavel (P2.3.3.2)
l | Saida digital 1
:_ N | ___ 1 2 DO1 FALHA Abrir coletor, | 50mA, U 48 VDC
I ® :_ Programavel (G2.3.1)
| I OPT-A2
I | 21 RO1 Saida do relé 1
: b 22 ol __/V Auisee auinm. | Consulte capitulo 7.5.4.1
o ___ % _____ 23 ROT | | Programavel (G.2.3.1) P D
24 RO2 , ,
200 ———- F————— 25 RO2 } Saida do relé 2 )
VAC - —— /L ____ ]| Aux/troca autom. 2 | Consulte capitulo 7.5.4.1
26 RO2 ] Programavel (G.2.3.1)

Tabela 7-1. Configuracdo padrao de E/S da aplicacdo de controle da bomba e do
ventilador e exemplo de conexdo [com transmissor de 2 fios).

Nota: Consulte as selecoes de jumper ao
lado. Para maiores informacodes, consulte o
Manual do Usuario do produto.

Bloco de jumper X3:
Aterramento CMA e CMB

[® @]
[@ 9]

o |

o[ ]
GE

CMB conectado com GND
CMA conectado com GND

CMB isolado de GND
CMA isolado de GND

CMB e CMA
conectados internamente,
isolados de GND

= Padrao do Fabricante
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Figura 7-1. Sistema de troca automatica de 2 bombas, diagrama de controle principal
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Figura 7-2. Sistema de troca automatica de 3 bombas, diagrama de controle principal
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7.3 LOgica de sinais de controle na Aplicacdo do Controle da Bomba e do Ventilador

- Velocidade marginal (programavel, par. 2.2.6.12)
DIMEE 9 prog p
DING @~ Selecao de local A/B [programavel, par. 2.2.6.3) I
I ol o TR |
DR 6 Intertravamento 1 (programavel, par. 2.2.6.18) i !
T
Intertravamento 2 (programavel, par. 2.2.6.19) 1§
DN3@ L
2.2.1.3 Referéncia de Controle de Bar. de Campo !
¥
2.2.1.2 Referéncia de Controle de Teclado 1 : 1 -
1 b1 Ativa referéncia 2 de teclado PID
2.2.1.1 Referéncia B E/S vl (par 2.2.6.23)
1 by
2.2.1.4 Referéncia 2 PID 11 L
1 o
2.1.11 Referéncia 1 PID e
i z
= [ Y Calculo da ref.
A 1 & a : : I de freq. e logica p
AL e . ! T—— de controle dos
sl = [ H
A4 'rg [ : (| i Valorreal ] =i [n] comﬁndos Troca autom. 1 RO1
[l :E i Y : : ¥ 2219 auxiliares [programével]
Ref. de barramento de campo 1 I i 0=Sem uso .
] 11 \ — légica de troca
(FBProcessDataN1) ! : 1 ! 1=All autom. Troca autom. 2 RO2
q i [ i 2=A2 rogramave
2 i Jos 1 I 3=A1B
VA2 I b=Al
| EeSf.AI teclado PID E I 5 = barramento de
5 campo
Ref. 2 teclado PID \éafosr real2
R3.4 ¥ A
Ref. 2 barramento de campo u '_-'%. Lz 2=AR2
PID [FBProcessDatalN3) T e
“ =
[Ref tectado R3.2 *3 B 5 - barramento de
3 campo
E !e erencia K
—s
b 1 1
2 - i
o) ;_I_ [ 279 refde veloc. marginal |
LAE otenciometro = | I
s E‘ i .2 i
D E_ do motor 3 3 -
| |i| o [T 1 3.1 local de controle
i
Rl H AB : ref. de freq.
— 1Teclado interna
——3 —t—————% Ty
;- =  Barramento :
. 1de campo 1
1 1
- I
1
I
Referencia do barramento de I | Botaoresetar
campo B : 1 -
Partida/Parada do barramento de 1 !
campo i : =
o 8 1 Botées Partida/Parar
Nirecan dn harramenta de camnna T |
e e L
DIM1 Partida; local A, par. progr. 2.2.6.1 r -I £ -: .
NTE ] ""J_‘_I Partida/Parad i_:‘l Partida/Parada Int. —l ﬁtlvadbo'tjasob :
Rl =5 arada F.6=
S Partida; local A, par. progr. 2.2.6.2 T : = "] =
b =
= . 1
C ,.E. . '“-'-_ Revercn intarnn
| 3.3 Direcdo do teclado | = >
W
M
B Reset interno de falha
= Resete do barramento de campo | S 1 N —
= ¥ o
Al =ref. PID (E/S A); A2 =ref. PID 2 (E/S A); B = ref. de freq. direta (E/S B)

—

- Figura 7-3. Ldgica de sinal de controle da Aplicacdo de Controle da Bomba e do Ventilador
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7.4 Breve descricdo da funcdo e dos parametros essenciais

7.4.1 Troca automadtica entre os comandos (Troca automatica, P2.9.24)

A funcdo de Troca automatica (Autochange function] possibilita a ordem de partida e parada dos
comandos controlados pelos automaticos da bomba e do ventilador a serem trocados em intervalos
desejados. O comando controlado pelo inversor de freqliéncia também pode serincluido na troca
automatica e na sequiéncia de intertravamento (P2.9.25). A funcao de Troca automatica possibilita
equalizar os horarios de operacao dos motores e evitar, por exemplo, estdis das bombas devidos a
interrupcoes de operacao muito longas.

e Aplique a funcao de troca automatica com parametro 2.9.24, Troca automatica.

e Atrocaautomatica acontece quando o horario definido com o parametro 2.9.26, intervalo de Troca
automatica, expira e a capacidade do usada esta abaixo do nivel definido com o parametro 2.9.28,
limite de freqliéncia de troca automatica.

e Os comandos de operacao sao interrompidos e reiniciados de acordo com a nova ordem.

e Os contatos externos controlados através das saidas de relé do inversor de freqliéncia se conectam
aos comandos do inversor de freqiiéncia ou ao principal. Se o motor controlado pelo inversor de
freqliéncia estiver incluido na seqliéncia de troca automatica, sempre sera controlado através da
saida de relé ativada primeiramente. Os outros relés ativados posteriormente controlam os
comandos auxiliares (consulte Figura 7-5 e Figura 7-6).

Pardmetro 2.9.24, Troca automatica

0 Troca automatica nao usada

1 Troca automatica usada
A troca automatica da ordem de partida e parada ¢ ativada e somente aplicada tanto aos comandos
auxiliares quanto aos comandos auxiliares e ao comando controlado pelo inversor de freqiiéncia,
dependendo da configuracao do parametro 2.9.25, selecao Automatica. Por padrao, a troca automatica é
ativada para 2 comandos. Veja Figura 7-1e Figura 7-5.

Parametro 2.9.25, Selecdo dos automaticos de troca automatica/Intertravamentos

0 Automaticos (Troca automatica/intertravamentos) aplicados somente aos comandos auxiliares
0 comando controlado pelo inversor de freqiiéncia permanece o mesmo. Portanto, um contato principal
somente é necessario para um comando auxiliar.

1 Todos os comandos incluidos na seqiiéncia de Troca automatica/intertravamentos
O comando controlado pelo inversor de freqiiéncia esta incluido nos automaticos, sendo que, para
conecta-lo ao principal ou ao inversor de freqiiéncia, é necessario um contato para cada comando.

Pardmetro 2.9.26, Intervalo de troca automatica

Apos expirar o tempo definido com este Parametro, a funcao de troca automatica acontece se a

capacidade usada estiver abaixo do nivel definido com os Parametros 2.9.28 (/imite de freqiiéncia

de troca automatica) e 2.9.27 (nimero maximo de comandos auxiliares). Caso a capacidade

ultrapasse o valor do P2.9.28, a troca automatica nao acontecera antes de a capacidade descer

abaixo desse limite.

e A contagem do tempo somente ¢é ativada se a solicitacdo de Partida/Parada estiver ativa no
local A de controle.
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e A contagem do tempo é resetada apos a troca automatica ter ocorrido ou durante a retirada
da solicitacao de Partida no local A de controle.

Pardmetros  2.9.27, Numero maximo de comandos auxiliares e
2.9.28, Limite de freqliéncia de troca automatica

Esses parametros definem o nivel abaixo no qual a capacidade usada deve permanecer para
que a troca automatica possa ocorrer.
Este nivel é definido conforme a seguir:
. Se o nimero de comandos auxiliares em operacao for menor do que o valor do
parametro
2.9.27, a funcao de troca automatica podera ocorrer.

. Se o numero de comandos auxiliares em operacao for igual ao valor do parametro 2.9.27
e a freqliéncia do comando controlado estiver abaixo do valor do parametro 2.9.28, a

troca automatica podera ocorrer.

. Se o valor do parametro 2.9.28for 0.0 Hz, a troca automatica pode ocorrer somente na
posicao de descanso (Parada e Sleep) independentemente do valor do parametro 2.9.27.
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7.4.2 Selecdo de Intertravamento (P2.9.23)

Este parametro é usado para ativar as entradas de intertravamento. Os sinais de intertravamento vém
dos interruptores do motor. Os sinais (funcdes) estdo conectados as saidas digitais, que sdo
programadas como entradas de intertravamento através dos parametros correspondentes. Os
automaticos da bomba e do ventilador somente controlam os motores com dados de intertravamento
ativo.
e Os dados do intertravamento podem ser usados mesmo quando a funcao de troca
automatica nao estiver ativada.

e Seointertravamento de um comando auxiliar nao estiver ativado e um outro comando
auxiliar ndao usado estiver disponivel, o ultimo sera colocado em uso sem parar o
inversor de freqiiéncia.

e Seointertravamento do comando controlado nao estiver ativado, todos os motores
serao parados e reiniciados com a nova configuracao.

e Seointertravamento for reativado no status Operacao (Run status), o automatico
funcionara de acordo com o parametro 2.9.23, selecao de Intertravamento:

0 Semuso
1 Atualizacao na parada

Intertravamentos sao usados. O novo comando sera colocado por ultimo na fila de
troca automatica sem parar o sistema. Entretanto, se a ordem da troca automatica
agora se tornar, por exemplo, [P1 > P3 > P4 > P2], ela serd atualizada na préxima
Parada (Troca automatica, sleep, parada, etc.)

Exemplo:

[P1 > P3 > P4]> [P2 TRAVADO] > [P1> P3 > P4 > P2]> [SLEEP [DESCANSO]] > [P1> P2>
P3 > P4]

2 Parada e Atualizagao

Intertravamentos sao usados. O automatico ird parar todos os motores imediatamente
e reiniciar com uma nova configuracao.

Exemplo:
[P1 > P2 > P4] >[P3 TRAVADO] >[PARADA] > [P1 > P2 > P3 > P4]

Consulte capitulo 7.4.3, Exemplos.

Suporte 24 Horas +358 (0)40 837 1150  Email: vacon{dvacon.com




124 « vacon Aplicacédo do Controle da Bomba e do Ventilador

7.4.3 Exemplos

Automatico da bomba e do ventilador com intertravamento e sem troca automatica

Situacao: Um comando controlado e trés comandos auxiliares.
Configuracoes do parametro: 2.9.1=3, 2.9.25=0
Sinais de feedback de intertravamento usados, troca automatica nao usada.
Configuracoes do parametro: 2.9.23=1, 2.9.24=0
Os sinais de feedback de intertravamento vém de entradas digitais selecionadas com os
parametros 2.2.6.18 a 2.2.6.21.
0 controle de comando auxiliar 1 (P2.3.1.27) é ativado através do Intertravamento 1 (P2.2.6.18])
e o controle do comando auxiliar 2 (P2.3.1.28), através do Intertravamento 2 (P2.2.6.19) etc.

Fases: 1) 0 sistema e o motor controlados pelo inversor de freqiiéncia so iniciados.

2) 0 comando auxiliar 1 inicia-se quando o comando principal atinge a freqiiéncia de partida
configurada (P2.9.2).

3) 0 comando principal diminui a velocidade abaixo da freqliéncia de Parada do comando
auxiliar 1 (P2.9.3]) e inicia para elevar até a freqiiéncia de Partida do comando auxiliar 2, se
necessario.

4) 0 comando auxiliar 2 inicia quando o comando principal alcanca a freqiiéncia de partida
configurada (P2.9.4).

5) O feedback do Intertravamento é removido do comando auxiliar 2. J que o comando aux.
3 nao é usado, ele sera iniciado para substituir o comando aux. 2.

6) 0 comando principal aumenta a velocidade ao maximo porque nenhum outro comando
auxiliar esta disponivel.

7) 0 comando auxiliar 2 removido é reconectado e colocado por ultimo na ordem de partida
do comando auxiliar a qual agora é 1-3-2. 0 comando principal diminui a velocidade para a
freqiiéncia de Parada. A ordem de partida do comando auxiliar sera atualizada
imediatamente ou na préxima Parada (Troca automatica, sleep, parada, etc.] de acordo
com P2.9.23.

8) Se mais energia ainda for necessaria, a velocidade do comando principal subira até a
freqliéncia maxima colocando 100% da energia de saida na descarga do sistema.

Quando a necessidade por energia diminuir, os comandos auxiliares se desligam na
ordem oposta (2-3-1; apds a atualizacao 3-2-1).

Automético da bomba e do ventilador com Intertravamentos e troca automatica

0 acima também é aplicavel se a funcao de troca automatica for usada. Além da ordem de partida
trocada e atualizada, também a ordem de troca dos comandos principais depende do Parametro 2.9.23.
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Figura 7-4. Exemplo da func3o da aplicacao PFC com trés comandos
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Figura 7-5. Exemplo de troca automatica de 2 bombas, diagrama principal
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Figura 7-6. Exemplo de troca automatica de 3 bombas, diagrama principal
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7.5 Aplicacdo Controle de Bomba e de Ventilador — Listas de parametros

As paginas a seguir apresentam as listas de parametros nos respectivos grupos de parametros. Cada parametro
inclui um link para a respectiva descricao do parametro. As descricdes de parametros se encontram nas paginas
144 a 238.

Explicacao das colunas:

Cddigo = Indicacao do local no teclado; Exibe o niUmero de parametro atual para o operador
Parametro = Nome do pardametro
Min. = Valor minimo do parametro
Max. = Valor maximo do parametro
Unidade = Unidade do valor do parametro; Exibida se disponivel
Padrao = Valor predefinido pelo fabricante
Cliente = Configuracoes proprias do cliente
ID = Numero individual (ID) do pardmetro
= Coddigo de parametro ligado: O valor de um parametro s6 pode s er alterado depois que o
inversor de freqliéncia tiver parado.
- = Utilize o método Terminal para Funcao (TTF) para estes pardmetros (consulte capitulo 6.4).
7.5.1 Valores de monitoramento (Teclado de controle: menu M1)

Os valores de monitoramento sdo osv alores reais dos parametros e dos sinais, bem como dos status e das
medicoes. Os valores de monitoramento nao podem ser editados.

Consulte o Manual do Usuario do produto para maiores informacdes. Observe que os valores de monitoramento
V.1.18 a V1.23 estao disponiveis somente com a aplicacao de controle PFC.

Cadigo Parametro Unid. | ID Descricao
V1.1 Frequéncia de saida Hz 1 | Freqliéncia de saida para o motor
V1.2 Referéncia de freqiéncia Hy 25 rlji.fteorrenua de freqliéncia para o controle do
V1.3 Velocidade do motor rpm Velocidade do motor em rpm
V1.4 Corrente do motor A
V1.5 Torgque do motor % Torque calculado do eixo
V1.6 Poténcia do motor % Poténcia do eixo do motor
V1.7 Tensao do motor \
V1.8 Tensao do link CC \
V1.9 Temperatura da unidade °C Temperatura do dissipador
V1.10 | Temperatura do motor % Temperatura calculada do motor
V1.1 Entrada anéloga 1 V/mA All
V1.12 | Entrada andloga 2 V/mA Al2

V1.13 | DIN1, DIN2, DIN3
V1.14 | DIN4, DIN5, DIN6
V1.15 | lsapaAndloga

Status das entradas digitais
Status das entradas digitais
AO01

V1.16 | Entrada andloga 3 mA Valor de entrada Al3

V1.17 | Entrada andloga 4 V/mA Valor de entrada Al4

V1.18 | Referéncia PID V/mA Em % da freqiiéncia maxima
V1.19 | Valor PID real % Em % do valor real maximo
V1.20 | Valor PID erro % Em % do valor maximo de erro
V1.21 Saida PID % Em % do valor maximo de saida

wn(N(N N o= ===
OlWRN|=|S|d|T|oc|o~ || || 0[P [F|o~ a1 B LN

V1.22 | Comandos aux. em operacao Numero de comandos auxiliares em operacao

N
~O

V1.23 | Exibicao especial para valor real Veja parametros 2.2.29 a 2.2.31s

Temperatura mais alta das entradas PT100
utilizadas

Exibe trés valores selecionaveis de
monitoramento

Tabela 7-2. Valores de monitoramento

V1.24 | Temperatura PT-100 ce

~
N

G1.25 Iltens de monitoramento
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7.5.2 Parametros basicos (Teclado de controle: Menu M2 > G2.1)
Cadigo Parametro Min. Max. | Unidade | Padrdo | Cliente | ID Nota
P2.1.1 Freqgliéncia minima 0,00 pP2.1.2 Hz 0,00 101
NOTA: Se f,., for maior que a
velocidade sincrona do motor,
P2.1.2 Freqliéncia maxima P2.1.1 | 320,00 Hz 50,00 102 | verifique a adequacao parao
sistema do motor e de
transmissao.
pp.13 | Tempode fceleragao 0,1 | 30000 s 1,0 103
P2.1.4 Tempo de 0,1 | 30000 s 1,0 104
desaceleracao 1
pP2.1.5 Limite de corrente 0'|1 X 2xly A I 107
H
NX2:230V
P2 1.6 Tensao nominal do 180 690 N NX5:400V 110
motor NXé:
690V
P2 17 Freqiéncia nominal 8,00 | 320,00 Hy 50,00 111 Verifique a placa de sinalizacao do
do motor motor.
Velocidade nominal O padrao se aplica a um motor de
P2.1.8 d 24 20.000 rpm 1440 112 | quatro pdlos e a um inversor de
0 motor fa .
freqiiéncia de tamanho nominal.
P2 19 Corrente nominal do 0,1x 21, A I, 113 Verifique a placa de sinalizacao do
motor Iy motor.
Verifique a placa de sinalizacao do
P2.1.10 COS$ do motor 0,30 1,00 0,85 120 motor.
0=Al1
1=Al2
2=A13
3=Al4
P2.1.11 | Sinal de referéncia do 0 6 4 332 | 4=Ref. PID da pagina de controle
controlador PID do teclado P3.4
(Local A) 5=PID do barramento de campo
(FBProcessDatalN1)
6=Potenciometro do motor
p2.1.12 | Banho dopclg”tmlador 0,0 | 1000,0 % 100,0 118
Tempo | do
P2.1.13 controlador PID 0,00 | 320,00 s 1,00 119
Tempo D do
P2.1.14 controlador PID 0,00 10,00 s 0,00 132
P2.1.15 | Freqiéncia de sleep 0 P2.1.2 Hz 10,00 1016
P2.1.16 Delayde sleep 0 3600 S 30 1017
P2.1.17 Nivel de despertar 0,00 | 100,00 % 25,00 1018
0= Despertar na queda abaixo do
nivel de despertar (P2.1.17)
1=Despertar ultrapassou o nivel
P2.1.18 | Funcio de despertar 0 3 0 1079 | dedespertar (P2.1.17)
2= Despertar na queda abaixo do
nivel de despertar (P3.4/3.5)
1=Despertar ultrapassou o nivel
de despertar (P3.4/3.5)
P2.1.19 Referéncia de 000 |P212| Hz 10,00 124

velocidade marginal

Tabela 7-3. Parametros basicos G2.1
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7.5.3 Sinais de entrada
7.5.3.1  Configuracdes basicas (Teclado de controle: Menu M2 2 G2.2.1]

___________________________________________________________________________________________________________

Cddigo Parametro Min. Max. Unidade Padrao Cliente ID Nota

0=Al1

1=Al2

2=Al3

Selecao de 3=Al4

P2.2.1.1 referéncia de 0 7 0 343 | 4=Referéncia de teclado
freqtiéncia E/S B 5=Referéncia de barr.
campo (FBSpeedReference)
6=Potenciometro do motor
7=Controlador PID

Selecao de
P2.2.1.2 referéncia de 0 7 4 121 Conforme P2.2.1.1
controle de teclado
Selecao de
P2.2.13 referéncia de 0 7 5 122 | Conforme P2.2.1.1
controle de barr. de

campo

0=Al1

1=Al2

2=Al3

3=Al4

4=Referéncia PID 1 a partir

do teclado

5=Referéncia a partir do

barr. campo
(fbspeedreference)

6=Potenciometro do motor

7= Referéncia PID 2 a partir

do teclado

P2915 Inversao de valor de 0 1 0 340 0=§em in~verséo

erro PID 1=inversao

Tempo para valor de

0,0 100,0 s 5,0 341 referéncia para mudar de

0% para 100%

Tempo para valor de

0,0 100,0 s 5,0 342 | referéncia para mudar de

100% para 0%

0=Valor real 1

1=Real 1 + Real 2

2=Real 1 - Real 2

3=Real 1 *Real 2

Selec&o do valor real 4=Min(Real 1, Real 2)

PID 0 7 0 333 5=Max(Real 1, Real 2)
6=Méd(Real 1, Real 2)
7=Quadr. (Real1) + Quadr.
(Real2)

Veja P2.2.1.9 e P2.2.1.10
0=Sem uso

1=Sinal Al1 (placa de
controle)

2=Sinal A2 (placa de

0 5 2 334 | controle)

3=Al3

4=Al4

5=Barr. campo
ProcessDatalN2

P2.2.1.4 Referéncia 2 PID 0 7 7 37

Tempo de elevacao

P2.2.1.6 de referéncia PID

Tempo de queda de

P2.217 referéncia PID

P2.2.1.8

Selecao de valor real

P2.2.1.9 1
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0=Sem uso
1=Sinal Al1 (placa de contr.)
2=Sinal A2 (placa de contr.)
p2.2.1.10 | ENtrada dez"alor real 0 5 0 335 | 3=Al3
4L=Al4
5=Barr. campo
(ProcessDatalN3)
Escala minima de 0=Sem escalonamento
P2.2.1.11 -1600,0 | 1600,0 % 0,0 336 .
valor real 1 minimo
p2.2.1.12 | Escalamaximado | .04 | 14000 % 100,0 337 | 100=Sem escala maxima
valor real 1
p2.2.1.13 | FEscalaminimado 4000 | 14000 % 0,0 338 | 0=Sem escala minima
valor real 2
pp.2.1.14 | Escalamaximado | 4,004 | 14000 % 100,0 339 | 100=Sem escala méaxima
valor real 2
Tempo de rampa do
p2.2.1.15 | Petenciometrodo 01 | 20000| Hzss 10,0 331
motor
Reset de memoria de
n 0=Sem reset
referéncia de 1=Resete se parado ou
P2.2.1.16 freqliéncia de 0 2 1 367 o P
otenciometro de desligado
P 2=Resete se desligado
motor
Reset de memoria de 0=Sem reset
P2 9117 referenfla PID de 0 9 0 370 1=R§sete se parado ou
potenciometro de desligado
motor 2=Resete se desligado
P2 2118 Escala de’re_ferenua 0,00 320,00 Hz 0,00 Uk 0=escalonamento desligado
B, minima >0=valor min. escalonado
P2 2119 Escala de’re_ferenua 0,00 320,00 Hz 0,00 345 0=escalonamento desligado
B, maxima >0=valor min. escalonado
Tabela 7-4. Sinais de entrada, configuracoes basicas
7.5.3.2  Entrada andloga 1 (Teclado de controle: Menu M2 2 G2.2.2)
Cadigo Parametro Min. Max. | Unidade Padrao Cliente | ID Nota
- . Programacao TTF.
P2.2.21 Selecao de sinal Al1 0.1 E.10 A1 377 Consulte Capitulo 6.4.
Pp.222 | TeMPO d:l;'“ragem 0,00 | 10,00 S 0,10 324 | 0=Sem filtragem
0=0-10V (0-20 mA*)
—9_ _ *
P2.2.2.3 Faixa de sinal Al1 0 2 0 320 1=2-10V [.4 20 mA*)
2=Customizado
p2.2.24 | Configuracdominima |, 4 54 | 440 g % 0,00 321
padrao Al1
p2.2.25 | Configuracao maxima |, .4 54 | 440 g % 100,0 322
padrao Al1
P2.2.2.6 | Inversao de sinal Al1 0 1 0 323 | O=Nao invertido
1- Invertido

Tabela 7-5. Sinais de entrada, entrada andloga 1
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7.5.3.3  Entrada andloga 2 [Teclado de controle: Menu M2 2 .G2.2.3]

Cadigo Parametro Min. Max. | Unidade Padrao Cliente | ID Nota
P2.23.1 | SeleciodesinalAl2 | 0.1 | E.10 A2 3gg | Programacao TTF.
’ Consulte o capitulo 6.4.
P2.232 | Tempo d:l;“ragem 0,00 | 10,00 S 0,10 329 | 0=Sem filtragem
0=0-20 mA (0-10 V*]
=/ - - *
P2.2.3.3 Faixa de sinal Al2 0 2 ! 325 1=4-20 mA. (2-10v*)
2=Customizado
Configuracdao minima - o
P2.2.3.4 padrao Al2 160,00 160,00 %o 0,00 326
Configuracao maxima - o
P2.2.3.5 padrao Al2 160,00 160,00 Yo 100,0 327
P2.2.3.6 Inversdo Al2 0 1 0 308 | 9=Nao invertido
1- Invertido

Tabela 7-6. Sinais de entrada, entrada andloga 2

* = Lembre-se de colocar os jumpers do bloco X2
corretamente. Consulte o Manual do Usuario do
Produto.

7.5.3.4  Entrada andloga 3 [Teclado de controle: Menu M2 2 .G2.2.4]

Cadigo Parametro Min. Max. | Unidade Padrao Cliente | ID Nota
P2.2.4.1 | SelecdodesinalAl3 | 0,1 E.10 0.1 141 | Programacao TTF. Consulte
’ o capitulo 6.4.
P2.2.42 | TemMPO d:l;'“ragem 0,00 | 10,00 s 0,10 142 | 0=Sem filtragem
0=0-20 mA (0-10 V*]
P2.2.43 | Faixa de sinal Al3 0 2 1 143 | 1=4-20 mA (2-10 V¥)
2=Customizado
Configuracao minima - o
P2.2.4.4 2 adra AL3 160,00 | 160.00 % 0,00 144
Configuracao - o
PR2AS | i adrao A3 | 160,00 | 16000 % 100,0 145
P2.2.4.6 Inversao Al3 0 1 0 151 | 9=Nao invertido
1- Invertido
Tabela 7-7. Sinais de entrada, entrada analoga 3
7.5.3.5  Entrada andloga 4 (Teclado de controle: Menu M2 2 G2.2.5]
Cadigo Parametro Min. Max. | Unidade Padrao Cliente | ID Nota
P2.2.5.1 | SelecdodesinalAl4 | 0,1 E.10 0.1 152 | Programacao TTF. Consulte o
’ capitulo 6.4.
P2.252 | 1eMPO d:lz“ragem 0,00 | 10,00 s 0,10 153 | 0=Sem filtragem
0=0-20 mA (0-10 V*]
P2.25.3 | Faixa de sinal Al4 0 2 1 154 | 1=4-20 mA (2-10 V¥)
2=Customizado
Configuracao minima - o
P2.2.5.4 2 adrao Alk 160,00 | 160:00 % 0,00 155
Configuracao - o
P2255 | | i adrao Ale | 16000 | 16000 % 100,0 156
P2.2.5.6 Inversao Al4 0 1 0 142 | 9=Nao invertido
1- Invertido

Tabela 7-8. Sinais de entrada, entrada analoga 4

* = Lembre-se de colocar os jumpers do bloco X2 corretamente.
Consulte o Manual do Usuario do Produto.
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7.5.3.6

Utilize o método de programacao TTF para todos estes parametros. Veja o capitulo 6.4.

Cadigo Parametro Min. Padrao Cliente ID Nota
P2.2.6.1 Sinal de Partida A 0,1 Al 423
P2.2.6.2 Sinal de Partida B 0,1 A4 424
P2 263 Selecdo de local A/B de 0.1 Ab 495 Local A de controle (oc])
controle Local B de controle (oc)
P2.2.6.4 Falha externa (cc) 0,1 0,1 405 Falha ext. [F51) exibida (cc)
P2.2.6.5 Falha externa (oc) 0,1 0,2 406 Falha ext. [F51) exibida (oc)
P2.2.6.6 Ativa operacao 0,1 0,2 407 Partida do motor ativada (oc)
Selec&o de tempo de Tempo de acel./desac. 1 (oc])
) acel./desac. U/l U/l - Tempo de acel./desac. 2 (cc)
Controle a partir do terminal Forcar local de controle para
Pl E/S 0 0 Y terminal E/S (cc)
P2.2.6.9 | Controle a partir do teclado 0.1 0.1 A | FomED (el G Celiela Rl
o teclado (cc)
P2 9610 Controle a partir do barr. de 0.1 0.1 411 Forcar local de controle para
campo barr. de campo (cc])
P2.2.6.11 Para tras 0,1 0,1 P
Direcao para tras (cc)
Velocidade marginal
P2.2.6.12 Velocidade marginal 0,1 A5 413 selecionada para referéncia
de fregliéncia (cc)
P2.2.6.13 Reset de falha 0,1 0,1 414 Todos os resets de falhas (cc)
P2.2.6.14 Proibicdo de acel./desac. 0,1 0,1 415 Acel./Desac. Proibida (cc)
P2.2.6.15 Frenagem CC 0,1 0,1 416 Frenagem CC ativa (cc)
Referéncia de potenciometro S
P2.2.6.16 i lsitar ss0e BADE 0,1 0,1 417 | Ref. pot. motor diminui (cc)
P2.2.6.17 MEEREMER) IR [POUEE EmETe 0,1 0,1 418 | Ref. pot. motor aumenta (cc)
do motor para CIMA
Pra sy | IR CE Uees 0,1 A2 426 | Ativado se cc
automatica 1
P2.2.6.19 | Intertravamento de troca 0,1 A3 427 | Ativado se cc
automatica 2
P2.2.620 | Intertravamento de troca 0,1 0,1 428 | Ativado se cc
automatica 3
P2.2.621 | Intertravamento de troca 0,1 0,1 429 | Ativado se cc
automatica 4
P2.2.622 | Intertravamento de troca 0,1 0,1 430 | Ativado se cc
automatica b
a Selecionado com P2.1.11 (oc)
P2.2.6.23 Referéncia PID 2 0,1 0,1 431 Selecionado com P2.2.14 (o)

Tabela 7-9. Sinais de entrada, entradas digitais

cc = contato de fechamento
cc = contato de abertura
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7.54 Sinais de saida
7.5.4.1  Sinais de saida digital [Teclado de controle: Menu M2 =2 G2.3.1]

Utilize o método de programacao TTF para todos estes parametros. Veja o capitulo 6.4.

Cadigo Parametro Min. | Padrdo | Cliente ID Nota
P2.3.1.1 Pronto 0,1 Al 432 Pronto para Execucao
pP2.3.1.2 Execucao 0,1 0,1 433 Em execucao
P2.3.1.3 Falha 0,1 Al 434 | Gomandoem estado de
falha
P2.3.1.4 Falha invertida 0,1 0,1 435 fca‘fr':;a”do fora de estado de
pP2.3.1.5 Alerta 0,1 0,1 436 Alerta ativo
P2.3.1.6 Falha externa 0,1 0,1 437 Falha externa ativa
pP2.3.1.7 Falha/alerta de referéncia 0,1 0,1 438 Falha de 4 mA ativo
P2.3.1.8 Alerta de superaquecimento 0,1 0,1 439 Superaqueqmento e
comando ativo
P2.3.1.9 Para tras 0,1 0,1 440 Fregliéncia de saida < 0 Hz
P2.3.1.10 Direcao sem solicitacao 0,1 0,1 441 Ref < > Freqiiéncia de saida
P2.3.1.11 Em velocidade 0,1 0,1 44?2 Eael,ze;enc'a = [Fregites e
Comando de velocidade
pP2.3.1.12 Velocidade marginal 0,1 0,1 443 marginal ou predefinida
ativo
P2.3.1.13 Local de controle Externo 0,1 0,1 A Controle E/S ativo
P2.3.1.14 Controle de frenagem 0,1 0,1 445 . o
externa Veja as explicacoes na
P231.15 Controle dg frenagem 0.1 0.1 446 | Pagina 163.
externa, invertido
P2.3.1.16 SN OGS 0.1 0.1 447 | Veja ID315.
freqiiéncia de saida 1
P2.3.1.17 SN GG E 0.1 0.1 448 | Veja ID346.
freqiiéncia de saida 2
P2.3.1.18 SRS GGE 0.1 0.1 449 | Veja ID350.
referéncia
Supervisao de limite de Supervisao da temperatura
s temperatura do comando 0 0 a3l do comando. Veja ID354.
P2.3.1.20 SR D OGS 0.1 0.1 451 | Veja ID348.
torque
pP2.3.1.21 Protecao térmica do motor 0,1 0,1 452 Falha ou alerta do termistor
P2.3.1.22 Rl e FEERIE e 0.1 0.1 463 | VejaID356
entrada analoga
P2 3193 Ativacao do regulador do 0.1 0.1 454 Um'coptrolador de limite
motor esta ativo
P2.3.1.24 Barr. campo DIN 1 0,1 0,1 455
P2.3.1.25 Barr. campo DIN 2 0,1 0,1 456
P2.3.1.26 Barr. campo DIN 3 0,1 0,1 457
P2.3.1.27 | Controle aux 1/troca autom. 1 0,1 B.1 458
P2.3.1.28 | Controle aux 2/troca autom. 2 0,1 B.2 459
P2.3.1.29 | Controle aux 3/troca autom. 3 0,1 0,1 460
P2.3.1.30 | Controle aux 4/troca autom. 4 0,1 0,1 461
pP2.3.1.31 Troca automatica 5 0,1 0,1 462
Tabela 7-10. Sinais de saida, saidas digitais
Para evitar sobrecargas de funcoes e garantir uma operagcao sem
falhas, CERTIFIQUE-SE de que nao tenha conectado duas fung¢des
ALERTA | em uma mesma saida,.
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7.5.4.2  Configuracdes de limite (Teclado de controle: Menu M2 2 G2.3.2]
Cadigo Parametro Min. Max. | Unidade Padrao Cliente | ID Nota
Supervisao do limite 0=Sem limite
P2.3.2.1 de freqiiéncia de 0 2 0 315 | 1=Superv de limite baixo
saida 1 2=Supervisao de limite alto
Limite de freqiiéncia
P2.3.2.2 de saida 1; 0,00 | 320,00 Hz 0,00 316
Valor supervisionado
Supervisao do limite 0=Sem limite
P2.3.2.3 de freqiiéncia de 0 2 0 346 | 1=Superv. de limite baixo
saida 2 2=Supervisao de limite alto
Limite de freqiiéncia
P23.24 de saida 2; 0,00 |32000| Hz 0,00 347
Valor supervisionado
Supervisao do limite 0=Sem uso
P2.322.5 de 0 2 0 348 | 1=Superv. de limite baixo
torque 2=Supervisao de limite alto
P2.3.2.4 | Valordesupenvisao | 5004 | 350 % 100,0 349
de limite de torque
0=Sem uso
P2.3.2.7 | Supervisao do limite 0 2 0 350 | 1=Limite baixo
de referéncia 2=Limite alto
Valor de supervisao
P2.3.2.8 do limite de 0,0 100,0 % 0,0 351
referéncia
P2399 De[aydefren.agem 0.0 100,0 S 0.5 359 A partir dos llmltes de
externa desligado frenagem desligada
Delavde frenagem A partir da solicitacao de
P2.3.2.10 yae irenag 0.0 | 1000 s 15 353 | Execucao. Utilize tempo
externa ligado .
maior que P2.1.4
tomperatura do 0-Sem uso
P2.3.2.11 P 0 2 0 354 | 1=Limite baixo
inversor de -
A 2=Limite alto
freqiiéncia
Valor supervisionado
de temperatura do
P2.3.2.12 inversor de -10 100 °C 40 355
freqliéncia
. 1=Al1
P2.3.2.13 Entrada analoga 0 3 0 372
. 2=A12
supervisionada
Supervisao de limite 0= sem limite
P2.3.2.14 P , 0,00 2 0 373 | 1=superv. de limite baixo
de entrada analoga - o
2=supervisao de limite alto
p2.3.2.15 | Valorsupervisionado | g4 | 190 g % 0,00 374
de entrada analoga

Tabela 7-11. Sinais de saida, configuracdes de limite

Tel. +358 (0)201 2121 « Fax +358 (0)201 212 205




Aplicacédo do Controle da Bombae do Ventilador vacon = 135

7.5.4.3  Saidaanaloga 1 [Teclado de controle: Menu M2 2 G2.3.3]
Cddigo Parametro Min. Max. | Unidade | Padrao | Cliente | ID Nota
P2 331 Sele(;’éo de :f,inal de 0.1 E10 A1 L6k Programagéo TTF. Consulte o
saida analoga capitulo 6.4
0=Sem uso (20 mA/10V)
1=Freqiéncia de saida. (0-f,,)
2=Referéncia de freqiiéncia
(0—f g
3=Veloc. do motor (0—Veloc.
nominal do motor)
4 =Corrente do motor (0-l o)
5=Torque do motor (0—T,ctor)
Funcdo de saida 6=Poténcia do motor (0-P, )
P2.3.3.2 énéloga 0 14 1 307 | 7=Tens&o do motor (0-U, 1)
8=Tensao link CC (0-1000V)
9=valor de ref. do controlador
PID
10=valor ativo do contr. PID 1
11=valor ativo do contr. PID 2
12=valor de erro do
controlador PID
13=saida do controlador PID
14=Temperatura PT100
pp333 | lempodefiltragem | g 54 | g9 s 1,00 308 | 0=Sem filtragem
de saida analoga
P2 334 Inverség de saida 0 1 0 309 0=Sem ipverséo
analoga 1=Invertido
Saida analoga 0=0mA(0V)
P23335 minima 0 1 0 310 114 mal2v)
P2.3.3.6 Escala de saida 10 | 1000 % 100 311
analoga
Offset de saida - o
P2.3.3.7 analoga 100,00 100,00 %o 0,00 375

Tabela 7-12. Sinais de saida, saida analoga 1
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7.5.4.4  Saidaandloga 2 (Teclado de controle: Menu M2 2 G2.3.4]

Cddigo Parametro Min. Max. | Unidade | Padrdo | Cliente | ID Nota
P2 3.4.1 SaldaNanalog_a 2, 0.1 £ 10 0.1 471 Programagao TTF. Consulte o
selecao de sinal capitulo 6.4.
P2.3.4.2 Saida analoga 2, 0 14 0 472 | Veja P2.33.2
funcao
P2.3.4.3 Saida analoga 2, 0,00 | 10,00 s 1,00 473 | 0=Sem filtragem
tempo de filtragem
P2 344 Salqa ananga 2, 0 1 0 474 0=Sem inversao
inversao 1=Invertido
Saida analoga 2 0=0mA(0V)
P2345 minima 0 1 0 75 | 1o4 mA2V)
P2.3.4.6 Saida analoga 2, 10 | 1000 % 100 476
escala
P2.3.4.7 Offset desaida 110000 | 10000 | % 0,00 477
analoga 2
Tabela 7-13. Sinais de saida, saida analoga 2
7.5.4.5  Saidaanadloga 3 [Teclado de controle: Menu M2 2 G2.3.5]
Cadigo Parametro Min. Max. | Unidade Padrao Cliente | ID Nota
Saida ansloga 3 Programacao TTF.
pP2.3.5.1 - g_ ! 0,1 E.10 0,1 478 | Consulte o capitulo
selecao de sinal 64
P2.3.5.2 Saida analoga 3, 0 14 0 479 | Veja P2.3.3.2
funcao
P2.3.5.3 Saida analoga 3, 0,00 | 10,00 s 1,00 480 | 0=Sem filtragem
tempo de filtragem
P2 354 Sald_a ananga 3, 0 1 0 481 0=Sem inversao
inversao 1=Invertido
Saida anéloga 3 0=0mA(0V)
P2.3.5.5 aona 0 1 0 Y82 1 14 mal2v)
P2.35.6 Saida analoga 3, 10 | 1000 % 100 483
escala
Offset de saida analoga - o
P2.3.5.7 3 100,00 100,00 Yo 0,00 484

Tabela 7-14. Sinais de saida, saida analoga 3
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7.5.5 Pardmetros de controle de transmissao (Teclado de controle: Menu M2 > G2.4)
Cadigo Parametro Min. Max. | Unidade Padrao Cliente | ID Nota
O=Linear
P2.4.1 Forma da rampa 1 0,0 10,0 s 0,1 500 | >0=Tempo da rampa
curvaem$S
O=Linear
P2.4.2 Forma da rampa 2 0,0 10,0 s 0,0 501 | >0=Tempo da rampa
curvaem$S
P2.4.3 Tempo de aceleracao 2 0,1 3000,0 s 10,0 502
P2.4.4 Tempo de 0,1 | 3000,0 s 10,0 503
desaceleracao 2
0=Desabilitado
1=Usado quando em
execucao
2=Unidade de
P2.4.5 Unidade de frenagem 0 4 0 504 | frenagem externa
3=Usado quando
parado/em execucdo
4=Usado quando em
execucdo (sem teste)
0=Rampa
- . 1=Partida inicial
P2.4.6 Funcao de partida 0 2 0 505 2=Partida inicial
condicional
0=Reducao
1=Rampa
P2.4.7 Funcdo de Parada 0 3 0 504 | 2-Rampa+Corrida
’ habilitar reducao
3=Reducao+Corrida
habilitar rampa
P2.4.8 Corrente ‘(’:ecfre”agem 0,00 I, A 0.7 x1, 507
P2 4.9 Tempo de frenagem CC 0,00 | 600,00 S 0,00 508 0=Fr_enagem cC
na parada desligada na parada
Freqliéncia para iniciar
P2.4.10 frenagem CC durante a 0,10 10,00 Hz 1,50 515
parada em rampa
po.411 | empodefrenagemCC | o5 | 4g900| o 0,00 514 | O=Frenagem CC
na partida desligada na partida
P2.4.12 Fluido de freio 0 1 0 520 | 9-Desligado
1=Ligado
P2 413 Corrente do fluido de 0,00 1 A I, 519

freio

Tabela 7-15. Pardmetros de controle de transmissdo, G2.4
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7.5.6 Parametros de freqiiéncia de proibigdo (Teclado de controle: Menu M2 2> G2.5)

Cddigo Parametro Min. Max. Unidade Padrao Cliente ID Nota

P2.5.1 Freqiéncia de proibico | 4 5 | 390 g Hz 0,00 509 | 0=Sem uso
faixa 1, limite baixo

P2.5.2 Frequéncia de proibicao | 5 5 | 390 g Hz 0,00 510 | 0=Sem uso
faixa 1, limite alto

P2.5.3 Frequéncia de proibicdo | 55 | 39 g Hz 0,00 511 | 0=Sem uso
faixa 2, limite baixo

P2.5.4 Frequéncia de proibicdo | - 55 | 39 g Hz 0,00 512 | 0=Sem uso
faixa 2, limite alto

P2.5.5 Frequéncia de proibicdo | 55 | 39 g Hz 0,00 513 | 0=Sem uso
faixa 3, limite baixo

P2.5.6 Frequéncia de proibicdo | 55 | 39 g Hz 0,00 514 | 0=Sem uso
faixa 3, limite alto

P2 57 Proibicdo acel./desac. 0.1 10,0 « 10 518

rampa

Tabela 7-16. Parédmetros de freqliéncia de proibicdo, G2.5

7.5.7 Pardmetros de controle do motor (Teclado de controle: Menu M2 - G2.6)
Cadigo Parametro Min. Max. Unidade Padrao Cliente | ID Nota
0=Controle de freqiiéncia
P2.6.1 Modo de controle do 0 1 0 600 | 1=Controle de velocidade
motor
0=Sem uso
P2.6.2 Otimizacao U/f 0 1 0 109 | 1=Impulso automatico de
torque
O=Linear
P2:63 | SelecaoderazaoU/f | 0 3 0 108 | 1-Quadrada

2=Programavel
3=Linear com fluxo otimizado

Ponto de
pP2.6.4 enfraquecimento de 8,00 320,00 Hz 50,00 602
campo

Tensao do ponto de
P2.6.5 enfraquecimento de 10,00 | 200,00 % 100,00 603 | n% x U, 00
campo

Freqliéncia do ponto

P2.6.6 médio de curva U/f 0,00 P2.6.4 Hz 50,00 604
Tensao do ponto % X Unio

P2.6.7 . P 0,00 100,00 % 100,00 605 | Valor max. do parametro =
médio e curva U/f P2 6.5

pogg | 'ensacdesaidana | 40 | 40 % Variavel 606 | n% x U
frequenua zZero

nmot

Freqliéncia de Consulte a Tabela 8-14 para

P2.6.9 - 1,0 Variavel kHz Variavel 601
comutacao os valores exatos
0=Sem uso
P2.6.10 Controlador~de 0 2 1 607 | 1=Usado (sem rampagem)
sobre-tensao
2=Usado (rampagem)
P2 611 Controlado~r de 0 1 1 608 0=Sem uso
subtensao 1=Usado
P2.6.12 Identificacao 0 1 0 431 | 9=sem acao

1=identificacao c/s operacao

Tabela 7-17. Pardmetros de controle do motor, G2.6
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7.5.8 Protecgdes (Teclado de Controle: Menu M2 2> G2.7)
Cddigo Parametro Min. Max. Unidade Padrao Cliente ID Nota
0 = nenhuma resposta
1 = Aviso
2 = Aviso + freq. Anterior
pp.7.1 | Respostaparafalhade 0 5 4 700 | 3 = Aviso + Freq. Predef. 2.7.2
referéncia 4mA
4 =falha, parada de acel. para
2.4.7
5 = falha, parada por reducao
pp.72 | Frequénciadefalhade | 54 | oy, Hz 0,00 728
referéncia 4mA
P2 73 Resposta para falha 0 3 2 701 0= ne_nhuma resposta
externa 1 = Aviso
- 2 = falha, parada de acel. para
P2.7.4 S“perv'sato d; fase de 0 3 0 730 | 2.4.7
entrada 3 = falha, parada por reducao
Resposta para falha de 0 = falha armazenada no
P2.7.5 posta para 0 1 0 727 | histérico
subtensao ~
1 - falha ndo armazenada
P2.7.6 Superwssaaollddae fase de 0 3 2 702 | 0 = nenhuma resposta
Protecao de falha do 1=Aviso
P2.7.7 ’ 0 3 2 703 | 2 =falha, parada de acel. para
terra 247
P2.7.8 Protecao térmica do 0 3 2 704 | 3 =falha, parada por reducao
motor
pp.7.9 | Fatordetemperatura | ;504 | 4qpg % 0,0 705
ambiente do motor
Fator de resfriamento
p2.7.10 do motor na velocidade 0,0 150,0 % 40,0 706
zero
P2.7.11 Tempo constante 1 200 Min | Variavel 707
térmico do motor
p2.7.12 | Ciclodetrabalhodo 0 150 % 100 708
motor
0 = nenhuma resposta
1 = Aviso
P2.7.13 Protecao de estol 0 3 1 709 | 2 =falha, parada de acel. para
2.4.7
3 = falha, parada por reducao
P2.7.14 Corrente estol 0,00 2xIH A H 710
pp.7.15 | Limitedetempode 1,00 | 120,00 s 15,00 711
estol
pp.7.16 | Limitedefreqienciade | 444 | by g9 Hz 25,00 712
estol
0 = nenhuma resposta
1 = Aviso
P2.7.17 Protecao de subcarga 0 3 0 713 | 2 =falha, parada de acel. para
2.4.7
3 =falha, parada por reducao
Carga da area de
p2.7.18 enfraquecimento do 10,0 150,0 % 50 714
campo
pp.7.19 | Cargadefregiiéncia 50 | 150,0 % 10,0 715
zero
p2.720 | Limitede tempo de 2 600 s 20 716
protecao de subcarga
0 = nenhuma resposta
1 = Aviso
pp.7.21 | Respostaparafathado 0 3 2 732 | 2 =falha, parada de acel. para

termistor

2.4.7
3 = falha, parada por reducao
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p2.7.02 | Respostaparafalha de 0 3 2 733 | Veja P2.7.21
barramento de campo
pp.7.23 | Resposta slzrta falha de 0 3 2 734 | Veja P2.7.21
Numero de entradas
P2.7.24 PT100 0 3 0 739
0 = nenhuma resposta
Resposta para falha 1=Aviso
P2.7.25 postap 0 3 2 740 | 2 = falha, parada de acel. para
PT100
2.4.7
3 =falha, parada por reducao
- . -30,0 200,0 c° 120,0 741
P2 724 Limite de aviso PT100
P2.7.27 Limite de falha PT100 -30,0 200,0 c° 130,0 742

Tabela 7-18. Protecoes, G2.7

7.5.9 Pardmetros de reinicio automatico (Teclado de Controle: Menu M2 - G2.8)
Cadigo Parametro Min. | Max. | Unidade | Padrao | Cliente | ID Nota
p2.8.1 Tempo de espera 0,10 10,00 s 0,50 717
p2.8.2 Tempo de teste 0,00 60,00 s 30,00 718
0 = Rampa
pP2.8.3 Funcao de partida 0 2 0 719 | 1 = partida inicial

2 = conforme P2.4.6

NUmero de tentativas
P2.8.4 apos percurso de 0 10 1 720
subtensao

NUmero de tentativas
P2.8.5 apos percurso de 0 10 1 721
sobretensao

Numero de tentativas
P2.8.6 apos percurso de 0 3 1 722
corrente excessiva

NUmero de tentativas
P2.8.7 apos percurso de 0 10 1 723
referéncia 4mA

Numero de tentativas
apos percurso de falha
de temperatura do
motor

P2.8.8 0 10 1 726

NUmero de tentativas
p2.8.9 apos percurso de falha 0 10 0 725
externa

Numero de tentativas
P2.8.10 apos percurso de falha 0 10 1 738
de subcarga

Tabela 7-19. Pardmetro de reinicio automdatico, G2.8
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7.5.10  Pardmetros de controle da bomba e do ventilador (Teclado de Controle: Menu M2 - G2.9)
Cadigo Parametro Min. Max. | Unidade Padrdo | Cliente ID Nota
P2 9 1 Numero d_e_comandos 0 4 1 1001
auxiliares
P29 | Freauénciadepartida, | by g5 1 5504 Hz 51,00 1002
comando auxiliar 1
pp.93 | Frequénciadeparada, | o) 44 | pygo Hz 10,00 1003
comando auxiliar 1
pp.gy4 | Frequénciadepartida, | o) g5 | 5y, Hz 51,00 1004
comando auxiliar 2
ppgs5 | Frequénciadeparada, | o) | pog, Hz 10,00 1005
comando auxiliar 2
ppg¢ | Frequénciadepartida, | o) g5 | 55044 Hz 51,00 1006
comando auxiliar 3
pp.g7 | Frequénciadeparada, | o), | p)gy Hz 10,00 1007
comando auxiliar 3
pp.gg | Frequénciadepartida, | 5y g o | 5504 Hz 51,00 1008
comando auxiliar 4
pp.g9 | Frequénciadeparada, | )44 | pygg Hz 10,00 1009
comando auxiliar 4
P2.9.10 Delay de partida, 0,0 | 300,0 s 4,0 1010
comandos auxiliares
P2.9.11 Delay de parada, 0,0 | 300,0 s 2,0 1011
comandos auxiliares
p2.9.12 | Fassodereferéncia, 0.0 | 3000 % 0.0 1012
comando auxiliar 1
p2.9.13 | Fassodereferéncia, 0.0 | 3000 % 0.0 1013
comando auxiliar 2
P2.9.14 | Fassodereferéncia, 0.0 | 3000 % 0.0 1014
comando auxiliar 3
p2.9.15 | Passodereferéncia, 00 | 3000 % 0,0 1015
comando auxiliar 4
Circuito secundario do 1=Controlador PID
P2.9.16 controlador PID 0 ! 0 1020 desviado
0=sem uso
1-Al1
Selecao de entrada :z;ﬁtg
P2.9.17 analoga para medicao 0 5 0 1021 A;AM
de pressao de entrada 5=sinal de barramento de
campo
(FBProcessDatalN3)
p2.9.1g | Himitealtodepressdo | 44 | 4g99 % 30,00 1022
de entrada
p2.9.19 | Limitebaixode pressao | 4 | g9 % 20,00 1023
de entrada
p2.9.20 | Quedadepressiode 00 | 1000 % 30,00 1024
saida
O=sem delay
P2.9.21 Delay de queda de 00 | 3000 s 0,0 1025 | 300=sem queda de
freqiéncia A
freqiiéncia nem aumento
O=sem delay
pp.ggp | Delaydeaumentode 00 | 3000 s 0,0 1026 | 300=sem queda de
freqiiéncia A
freqiiéncia nem aumento
0=sem uso de
intertravamento
P2 9 93 _ Selecao de 0 9 1 1032 _1=Conf|gura novo
intertravamento intertravamento para

Ultimo; atualiza ordem
apos valor de P2.9.26 ou
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estado de Parada
2=pdra e atualiza ordem
imediatamente
Troca automatica 0 1 1 1027 D=sem uso L.
1=troca automatica usada
2.9.24
Selecao do automatico O=somente comandos
P2.9.25 de troca automatica e 0 1 1 1028 | auxiliares
intertravamento 1=todos os comandos
P2.9.26 Intervalo de troca 0,0 | 30000 h 48,0 1029 | 0,0=TESTE=40s
automatica
Troca automatica;
P2.9.27 nimero maximo de 0 4 1 1030
comandos auxiliares
p2.9.0g | Himitedefreqiénciade | g4 | py g Hz 25,00 1031
troca automatica
P2.9.29 Exibi¢ao minima 0 | 30000 0 1033
especial do valor real
P2.9.30 Exibicao maxima 0 | 30000 100 1034
especial do valor real
P2.9.31 Exibicao decimal 0 4 1 1035
especial do valor real
P2.9.32 Exibi¢ao unitaria 0 28 4 1036 | Consulte pagina 204
especial do valor real

Tabela 7-20. Pardmetros de controle da bomba e do ventilador

7.5.11 Controle do teclado (teclado de controle: Menu M3)

Os parametros para a selecao do local e da direcao do controle no teclado estao listados abaixo.
Consulte o menu controle do teclado no manual do usuario do produto.

Cadigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrao | Cliente ID Nota
1 =terminal E/S
P3.1 Local do controle 1 3 1 125 | 2 =teclado
3 = barramento de campo
R3.2 Referéncia de teclado P2.1.1 | P2.1.2 Hz
P3.3 Direcéo [no teclado) 0 1 0 193 | 9 =Avanco
1 = paratras
P3.4 Referéncia PID 1 0,00 100,0 % 0,00 167
P3.5 Referéncia PID 2 0,00 100,0 % 0,00 168
0 = Funcao limitada do
R3.6 Botao de parada 0 1 1 114 | botdo de parada

1 = Botao de parada
sempre ativado

Tabela 7-21. Pardmetros de controle de teclado, M3
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7.5.12  Menu do sistema (Teclado do controle: Menu M6)

Para parametros e funcoes relacionados ao uso geral do inversor de freqiiéncia, tais como aplicacao e
selecao de idioma, configuracoes customizadas de parametro ou informacodes sobre o hardware e
software, consulte o manual do usuario do produto.

7.5.13  Placas de expanséo (Teclado do controle: Menu M7)

0 menu M7 mostra as placas de expansao e de opcao acopladas a placa de controle e as informacdes
relacionadas a placa. Para mais informacoes, consulte o manual do usuario do produto.
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8. DESCRICAO DOS PARAMETROS

Nas paginas seguintes vocé encontrara as descricoes dos parametros providenciadas de acordo com o
numero de identificacao individual do parametro. Um nimero de identificacao de parametro na area
escura (ex.: 418 Potenciometro do motor PARA CIMA] indica que o método de programacao TTF sera
aplicado a este parametro (consulte Capitulo 6.4).

Alguns nomes de parametro sao seguidos por um cdédigo de nimero indicando as aplicacdes “All in One”
nas quais o parametro esta incluido. Se nenhum cédigo for mostrado, o parametro esta disponivel em
todas as aplicacdes.

Ver abaixo. Os nUmeros do parametro sob os quais o parametro aparece em diferentes aplicacoes
também sao dados.

1 Aplicacdo Basica 5 Aplicacao de Controle PID
2 Aplicacao Padrao 6 Aplicacao de Controle de Propdsito multiplo
3 Aplicacgo de Controle Local/Remoto 7 Aplicacao de Controle da Bomba e do Ventilador
4 Aplicacao de Controle de Velocidade de
Passos Multiplos
101 Freqiéncia minima (2.1,2.1.1]
102  Fregiiéncia méxima (2.2 21.2)

Define os limites de freqliéncia do inversor de freqiiéncia.

O valor maximo para estes parametros é 320 Hz.

As freqliéncias minima e maxima estabelecem limites para outros parametros de freqiiéncia
relacionados.

(ex.: Velocidade 1 Predefinida (ID105), Velocidade 2 Predefinida (ID106) e velocidade predefinida
de falha 4 mA (ID728).

103 Tempo de aceleracao 1 (2.3, 2.1.3]
104  Tempo de desaceleracdo 1 (2.4, 2.1.4]

A fim de aumentar a freqiiéncia zero para a freqiiéncia maxima (par. ID102), esses limites definem o tempo
requerido para a freqiiéncia de saida.

105  Velocidade predefinida 1 1246 (2.18 2.1.14, 2.1.15)
106  Velocidade predefinida 2 1246 (2.19,2.1.15, 2.1.16)

Esses parametros podem ser usados para determinar as referéncias de freqiiéncia que sao
aplicadas quando as entradas digitais apropriadas sao ativadas.
Os valores de parametro estao automaticamente limitados a freqtiéncia maxima(lD102).

Note o uso do método de programacao TTF na Aplicacao de Controle de Proposito Mdltiplo.
Ja que todas as entradas digitais sao programaveis, primeiro vocé deve designar DINs para as
funcées de Velocidade Predefinida (Parametros ID419 e 1D420).

Velocidade Velocidade 1 predefinida | Velocidade 2 predefinida
(DIN4/ID419) (DIN5/ID420)
Referéncia basica 0 0
ID105 1 0
ID106 0 1

Tabela 8-1 Velocidade predefinida
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107  Limite de corrente (2.5, 2.1.5)
Esse parametro determina a corrente maxima do motor a partir do inversor de freqiiéncia.
A faixa de valor do parametro difere de tamanho para tamanho. Quando o limite de corrente for
trocado, o limite de corrente de estol (ID710) sera calculado internamente para 90% do limite de
corrente.
Quando o limite de corrente estiver ativo, a freqiiéncia de saida do comando sera diminuida.
NOTA: Esse nao € um limite de percurso de corrente excessiva.

108 Selecdo de razdo U/f 234567 (2.6.3]

Linear: A tensao do motor muda linearmente como uma funcao da freqiiéncia de saida da tensao

0 de freqiiéncia zero (ID606) para a tensao (ID603) do ponto de enfragquecimento do campo
(FWP) na freqiiéncia FWP (ID602]. Essa configuracdo padrao devera ser usada se nao
houver necessidade especial para outra configuracao.

Quadrado: A tensao do motor muda da tens&o ponto zero (ID606) seguindo uma forma de curva

1 quadrada do zero para o ponto de enfraquecimento do campo (ID602). O motor gira
submagnetizado abaixo do ponto de enfraquecimento do campo e produz menos torque. A
razdo U/f quadrada pode ser usada em aplicacdes onde a demanda de torque é
proporcional ao quadrado da velocidade, ex., em ventiladores e bombas centrifugas.

R | o s i
ID603 | Padrao: Tensao nominal do 'ponto de enfraguecimento
ydo motor

1
I
|
|
I

] I

Linear 1

I

I

I

|

IPadrao: Freqiiéncia
ynominal do

:motor fiH
/ g
| e

NX12KDT

Quadrado

Figura 8-1. Troca linear e quadrada da tensao do motor

Curva programavel U/f:

2 A curva U/f pode ser programada com trés pontos diferentes: Tensao de freqiiéncia zero
(P1), freqliéncia/tensao de ponto médio (P2) e ponto de enfraquecimento do campo (P3). A
curva programavel U/f pode ser usada se mais torque for necessario em freqiiéncias
baixas. As configuracdes étimas podem automaticamente ser atingidas com a operacdo de
identificacdo do motor (ID631).
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1DA03 Padrdo: Tensao nominal do motott ponto de enfraquecimentq
: do motor
I
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f I Padrao: Freqiiéncia
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o : ¥ motor fHz]
I i A
IDa02
D604 N 1ZK0E

Figura 8-2. Curva programévél U/f

Linear com otimizacao de fluido:

3 Para economizar energia e reduzir o ruido do motor, o inversor de freqiiéncia comeca a
buscar a corrente minima do motor. Essa funcao pode ser usada em aplicacoes tais como
ventiladores, bombas etc.

Otimizacdo U/f [2.13,2.6.2)
Aumento automatico
de torque A tensao do motor muda na proporcao do torque requerido, o que faz com que o

motor produza mais torque na partida e quando estiver operando em baixas
freqliéncias. 0 aumento automatico do torque pode ser usado em aplicacdoes onde o
torque inicial é alto devido a friccao inicial, ex., em transportadoras.

EXEMPLO:

Quais mudancas s3o necessarias para se iniciar com torque alto a partir de 0 Hz?
. Primeiro defina os valores nominais do motor (grupo do pardmetro 2.1J.

Opcao 1: funcoes automaticas.

Passo 1: Faca a operacao de identificacao (ID631, P2.6.16)
Passo 2: Ative esse parametro definindo o valor 1.
Opcao 2: Ajuste manual

Use a curva programavel U/f dando o valor 2 do pardmetro 2.6.3 (ID108].

Para obter torque, vocé precisa configurar a tensdo do ponto zero (ID606) e a freqiiéncia/tensao
do ponto médio (ID604 e ID605], de forma que o motor tire um terco da corrente nominal em
baixas freqiiéncias. Use corrente mais alta se mais torque for necessario.

Primeiro defina o par. ID108 para curva programavel U/f (valor 2]. Aumente a tensao de ponto
zero para obter corrente suficiente na velocidade zero. Defina entao a tensao do ponto médio
(ID605) para 1.4142*ID606 e a freqiiéncia do ponto médio (ID604) para o valor ID606/100%*ID111.

NOTA! Num torque alto - aplicacoes de baixa velocidade -, € provavel que o motor
superaqueca. Se o motor tiver que operar por um periodo prolongado sob essas
condicdes, atencao especial deve ser dada para resfriar o motor. Se a temperatura

tender a subir muito, use resfriamento externo para o motor
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Tensdo nominal do motor (2.6, 2.1.6)

Encontre este valor Un na placa de classificacao do motor. Este parametro define a tensao no
ponto de enfraquecimento do campo (ID603) para 100% * UnMotor. Nota também usou a conexao
Delta/Star.

Fregiiéncia nominal do motor (2.7,2.1.7]

Encontre este valor fn na placa de classificacao do motor. Este parametro define o ponto de
enfraquecimento do campo (ID602) para o mesmo valor.

Velocidade nominal do motor (2.8, 2.1.8)
Encontre este valor nn na placa de classificacao do motor.

Corrente nominal do motor (2.9,2.1.9]
Encontre esse valor In na placa de classificacao do motor. Se a corrente de magnetizacao for
fornecida, defina também o par. ID612 antes de fazer a operacao de identificacdo (NXP somente).

Botjo de partida ativado (3.4, 3.6]

Se vocé desejar que o botao de Parada faca uma "hotspot”, que sempre para o comando
independentemente do local de controle selecionado, dé a esse parametro o valor 1.
Consulte também o Parametro ID125.

Selecdo de referéncia de freqiiéncia E/S 12346 (2.14, 2.1.11)]
Define qual fonte de referéncia de freqiiéncia é selecionada quando controlado a partir do local de
controle E/S.

Aplicagao |
Sel. la4 ‘ 6

0 Entrada anéloga 1 (Al1) Entrada analoga 1 (Al1). Consulte ID377

1 Entrada anéloga 2 (AL2) Entrada analoga 2 (Al2). Consulte 1D388

2 Referéncia de teclado (Menu M3) Al1 + Al2

3 Referéncia de barramento de Al - AI2

campo
4 Referéncia de pote_nciémetro A2 - Al1
(Somente aplic. 3)

5 AlT* AI2

6 joystick Al1

7 joystick Al2

8 Referéncia de teclado (Menu M3)

9 Referéncia de barramento de campo
Referéncia de potenciometro; controlado

10 com ID418 (VERDADEIRO=aumento) e ID417

(VERDADEIRO=diminuic&o)
11 Al1 ou Al2, a que for menor
12 Al1 ou Al2, a que for maior

Freqiiéncia max. [recomendado somente no

L controle de torque)
14 Selecdo Al1/Al2, consulte ID422
15 Decodificador 1 (entrada Al C.1)
Decodificador 2 (com OPT-A7 Sincronizacao
16 de Velocidade, NXP somente) (entrada Al
C.3)

Tabela 8-2. Selecoes para Pardmetro ID117
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Ganho do controlador PID 57 (2.1.12)

Esse Parametro define o ganho do controlador PID. Se o valor do parametro for definido para
100%, uma troca de 10% no valor de erro faz com que a saida do controlador mude em 10%. Se o
valor do parametro for definido para 0, o controlador PID operara como controlador ID.

Consulte exemplos na pagina 150.

Controlador PID de tempo | 57 (2.1.13)

O parametro ID119 define o tempo de integracao do controlador PID. Se este parametro for
definido para 1,00 segundo, uma mudanca de 10% no valor do erro faz com que a saida do
controlador mude em 10,00%/s. Se o valor do parametro for definido para 0,00 s, o controlador
PID operara como controlador PD.

Consulte exemplos na pagina 150.

Cos phido motor  (2.10, 2.1.10]
Encontre este valor “cos phi” na placa de classificacdo do motor.
Selecao de referéncia de freqiiéncia do teclado 234567 (2.1.12,2.1.13, 2.2.6, 2.2.1.2)

Define qual fonte de referéncia de freqiiéncia é selecionada quando controlada a partir do
teclado.

Aplicacio |
0 Entrada anéloga 1 (Al1) Entrada ansloga f Entrada ansloga f Entrada analoga 1 (Al1)
(AL7) (AL7)
. Entrada anéloga 2 Entrada anéloga 2 .
1 Entrada anéloga 2 (AL2) (AL2) (AL2) Entrada analoga 2 (AL2)
Referéncia de teclado Al1l + Al2
2 (Menu M3) Al3 Al3
3 Referéncia de bar*ramento Al Al1 - Al2 Ald
de campo
4 Referéncia de teclado Al2 - Al Referéncia de teclado
(Menu M3) (Menu M3)
Referéncia de Al1* A2 Referéncia de
5 barramento de «
. barramento de campo
campo
6 Refere_qua de joystick Al1 Refere_qua de
potenciometro potenciometro
Referéncia de . . Referéncia de
Y controlador PID joystick Al2 controlador PID
8 Referéncia de teclado
(Menu M3)
Referéncia de
9 barramento de
campo*

Tabela 8-3. Selecoes para Parametro ID121

*FBSpeedReference. Para mais informacoes, consulte o manual do barramento de campo usado.
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Selecdo de referéncia de freqiiéncia de barramento de campo 234567 (2.1.13,2.1.14, 2.2.7,
2.2.1.3]

Define qual fonte de referéncia de freqiiéncia é selecionada quando controlada a partir do
barramento de campo.
Para selecoes em diferentes aplicacoes, consulte ID121.

Direcdo do teclado (3.3]
0 Para frente: A rotacao do motor é para frente, quando o teclado € o local de controle
a tivo.
1 Para tras: A rotacao do motor é para tras, quando o teclado é o local de controle ativo.

Para mais informacades, consulte o manual do usuario do produto.
Referéncia de velocidade marginal 34567 (2.1.14,2.1.15,2.1.19]

Define a referéncia de velocidade de impulso quando ativada pela entrada digital. Consulte
Parametros
ID301 e ID413.

0 valor do parametro é automaticamente limitado para freqiiéncia maxima (ID102).

Local de Controle (3.7)

O local de controle ativo pode ser mudado com este parametro. Para mais informacoes, consulte
o manual do usuario do produto.

Empurrar o botao Partida durante 3 segundos seleciona o teclado de controle como o local de
controle ativo e copia as informacées do status Operacdo (Operacao/Parada, direcéo e
referéncia).

0 Controle PC, (ativado pelo NCDrive)

1 Terminal E/S

2 Tecl ado

3 Barramento de campo

Velocidade predefinida 3 46 (2.1.17)
Velocidade predefinida 4 46 (2.1.18)
Velocidade predefinida 5 46 (2.1.19)
Velocidade predefinida 6 46 (2.1.20]
Velocidade predefinida 7 46 (2.1.21]

Esse parametros podem ser usados para determinar referéncias de freqliéncia que sao aplicadas
quando combinacoes apropriadas de entradas digitais sao ativadas.

Na Aplicacdo de Velocidade de Passo Mdltiplo (Aplicacdo 4, as entradas digitais DIN4, DIN5S e
DINé6 sao designadas para as funcoes de Velocidade Predefinida. As combinacoes dessas
entradas ativadas selecionam a referéncia de velocidade predefinida.

Note o uso do método de programacao TTF na Aplicacdo de Controle de Proposito Mdltiplo.
Ja que todas as entradas digitais sao programaveis, primeiro vocé deve designar trés DINs para
as funcdes de Velocidade Predefinida (Pardmetros ID419, ID420 e ID421).
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131

132

. DIN4/ID419 | DIN5/ID420 | DINé/1D421
Velocidade

Velocidade bésica
Velocidade predefinida 1 [ID105]
Velocidade predefinida 2 [ID106)
Velocidade predefinida 3 (ID126)
Velocidade predefinida 4 (1D127)
Velocidade predefinida 5 (1D128)
Velocidade predefinida 6 (1D129)

—|lo|l—|lol=|la|w|o
sl lolol=|w|alo
gy = e Y (=Y =]

Velocidade predefinida 7 (ID130)
Tabela 8-4. Velocidades predefinidas T a 7

Consulte também os IDs de parametro 105 e 106.

0 valor do parametro esta automaticamente limitado para a freqiiéncia maxima (ID102).
Selecéo de referéncia de freqiéncia E/S, local B 3 (2.1.12)

Ver os valores do parametro ID117 acima.

Tempo D do controlador PID 57 (2.1.14]

O parametro ID132 define o tempo de derivacao do controlador PID. Se este parametro for
definido para 1,00 segundo, uma mudanca de 10% no valor do erro durante 1,00 s fard com que a
saida do controlador mude em 10,00%. Se o valor do parametro for definido para 0,00 s, o
controlador PID operara como controlador PI.

Consulte os exemplos abaixo.

Exemplo 1:
Para reduzir o valor do erro para zero, com os valores dados, a saida do inversor de freqiiéncia se
comporta conforme a seguir:

Valores dados:

P2.1.12,P=0%

P2.1.13, tempo 1 =1.00 s

P2.1.14, Tempo D =0.00s Freq. min=0 Hz
Valor do erro (ponto definido - valor do processo) = 10.00% Freq. max= 50 Hz

Neste exemplo, o controlador PID opera praticamente apenas como controlador I.

De acordo com o valor dado do pardmetro 2.1.13 (tempo |}, a saida do PID aumenta em 5 Hz (10%
da diferenca entre a freqliéncia minima e maxima) a cada segundo até o valor do erro ser 0.
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Hz 4
----- Saida PID
wimnnn— Valor do erro
L gm=====----. -
R | 10% Parte I=5 Hz/g
0L 10%  Parte 1=5 Ha/g
K
‘a’ 10% Parte 1=5 Hz/g
o+
R I 10% Parte 1=5 Hz/s
Erw't =10% Parte 1=5 Hz/s
£ INTRIRTATRTN RN TR TN TRAN TR RN TRRTATR NN TRRTATATNIN AT .
1s t
NX12k70

Figura 8-3. Funcao do controlador PID como controlador/

Exemplo 2:
Valores dados:

P2.1.12, P = 100%

P2.1.13, tempo 1 =1.00 s

P2.1.14, TempoD=1.00s Freq. min=0 Hz
Valor do erro (ponto definido - valor do processo) = 10.00% Freq. max= 50 Hz

Como a energia é ligada, o sistema detecta a diferenca entre o ponto definido e o valor real do
processo, comecando a subir ou descer (no caso do valor de erro ser negativo) a saida PID de
acordo com o tempo I. Uma vez que a diferenca entre o ponto definido e o valor do processo foi
reduzida para 0, a saida é reduzida pelo valor correspondente ao valor do parametro 2.1.13.
Se o valor do erro for negativo, o inversor de freqiiéncia reagira reduzindo a saida de modo
correspondente. Consulte Figura 8-4.

Hz
1
¢
P R L L L L L Saida PID
§  [EEmEEEEEm=m==— b |
o 1 HERIEEEEE Valor do erro
o =
L “
PN *y
fad | S
| Rl Parte | SN
#
| Parte P "“'.
4 Parte Pt=5 Hz Erro=10% “..
Erroz—lO%Il Parte P= -5 Hz I i

MEAZKER

Figura 8-4. Curva de saida PID com os valores do exemplo 2.
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Exemplo 3:
Valores dados:

P2.1.12, P = 100%
P2.1.13, tempo 1 =0,00 s
P2.1.14, TempoD=1,00s

Freq. min=0 Hz

Valor do erro (ponto definido - valor do processo) =+ 10% Freq. max= 50 Hz

Como o valor do erro aumenta, a saida PID também aumenta de acordo com os valores definidos

(tempo D = 1,00s)

Hz 4

[IETTENTE

g : Parte D =10%=5,00 Hz

Parte P=100% *erro PID = 5,00Hz/s

—

1,005 HX12KT2

Said PID

Valor do erro

| i Pl el | | e |
ﬁg_ Parte D= -10%-=-5,00 Hz
.

L L
od ]m% »

Figura 8-5. Saida PID com os valores do Exemplo 3.

Velocidade predefinida 8 4  (2.1.22]
Velocidade predefinida 9 4  (2.1.23]
Velocidade predefinida 10 4  (2.1.24)
Velocidade predefinida 11 4  (2.1.25]
Velocidade predefinida 12 4  (2.1.26)
Velocidade predefinida 13 4  (2.1.27)
Velocidade predefinida 14 4  (2.1.28)
Velocidade predefinida 15 4  (2.1.29]

Para usar essas velocidades predefinidas na Aplicacao de Velocidade de Passo Mdltiplo
(ASFIFF04), o parametro ID301 deve ser dado ao valor 13. Na Aplicacdo de Velocidade de Passo
Mdltiplo (Aplicac3o 4), as entradas digitais DIN4, DIN5S e DINé sao designadas para as funcdes de
velocidade predefinidas. As combinacoes dessas entradas ativadas selecionam a referéncia da

velocidade predefinida.
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P2.1.22(8) 0 0 0 1
P2.1.23(9) 1 0 0 1
P2.1.24(10) 0 1 0 1
P2.1.25(11) 1 1 0 1
P2.1.26(12) 0 0 1 1
P2.1.27(13) 1 0 1 1
P2.1.28(14) 0 1 1 1
P2.1.29(15) 1 1 1 1
Tabela 8-5. Selecées de velocidade de passo multiplo com entradas digitais DIN3, DIN4, DIN5 e
DINé
141 Selecdo de sinal Al3 567 [2.2.38 2.2.4.1)

Conecte o sinal Al3 a entrada analoga de sua escolha com este parametro. Para mais
informacdes, consulte Capitulo 6.4, principio de programacao “Terminal para Funcdo” (TTF).
NOTA: Se vocé usar um comando NXP e a Aplicacio de Controle de Propésito Multiplo (Aplicacdo
6), podera controlar o AI3 a partir do barramento de campo quando essa entrada estiver definida
no valor 0,1.

142  Tempo de filtragem de sinal AI3 567  (2.2.41,2.2.4.2)
Quando esse parametro receber um valor maior do que 0,0, a funcao que filtra disturbios a partir
do sinal analogo de entrada sera ativada.
Um tempo longo de filtragem faz com que a resposta de regulagem seja mais lenta. Ver
Parametro ID324.

143  Faixa de sinal Al3 567 (2.2.39,224.3)

Com este parametro vocé pode selecionar a faixa de sinal Al3.

Aplicacdo | 5 6 7
Sel.
0 0..100% 0..100% 0...100%
1 4mA/20..100% | 4mA/20...100% | 4mA/20...100%
2 -10...+10V Customizado
3 Customizado

Tabela 8-6. Selecoes para Parametro ID143

144  Configuracdo minima customizada AI3 67  (2.2.4.4)

145  Configuracdo maxima customizada AI3 67 [2.2.4.5]
Defina os niveis minimo e maximo customizados para o sinal Al3 dentro de -160...160%.
Exemplo: Min 40%, Max 80% = 8...16 mA.

151  Inversao de sinal Al3 567 (2.2.40, 2.2.4.6]

0 =Sem inversao
1 =Sinal invertido

152 Selecdo de sinal Al4 567 (2.2.42, 2.2.5.1]
Consulte ID141.
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153  Tempo de filtragem Al4 567 [2.2.45,2.2.5.2)
Consulte ID142.

154  Faixa de sinal Al4 567 [2.2.43,2.2.5.3]
Consulte ID143.

155  Configuracdo minima customizada Al4 67 [2.2.5.3, 2.2.5.4]
156  Configuracdo maxima customizada Al4 67 [2.2.5.4,2.2.5.5]

Consulte ID’s 144 e 145.
162  Inversdo de sinal Al4 567 (2.2.44,22.55 2.2.5.6)
Consulte ID151.

164 Modo de controle do motor 1/2 6 (2.2.7.22]

0 modo de controle do motor 1 é selecionado
0 modo de controle do motor 2 é selecionado

0 contato estd aberto (oc)
0 contato esta fechado (cc])
Ver Parametro ID's 600 e 521.

A mudanca dos modos de controle de loop aberto para loop fechado e vice versa somente pode
ser feita num estado parado.

165  Offset de joystick All 6 (2.2.2.11)
Define o ponto zero de freqiiéncia conforme a seguir:
Com este parametro em exibicao, coloque o potenciometro no ponto zero assumido e pressione
entra (Enter] no teclado. Nota: Isso ndo ird, entretanto, mudar o escalonamento de referéncia.
Pressione o botdo Resete (Reset] para mudar o valor do parametro de volta para 0,00%.

166  Offset de joystick Al2 6 (2.2.3.11)
Ver par. ID165.

167  ReferénciaPID1 57 (3.4]

A referéncia de teclado do controlador PID pode ser definida entre 0% e 100%. Esse valor de
referéncia sera a referéncia PID ativa se o parametro for ID332 = 2.

168 Referéncia PID2 57 (3.5)

A referéncia 2 de teclado do controlador PID pode ser definida entre 0% e 100%. Essa referéncia
estara ativa se a funcao=13 DIN5 e o contato DIN5S estiverem fechados.
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Barramento de campo DIN 4 (FBFixedControlWord, bit 6] 6 (2.3.3.27]
Barramento de campo DIN 5 (FBFixedControlWord, bit 7) 6  (2.3.3.28)

Os dados do barramento de campo podem ser levados para as saidas digitais do inversor de
freqiéncia.
Ver o manual do barramento de campo usado para mais detalhes.

Escalonamento do limite de poténcia do motor 6 (2.2.6.7]

O limite de poténcia do motor seraigual ao ID1289 se o valor 0 'Sem uso’ for selecionado. Se
qualquer uma das entradas for selecionada, o limite de poténcia do motor sera escalonado entre
zero e o parametro

ID1289. Esse parametro esta disponivel somente para o modo de controle de loop fechado NXP.

0 =Sem uso

1=AI
2=AI2
3=AI3
4 =Al4

5 = Limite de Escalonamento FB ID46 (valor de monitoramento)
Selecdo ldgica Partida/Parada 2346 (2.2.1,2.2.1.1)]

0 DIN1: contato fechado = partida para frente
DIN2: contato fechado = partida para tras

A

FWD | freqiiéncia funcao de parada
de saida (ID506)
=reducao
..|I|| 1
I | [ [ ]
I : I I |
| | | I I
o ‘. :
REV I : : | ! 1

. LT Tl

P P
"\_1) r\E 2 NX12K02 I\E_

Figura 8-6. Partida para frente/Partida para tras

@ A primeira direcao selecionada tem a prioridade mais alta.

@ Quando o contato DIN1 abre, a direcao de rotacao comeca a mudar.

® Se os sinais Partida para frente (DIN1) e Partida para trds (DIN2) estiverem ativos
simultaneamente, o sinal Partida para frente (DIN1) tera prioridade.

1 DIN1: contato fechado = partida contato fechado = parada
DIN2: contato fechado = reverso contato aberto = para frente
Ver abaixo.
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FWD |Freqléncia Funcao de parada
de saida (ID506)

=direcionamento

REY

e ——

DIN1T ——— - -

DINZ . e oca e s e

MNX12K10

Figura 8-7. Partida, Parada, Reverso

2 DIN1: contato fechado = partida
DIN2: contato fechado = partida ativada
parado se estiver em operacao

contato aberto = parada
contato aberto = partida desativada e comando

(DIN3 pode ser programada para comando reverso)

3 Conexao de 3 fios (controle de pulso):

DIN1: contato fechado = pulso em partida

DIN2: contato aberto = pulso parado

(DIN3 pode ser programada para comando reverso)

Consulte Figura 8-8.

Z;esqaul,gzua Funcao de parada
(ID 506)
=reducao

Lol

Se os

simultaneos, o pulso Parada sobrepora
o pulso Partida

pulsos Parada e Partida forem

REW
L J

DIN1 H

|
|
I
|
|
|
|
I
I
I
Partida :

DiNZ2
Parada

I

MED12K11

Figura 8-8. Pulso em partida / Pulso parado.

As selecdes incluindo o texto “Borda em elevacao requerida para partida” serdo usadas para
excluir a possibilidade de uma partida nao intencional quando, por exemplo, a energia for
conectada, reconectada apds uma falha de energia, apés um reset de falha, apds o comando ter
sido parado por Ativa Operacao (Ativa Operacdo = Falso) ou quando o local de controle é mudado
do controle E/S. O contato Partida/Parada deve ser aberto antes do motor poder ser iniciado.
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Aplicacoes 2 e 4:
4 DIN1: contato fechado = partida para frente (Borda em elevagao requerida para
part ida)
DIN2: contato fechado = partida para tras (Borda em elevacdo requerida para partida)

5 DIN1: contato fechado = partida (Borda em elevacdo requerida para partida)
Contato aberto = parada
DIN2: contato fechado = para tras (Borda em elevacdo requerida para partida)
contato aberto = para frente

6 DIN1: contato fechado = partida (Borda em elevacdo requerida para partida)
Contato aberto = parada
DIN2: contato fechado = partida ativada
contato aberto = partida desativada e comando parado se em operacao
(DIN3 pode ser programado para comando reverso salvo se selecionado para DIN2)

Aplicacdes 3 e 6:
4 DIN1: contato fechado = partida para frente
DIN2: contato fechado = referéncia aumenta (referéncia do potenciémetro do motor; este
parametro é automaticamente definido para 4 se par. ID117 for definido para 4
[Aplicacdo 4]).

5 DIN1: contato fechado = partida para frente (Borda em elevagao requerida para
part ida)
DIN2: contato fechado = partida para tras (Borda em elevacdo requerida para partida)

6 DIN1: contato fechado = partida (Borda em elevacdo requerida para partida)
contato aberto = parada
DIN2: contato fechado = para tras
contato aberto = para frente

7 DIN1: contato fechado = partida (Borda em elevacdo requerida para partida)
Contato aberto = parada
DIN2: contato fechado = partida ativada
contato aberto = partida desativada e comando parado se em operacao
Aplicacédo 3:

8 DIN1: contato fechado = partida para frente (Borda em elevacdo requerida para partida)
DIN2: contato fechado = referéncia aumenta (referéncia do potenciémetro do motor)

Funcdo DIN3 12345 (2.17,2.2.2)
Sem uso
1 Falha externa, fechando contato = A falha é mostrada e respondida de acordo com
ID 701.
2 Falha externa, abrindo contato = A falha é mostrada e respondida de acordo
c om ID701
quando a entrada nao estiver ativa.
3 Ativa operacao, contato aberto = Partida do motor desativada e o motor é parado
O sinal PRONTO é definido para FALSO
contato fechado = Partida do motor ativada
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Aplicacao 1:
4 Ativa operacao contato aberto = partida do motor ativada

contato fechado= partida do motor desativada e o motor esta parado
Aplicacoes 2 a 5:

4 Ac./Desac contato aberto =tempo de aceleracao/desaceleracdo 1 selecionado
Selec. Tempo contato fechado = tempo de aceleracao/desaceleracdo 2 selecionado
5 contato fechando: Forca local de controle para terminal E/S

o~

contato fechando: Forca local de controle para teclado

7 contato fechando: Forca local de controle para barramento de campo

Quando o local de controle é forcado para mudar, os valores de Partida/Parada, a Direcao
e A Referéncia validos no respectivo local de controle sdo usados (referéncia de acordo
com parametros ID117, ID121 e ID122).

Nota: O valor do parametro ID125 Local de Controle do Teclado nao muda.

Quando o DIN3 abre, o local de controle é selecionado de acordo com o parametro 3.1.

Aplicacoes 2 a 5:
8 Contato reverso aberto = Para frente Pode ser usado para reversao se

Contato fechado = Reverso o valor do par.
ID300 for definido para 2,3, ou 6

Aplicacoes 3a 5:

9 Veloc. marginal contato fechado = Velocidade marginal selecionada para referéncia
de freqiiéncia
10 Reset de falha contato fechado = Reseta todas as falhas
11 Operacao de acel./desac. proibida
Contato fechado = Para a aceleracao e a desaceleracao até o contato
se raberto

12 Comando de frenagem CC
Contato fechado = No modo Parada, a frenagem CC opera até o
contato ser aberto, consulte figura 8-9 bem como os
Paradmetros ID507 e ID1080
Aplicacoes 3 e 5:
13 Potenciometro do motor para baixo
contato fechado = A referéncia diminui até o contato ser aberto

Aplicacao 4:
13 Velocidade predefinida
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]
Freqliéncia
de saida

D515
"

.

DINz M |_
PARADA PARADA_ _| F—

- 3 OPERACAO haac!
OPERACAO ME12KES -

al DIN3 como entrada de comando de freio CC e modo b) DIN3 como entrada de comando de freio CC e modo=
de parada = Rampa de parada = reducao

Figura 8-9. DIN3 como entrada de comando de frenagem CC: a] Modo parada = Rampa, b] Modo
parada = reducao

302 Entrada analoga 2, offset de referéncia 12 (2.15, 2.23)

0 Sem offset: 0—20mA
1 Offset 4 mA (“living zero”), fornecer supervisdo do sinal de nivel zero. Na Aplicacdo Padrao
a resposta para a falha de referéncia pode ser programada com o parametro ID700.

303 Escalonamento de referéncia, valor minimo 28346 (2.2.4,22.16, 2.2.2.6)]
304  Escalonamento de referéncia, valor maximo 2346 (2252217 2227

Escalonamento de referéncia adicional. Se tanto o parametro ID303 quanto o ID304 =0, sera feito
o setoffdo escalonamento. As freqiiéncias minima e maxima sao usadas para escalonamento.
NOTA: Esse escalonamento nao afeta a referéncia do barramento de campo (escalonado entre
freqgiiéncia minima (par.1D101) e freqiiéncia maxima (par. ID102)).

A i

Freq. d } Freq. de
r?dq' € saida
saida Freq. méx. ID102
T Freq. méx. 1D102 i :
D304 4 I
. I
! I
! I
! I
! I
! I
! I
! I
! I
! I
! I
| I
D303 | :
, I Entrada , | Entrada
Freq. min. D101 : analoga [V] Freq. min. 1D101 | analoga [V]
] s | >
0 10 0 10
MX12K 13
Figura 8-10. Esquerda: Escalonamento de referéncia; Direita: Nenhum escalonamento usado [par. ID303 = 0).
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305

306

Inversdo de referéncia 2 (2.2.6]

Inverte sinal de referéncia:
Sinal de entrada max. = referéncia de freq. mir
Sinal de entrada min. = referéncia de freq. mas

0 Sem inversao
1 Referéncia invertida

'

Freq. de
saida

TFreq. max. ID102
10204 o

D303
—+Freqg. min. ID101

Entrada
analoga [V]

[
o mas.
NMX1ZK14

Figura 8-11. Referéncia invertida

Tempo de filtragem de referéncia 2 (2.2.7]

Filtra disturbios a partir dos sinais de entrad:
analoga Al1 e Al2.

0 longo tempo de filtragem torna a resposta
de regulagem mais lenta.

|\ Sinal nao
i

100% {-- 1

Sinal
T SO (Y RTRR ftrado, . oo

t[s]

|ID305

- MEA2K1S

Figura 8-12. Filtragem de referéncia
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307  Funcdo de saida analoga (2.16,2.3.2,2.35.2 2.3.3.2]

Este parametro seleciona a funcao desejada para o sinal de saida analoga.

Aplicag3o | lad 5e7 6
Selecao
0 Sem uso Sem uso Sem uso
1 Freq. de saida (0—fmad Freq. de saida (0—fmad Freq. de saida (0—fmsd
2 Ref. de freq. (0—fmax) Ref. de freq. (0—fmax) Ref. de freq. (0—fmax)
Velocidade do motor (0—veloc. | Velocidade do motor (0—veloc. Velocidade do motor (0—veloc.
3 nominal do motor) nominal do motor) nominal do motor)
4 Corrente de saida (0-lnMotor) Corrente de saida (0-lnMotor) Corrente de saida (0-lnMotor)
5 Torque do motor (0—TaMotor) Torque do motor (0—Tamotor) Torque do motor (0—Tamotor)
6 Poténcia do motor (0—Pamotor) Poténcia do motor (0—Pamotor) Poténcia do motor (0—Pamotor)
7 Tensdo do motor (0-Unmotor) Tensdo do motor (0-Unmotor) Tensdo do motor (0-Unmotor)
8 Tensdo Link CC (0—1000V) Tensdo Link CC (0—1000V) Tensdo Link CC (0—1000V)
9 Valor de ref. do controlador PID All
10 Valor de ativ. do contr. PID 1 Al2
11 Valor de ativ. do contr. PID 2 Freq. de saida. (fmin - fmax)
12 Valor de erro do contr. PID Torque do motor (-2...+2xTNmot)
13 Saida do controlador PID Poténcia do motor (=2...+2XTNmot)
14 Temperatura PT100 Temperatura 100PT
15 Saida analoga FB
ProcessData4 [NXS)
Tabela 8-7. Selecées de Parametro ID307
308 Tempo de filtragem de saida analoga 234567 [2.3.3,2.3.5.3, 2.3.3.3)
Define o tempo de filtragem do sinal de or #
saida analoga.
Definir esse valor de parametro 0
desativara a filtragem. |
100% 1--
Sinal
6% -1 _____“/ __ fitrado

t[s]

D308

- WX 12K18

Figura 8-13. Filtragem de saida analoga
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309 Inversdo de saida andloga 234567 [2.3.4,2.3.5.4, 2.3.3.4]
Inverte o sinal de saida analoga: Corrente }
de saida
Sinal de saida maximo = valor minimo definido anaé(l):lqram_
Sinal de saida minimo = valor maximo definido
Consulte Parametro ID311 abaixo. 12 A B
- i
D311 =
4 i 0%
! Valor max. de sinal
L elecionado com 1D307
u M
" HX1ZKIT
Figura 8-14. Inverte saida analoga
310 Saida minima analoga 234567 [2.3.5,2.3.5.5, 2.3.3.5]
Define o sinal minimo para 0 mA ou 4 mA (living zero). Perceba a diferenca no escalonamento da
saida analoga no pardmetro ID311 (Figura 8-15).
0 valor minimo definido para 0 mA/0 V
1 valor minimo definido para 4 mA/2 V
311  Escala de saida andloga 234567 [2.3.6,2.3.5.6, 2.3.3.6]

Fator de escalonamento para saida analoga. Use a férmula dada para calcular os valores.

Sinal Valor maximo do sinal

Freq. de saida Freq. maxima (par.ID102] é::rsrzindtz p— i
Referéncia de Freq. maxima (par.ID102) analoga T i
freqiiéncia Velocidade nominal do motor L b e et

Velocidade do motor
Corrente de saida
Torque do motor
Poténcia do motor
Tensao do motor
Tensao link CC

1xnmMotor

Corrente nominal do motor
1xInMotor

Torque nom. do motor 1xTnMotor
Energia nom. do motor 1xPnMotor
100%1x UnMotor

12 m&

10ma T

1
1 Valor méx. de sinal

Valor ref Pl 1000 V Ioeam=1 | Gy | selecionado por

Valor 1 real de PI 100% x valor max. de ref. B I

Valor 2 real de PI 100% x valor max. real ID310=0| L/ !

Valor de erro de PI 100% x valor max. real OmA¥= e s i

Saida de PI 100% x valor max. de erro

100% x saida méx. ki

Tabela 8-8. Escalonamento de saida andloga
Figura 8-15. Escalonamento de saida
andloga

Sinal de saida = Sinal * Analoq OutputScale [escala de saida analogal%

100%
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312  Funcdo de saida digital 23456 (2.3.7,2.3.1.2)
313  Funcdo de saida 1de relé 2345 (2.3.8 2.3.1.3)
314  Funcdo de saida 2 de relé 2345 (2.3.9]

Valor de configuracao

Conteldo do sinal

0 = nao usado

1 =Pronto
2 = Operacao
3= Falha

4 = Falha invertida

5 = Alerta de superaquecimento do
inversor de freqliéncia

6 = Falha externa ou alerta

7 = Falha de referéncia ou alerta

8 — Alerta

9 = Revertido

10 = Velocidade predefinida 1
(Aplicacdes 2)

10 = Velocidade marginal (Aplicacdes
3456)

11 = Em velocidade

12 = Regulador do motor ativado

13 = Supervisao de limite de freqliéncia
de saida 1

14 = Controle dos terminais E/S (Apl. 2)
14 = Supervisdo de limite de freqiiéncia
de saida 2 (Aplicac3o 3456)

15 = Falha ou alerta do termistor (Apl.
20

15 = Supervisao de limite de torque
(Apl. 3456)

16 = Barramento de campo DIN1
(Aplicacdo 2)

16 = Supervisao de limite de referéncia
17 = Controle de freio externo (Apl.
3456)

18 - Controle a partir dos terminais E/S
(Apl. 3456)

19 = Supervisao do limite de
temperatura do inversor de freqliéncia
(Apl. 3456)

20 = Direcao de rotacao nao requerida
(Apl. 345)

20 = Referéncia invertida (Apl. 6)

21 = Controle invertido do freio externo
(Apl. 3456)

22 = Falha ou alerta do termistor (Apl.
3456)

Fora de operacao

A saida digital DO1 abaixa a corrente, sendo o relé programavel
(RO1, RO2) ativado quando:

O inversor de freqiiéncia esta pronto para operar

O inversor de freqiiéncia opera (motor esta girando)

Um percurso de falha ocorreu

Um percurso de falha nao ocorreu

A temperatura do dissipador ultrapassa +70 C

Falha ou alerta dependendo do par. ID701

Falha ou alerta dependendo do par. ID700 - se a referéncia analoga
for 4—20 mA e o sinal for <4mA

Sempre se um alerta existir
0 comando reverso foi selecionado

A velocidade predefinida foi selecionada com entrada digital
A velocidade marginal foi selecionada com entrada digital

A freqliéncia de saida atingiu a referéncia definida

Um dos reguladores de limite (ex. limite de corrente, limite de
torque) esta ativado

A freqliéncia de saida sai do limite baixo/limite alto da supervisao
definida (consulte IDs de Parametro 315 e 316 abaixo)

Modo de controle E/S selecionado (no menu M3). A freqliéncia de
saida de saida sai do limite baixo/limite alto da supervisao definida
(consulte IDs de Parametro 346 e 347 abaixo)

A entrada do termistor da placa de opcao indica
superaquecimento do motor. Falha ou alerta dependendo do par
ID732.

0 torque do motor vai além do limite baixo/limite alto da
supervisao definida (par. ID348 e 1D349)

Entrada digital 1 do barramento de campo. Consulte manual do
barramento de campo. A referéncia ativa vai além do limite
baixo/limite alto da supervisdo definida (par. ID350 e ID351)
Controle de LIG./DESL. do freio externo com delay programavel
(par. ID352 e ID353)

Modo de controle externo (Menu M3; 1D125)

A temperatura do dissipador do inversor de freqiiéncia vai além
dos limites da supervisao definida (par. ID354 e ID355)

A direcao de rotacao é diferente daquela requerida.

Controle do freio externo LIG./DESL. (par. ID352 e
ID353); Saida ativa quando o controle do freio estiver DESL.
A entrada do termistor da placa de opcao indica

superaquecimento do motor. Falha ou alerta dependendo do par
ID732.
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23 = Barramento de campo DIN! Entrada digital 1 do barramento de campo. Consulte manual do
L barramento de campo.

(Aplicacao 5) . , .

23 = Supervisdo de entrada anéloga Seleciona a entrada analoga a ser monitorada. Consulte par.
T ID356, ID357, ID358 e ID463.

(Aplicacao é)

24 = Barramento de campo DIN1 Entrada digital 1 do barramento de campo. Consulte manual do

(Aplicacdo é) barramento de campo.

25 = Barramento de campo DIN? Entrada digital 2 do barramento de campo. Consulte manual do

(Aplicacao é) barramento de campo.

26 = Barramento de campo DIN3 Entrada digital 3 do barramento de campo. Consulte manual do

(Aplicacdo é) barramento de campo.

Tabela 8-9. Sinais de saida via DO1 e relés de saida RO1 e RO2.

315  Funcdo de supervisdo de limite da freqiéncia de saida 234567 [2.3.10,2.3.4.1,2.3.2.1)

0 Sem supervisao

1 Supervisao de limite baixo

2 Supervisao de limite alto

3 Controle de freio ligado (Aplicacdo 6 somente, consulte capitulo 9.1 na pagina 215)

Se a freqiiéncia de saida ficar além/aquém do limite definido (ID316), essa funcao gerard uma
mensagem via saida digital dependendo:

1) das configuracdes dos paréametros ID312 até ID314 (aplicacdes 3,4,5) ou

2) de qual saida o sinal de supervisdo 1 (ID447) esta conectado (aplicacées 6 e 7).

O controle de freio usa diferentes funcoes de saida. Consulte ID445 & ID44é6.

316  Valor de supervisao de limite de freqiiéncia de saida 234567 [2.3.11,234.2, 23.2.2)
Seleciona o valor de freqliéncia supervisionado pelo parametro ID315. Consulte figura 8-16.
A
f[Hz] ID315 =2
| |
D316 -
t-._
Example: 151 | RO1 21|RO1—— |21|RO1
22 RO1j 22 RO13 22 RD’lj
23| RO1I— 23| RO1 23| RO1I—
NX12K19

Figura 8-16. Supervisao de freqiiéncia de saida

319  Funcdo DIN2 5 (2.2.1)
Esse parametro tem 14 selecoes. Se a entrada digital DIN2 nao precisar ser usada, defina o valor
do parametro para 0.

1 Falha externa, normalmente aberto
Contato fechado: A falha é exibida e o motor, parado quando a entrada estiver ativa
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2 Falha externa, normalmente fechado
Contato aberto: A falha é exibida e o motor, parado quando a entrada nao estiver ativa

3 Ativa operacao
Contato aberto: Partida do motor desativada
Contato fechado: Partida do motor ativada

4 Selecdo de tempo de aceleracdo/desaceleracao

Contato aberto = tempo de aceleracao/desaceleracao 1 selecionado

fechando contato: Forca local de controle para terminal E/S

fechando contato: Forca local de controle para teclado

7 fechando contato: Forca local de controle para barramento de campo
Quando o local de controle é forcado para mudar, os valores de Partida/Parada, a Direcéo e
A Referéncia validos no respectivo local de controle s3o usados (referéncia de acordo com os
parametros D343, ID121 e ID122).
Nota: O valor do pardmetro ID125 (Local de Controle do Teclado) ndo muda.
Quando o DIN2 se abre, o local de controle é selecionado de acordo com a selecao do local de
controle do teclado.

o~ U1

8 Reverso
Contato aberto = Para frente Se vérias entradas forem programadas para reverter, um
Contato fechado = Para tras contato ativo sera suficiente para definir a direcdo para

9 Veloc. marginal (ver par. ID124
Contato fechado = Velocidade marginal selecionada para referéncia de freqiiéncia
10 Reset de falha
Contato fechado = Reseta todas as falhas
11 Acel./desac. proibida
Contato fechado = Nenhuma aceleracao ou desaceleracao possivel até o contato ser aberto
12 Comando de frenagem CC
Contato fechado = No modo Parada, a frenagem CC opera até o contato ser aberto, consulte
Figura 8-17.
13 Potenciometro do motor para CIMA
Contato fechado = A referéncia sobe até o contato ser aberto

A Freqliéncia
de saida

A Freqiéncia
de saida

D515
~

DIN2
PARADA DA
OPERAGAO

DINZ
PARADA DA ‘
OPERACAO

NX12K32

Figura 8-17 Comando de frenagem CC (selecdo 12] selecionado para DIN2.

Esquerda: Modo parada = Rampa; Direita: Modo parada = Reducao
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320

321
322

323

Faixa de sinal Al1 34567 (2.2.4, 2.2.16, 2.2.2.3)

Aplicacao 3,4,5

0...100%

0...100%

0...100%

4mA/20...100% 4mA/20...100%

4mA/20...100%

Customizado -10...+10V

Customizado

Customizado

Tabela 8-10. Selecoes para Parametro 1D320

Para selecdo “Customizada”, ver Parametros ID321 e ID322.

Configuracao minima customizada Al1 34567 [2.2.5,22.17,2.2.2.4]
Configuracao maxima customizada Al1 34567 [2.2.6,2.2.18 2.2.2.5]

Esses parametros definem o sinal 1 de entrada analoga para qualquer extensao de sinal de

entrada dentro de -160—160%.

Exemplo: Se o escalonamento do sinal de entrada for definido para 40%...80%, a referéncia muda
entre freqiiéncia minima (ID101) e freqiiéncia maxima (ID102) apés uma intensidade de sinal de

8...16mA.
Inversao de sinal Al1 3457

227 2219 22261

Se esse parametro for igual a 0, nenhuma
inversao de sinal de entrada analoga ocorre.
Nota: Na aplicacao 3, Al1 é a referéncia de
freqiéncia de local B se o parametro
ID131for igual a 0 (padrao).

&
Freqiiéncia
de saida

ID303 T ————————m——mm———— —————

D320 =0
Al1 =0—100%

1
1
1
1
1
|
1
1
1
1
D220 =1 I
D304 " - - -~ Al =customizado:
1

1

|

1
o D321 D32z 100%
MX1ZKT1

Figura 8-18. Sem inversao de sinal Al1

Se esse parametro foriguala 1, a
inversao do sinal de entrada analoga
ocorrera.

Sinal Al'1 max. = ref. de freqiiéncia minima
Sinal AI'1 min. = ref. de freqiiéncia maxima

&
Freqiéncia
de Saida

D303 ———— p————————— ———————— =

D320 =0
All = B—100%

D320 =1
Al1 =customizado

D304 T ————~
Al
(termin. 2)

|- Nt R
-

k

o D321 D322 100%

MXIZKT3

Figura 8-19. inversao de sinal Al1
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324 Tempo de filtragem de sinal Al1 34567 (2.2.8,2.2.20, 2.2.2.2]

&

Quando esse parametro receber um valor maior %

~ . . ’ . . Qinal nAan filtrad
do que 0, a funcdo que filtra disturbios a partir do |' mnal nan firadn
sinal analogo de entrada sera ativada. 100% | __r

Um longo tempo de filtragem faz com que a Sinal filtrado
resposta de regulagem seja mais lenta. Consulte U
Figura 8-20.

t[s]

MEAZHT4

Figura 8-20. Filtragem de sinal Al1

325  Faixa do sinal Al2 de entrada analoga 34567 (2.2.10, 2.2.22, 2.2.3.3]

Aplicacao \ 3, 4,
0 0...20mA 0...20mA 0...100% 0...100%
1 4...20mA 4mA/20...100% 4mA/20...100% 4mA/20...100%
2 Customizado Customizado -10...+10V Customizado
3 Customizado

Tabela 8-11. Selecoes para Pardmetro ID325

326  Configuracdo min. customizada Al2 de entrada andloga 34567 (2.2.11,
2.2.23,2.2.3.4)

327 Configuracao max. customizada Al2 de entrada analoga 34567 (2.2.12 2.2.24,
2.2.3.5)

Esses parametros definem Al2 para qualquer extensao de sinal de entrada dentro de -160—160%.
Consulte ID321.

3
Freqléncia
de Saida

D304 — = — mmm e

D325 =customizado,

10325 =0
AlZ = 0—100%

D303 17— :“': Al2 = 20-100% LA
: : : (term. 3,4)
| 1 1 1
4 ma L 20 ma
10326 10327 X 12KTS

Figura 8-21. Escalonamento AlZ de entrada analoga
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328  Inversdo 2 de entrada analoga 3457 (2.2.13,2.2.25, 2.2.3.6)

Consulte ID323.
Nota: Na aplicacao 3, Al2 sera a referéncia de freqiiéncia de local A se o parametro ID117 for
igual a 1 (padrao).

329 Tempo de filtragem 2 de entrada andloga 34567 (2.2.14,2.2.26, 2.2.3.2)
Consulte ID324.
330  Funcdo DIN5 5 (2.2.3]

A entrada digital DINS possui 14 funcoes possiveis. Se ela nao precisar ser usada, defina o valor
desse parametro para 0.
As selecoes sao as mesmas que as do Parametro ID319 exceto:

13 Ativa referéncia PID 2
Contato aberto: Referéncia do controlador PID selecionada com o Parametro ID332.
Contato fechado: Referéncia 2 de teclado do controlador PID selecionada com o
Parametro R3.5.

331 Tempo de rampa do potenciometro do motor 3567 (2.2.22,22.27,2.2.1.2,2.2.1.15]

Define a velocidade de mudanca do valor de referéncia do potenciometro do motor (Hz/s). Os
tempos de rampa de controle do motor ainda estao ativos.

332  Sinal de referéncia do controlador PID (Local A 57 (2.1.11)

Define qual local de referéncia de freqliéncia é selecionado para o controlador PID.

Aplicacgao \ 5 7
Sel.

0 Entrada analoga 1 Entrada analoga 1

1 Entrada anéaloga 2 Entrada analoga 2

2 Ref. PID do menu M3, par. P3.4 Al3

Ref. de barramento de campo
3 (FBProcessDatalN1) Al4
Consulte capitulo 9.6
4 Referéncia do potenciometro do Ref. PID do menu M3, par. P3.4
motor

Ref. de barramento de campo

5 (FBProcessDatalN1)

Consulte capitulo 9.6
6 Referéncia do potenciometro do motor

Tabela 8-12. Selecoes para Parametro ID332

333 Selecdo de valor real do controlador PID 57 (2.2.8,2.2.1.8)

Esse parametro seleciona o valor real do controlador PID.
0 valor real 1

1 valor real 1 +valor real 2

2 valorreal 1 - valor real 2

3 valorreal 1 * valor real 2
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4 Menor do valorreal 1 e do valor real 2

5 Maior do valor real 1 e do valor real 2

6 valor médio do valor real 1 e do valor real 2

7 raiz quadrada do valor real 1 + raiz quadrada do valor real 2

334  Selecdo 1devalorreal 57 (2.2.9,2.2.1.9]
335  Selecdo 2devalorreal 57  [2.2.10,2.2.1.10)

0 Sem uso

17 AN

2 A2

3 A3

4 Al4

5 Barramento de campo (valor real 1: FBProcessDatalN2; valor real 2: FBProcessDatalN3].

Consulte capitulo 9.6.
Aplicacao 5

6 Torque do motor

7 Velocidade do motor

8 Corrente do motor

9 Poténcia do motor

10 Frequéncia do decodificador (para valor real 1 somente)

336  Escala minima 1 do valor real 57 (2.2.11,2.2.1.11]

Define o ponto de escalonamento minimo para o valor real 1. Consulte Figura 8-22.
337  Escala maxima 1 do valor real 57 (2.2.12,2.2.1.12]

Define o ponto de escalonamento maximo para o valor real 1. Consulte Figura 8-22.
338  Escala minima 2 do valor real 57 (2.2.13,2.2.1.13)

Define o ponto de escalonamento minimo para o valor real 2. Consulte Figura 8-22.
339  Escala maxima 2 do valor real 57 (2.2.14,2.2.1.14)

Define o ponto de escalonamento minimo para o valor real 2. Consulte Figura 8-22.

4
Sinal de entrada Binal de entrada
escaladn [%] escaladn [%]
100 - A s S Ll e B e s
1 1 : > "":
| | I e |
10336 = 30% ! ! - 1™ !
10337 = 280% ! ! L4 U O R P 9 !
l | (15,3 mA) ID338 = -30% : |
: : 10339 = 140% : :
i i | i
| I 1 |
| | 1 I
| | 1 |
| i 177 i |
; : Entrada @.5my) | :Entrada
3 20 1gpanaloga [%] Ao~ g 153 1,_|3anéloga [%]
0 t ' - ‘e " "

o EI.:I 8.0 100V a 10,0V I

0 8.0 180  20.0mA o 20,0 mA

4 8.8 16.8 20,0 mA 4 20,0 mA NX1ZE34

Figura 8-22. Exemplos de escalonamento de sinal de valor real
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340

341

342

343

344
345

Inversdo de valor de erro PID 57 (2232 221.5]

Esse parametro permite que vocé inverta o valor do erro do controlador PID (e assim a operacao
do controlador PID).

0 Sem inversao

1 Invertido

Tempo de elevacao da referéncia PID 57 [2.2.33,2.2.1.6]

Define o tempo durante o qual a referéncia do controlador PID sobe de 0% para 100%.
Tempo de quedA da referéncia PID 57  [2.2.34,2.2.1.7]

Define o tempo durante o qual a referéncia do controlador PID cai de 100% para 0%.

Selecdo de referéncia E/S B 57 (2.2.5,2.2.1.1]

Define o local de referéncia de freqiiéncia selecionado quando o comando for controlado a partir
do terminal E/S e o local B de referéncia estiver ativo (DINé=fechado).

0 referéncia Al1 (terminais 2 e 3, ex. potenciémetro)

referéncia Al2 (terminais 5 e 6, ex. transdutor)

referéncia Al3

referéncia Al4

referéncia de teclado (Parametro R32)

Referéncia a partir do barramento de campo (FBSpeedReference)

referéncia do potenciometro do motor

referéncia do controlador PID

- seleciona valor real (par. ID333 a ID339) e a referéncia de controle PID (par. ID332)

Se o valor 6 for selecionado para esse parametro na aplicacao 5, os valores dos Parametros
ID319 e ID301 serao automaticamente definidos para 13.

Na aplicacao 7, as funcdes potenciometro do motor PARA BAIXO e potenciometro do motor PARA
CIMA devem ser conectadas para entradas digitais (Pardmetros ID417 e ID418), se o valor 6 for
selecionado para esse parametro.

NO O N WN =

Valor minimo de escalonamento de referéncia, local B 57 [(2.2.35,2.2.1.18)
Valor méximo de escalonamento de referéncia, local B 57 [2.2.36,2.2.1.19)

Vocé pode escolher uma faixa de escalonamento para a referéncia de freqiiéncia a partir do local
B entre a freqiiéncia Minima e Maxima.

Se nenhuma escalonamento for desejado, defina o valor do parametro para 0.

Nas figuras abaixo, a entrada Al1 com faixa de sinal 0...100% é selecionada para referéncia de
Local B.

NOTA: Este escalonamento ndo afeta a referéncia de barramento de campo (escalonada entre
freqiiéncia Minima (par. ID101) e freqiiéncia Maxima (par. ID102).
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Arreqiiéncia Freqiiéncia
de saida de saida
Freq. max. ID102 _|Freg. méx. D102

D244

Entrada
andloga [V]

0 10 a 10

NX12K35

Entrada
! analoaa V]

-

—+Freq. min. ID101

—Freq. min. ID101

Figura 8-23. Esquerda: Par. 1D344=0 (sem escalonamento de referéncial Direita: Escalonamento de
referéncia

346  Funcdo de supervisdo de limite da freqiiéncia de saida 2 34567 [2.3.12,2.3.4.3, 2.3.2.3)

Sem supervisao

Supervisao de limite baixo

Supervisao de limite alto

Controle de freio ligado (Aplicacido 6 somente, consulte capitulo 9.1 na pagina 215)

Controle de freio ligado/desligado (Aplicacdo 6 somente, consulte capitulo 9.1 na pagina 215)

MAWN=-—=O

Se a freqiiéncia de saida ficar além/aquém do limite definido (ID347), esta funcdo gera uma
mensagem de alerta através de uma saida digital dependendo:

1) das configuracdes dos parametros ID312 até ID314 (aplicacoes 3,4,5) ou

2) em qual saida o sinal de supervisao 2 (ID448) esta conectado (aplicacdes 6 e 7).

O controle de freio usa diferentes funcoes de saida. Consulte os parametros 1D445 & ID446.

347  Valor de supervisao de limite de freqiiéncia de saida 2 34567 [2.3.13, 2.3.4.4,
2.3.2.4]

Seleciona o valor de freqliéncia supervisionado pelo parametro ID346. Consulte figura 8-16.

348  Funcdo de supervisdo de limite de torque 34567 (2.3.14,2.3.4.5,2.3.2.5)
0 =Sem supervisao
1 =Supervisao de limite baixo
2 =Supervisao de limite alto
3 =Controle de freio desligado (Aplicacao 6 somente, consulte capitulo 9.1 na pagina 215)

Se o valor calculado do torque ficar abaixo ou ultrapassar o limite definido (ID349), essa funcao

gerara uma mensagem de alerta através de uma saida digital dependendo:

1) das configuracdes dos paréametros ID312 até ID314 (aplicacdes 3,4,5) ou

2) em qual saida o sinal de supervisdo de limite do torque (ID451) estd conectado (aplicacdes 6 e
7).

O controle de freio usa diferentes funcoes de saida. Consulte ID445 & ID44é6.
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349

350

351

352
353

Limite de torque, valor de supervisdo 34567 (2.3.15,2.3.4.6, 2.3.2.6]
Define aqui o valor do torque a ser supervisionado pelo parametro ID348.

Aplicacoes 3 e 4:
O valor de supervisao do torque pode ser reduzido abaixo do ponto de configuracao com selecao
de sinal de entrada analoga livre e funcao selecionada, ver Parametros ID361 e ID362.

Limite de referéncia, funcdo de supervisdo 34567 (2.3.16, 2.3.4.7,2.3.2.7]

0 =Sem supervisao

1= Supervisao de limite baixo

2= Supervisao de limite alto

Se o valor de referéncia ficar abaixo ou ultrapassar o limite definido (ID351), essa funcao gerara

um alerta através de uma saida digital dependendo

1) das configuracdes dos parametros ID312 até ID314 (aplicacdes 3,4,5) ou

2) em qual saida o sinal de supervisao de limite de referéncia (par. ID449) esta conectado
(aplicacdes 6 e 7).

A referéncia supervisionada é a referéncia ativa corrente. Pode ser referéncia de local Aou B

dependendo da entrada DING, da referéncia E/S, da referéncia de painel ou da referéncia de

barramento de campo.

Limite de referéncia, valor de supervisao 34567 (2.3.17,2.3.4.8 2.3.2.8)

O valor de freqliéncia a ser supervisionado com o Parametro ID350. Dé o valor em porcentagem
da escala entre as freqiiéncias minima e maxima.

Delay externo de freio desligado 34567 (2.3.18 2.3.4.9,2.3.2.9)
Delay externo de freio ligado 34567 (2.3.19,2.3.4.10,2.3.2.10)

A funcao do freio externo pode ser configurada para os sinais de controle de partida e parada com
esses parametros. Consulte figura 8-24 e Capitulo 9.1 na pagina 215.

O sinal de controle de freio pode ser programado via saida DO1 digital ou via uma das saidas de
relé RO1 e RO2, ver Pardmetros ID312 a ID314 (aplicacdes 3,4,5) ou ID445 (aplicacdes 6 e 7). 0
delay de freio ligado ¢ ignorado quando a unidade esta atingindo um estado de parada apds um
rampdown ou se parada por reducao.

a) b)
oer = ID352 ko = ID353 tope = D352 f = Par. D353
— - — -
) ! | : Freio i | ;
Freio  GFF ! I DOVRON Externo: OFF | : DORO1
Externo:ap : l RO2 N : 1 ROZ
—_—
| | : |
oHM1:- OPER. M- !
FRENTE CINT:pARTIDA !
PARADA PULSO i
I
OINZ: QPER. REV s
PARADA t =< PARADA
.. PULSO
HX12K4S t -

Figura 8-24. Controle externo do freio:

al Selecao l6gica de Partida/Parada, ID300 =0, 1 ou 2
b] Selecao ldgica de Partida/Parada, ID300=3
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354  Supervisdo de limite de temperatura do inversor de freqiiéncia 34567 (2.3.20, 2.3.4.11,
2.32.11]
0 =Sem supervisao
1= Supervisao de limite baixo
2= Supervisao de limite alto
Se a temperatura do inversor de freqiiéncia ficar abaixo ou ultrapassar o limite definido (ID355),
essa funcao gerara uma mensagem através de uma saida digital dependendo
1) das configuracdes dos parametros ID312 até ID314 (aplicacdes 3,4,5) ou
2) em qual saida o sinal de supervisao de limite de temperatura (ID450) esta conectado
(aplicacdes 6 e 7).
355  Valor do limite de temperatura do inversor de freqiiéncia 34567 (2.3.21,2.3.4.12,
2.3.2.12)
Este valor de temperatura é supervisionado pelo Parametro ID354.
356  Sinal de supervisdo andloga 6 (2.3.4.13]
Com esse Parametro, vocé pode selecionar a entrada analoga a ser monitorada.
0 =Sem uso
1=AI
2=AI2
3=AI3
4 =Al4
357  Limite baixo de supervisdo analoga 6 (2.3.4.14)
358 Limite alto de supervisdo andloga 6 (2.3.4.15]
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Esses Parametros definem os limites baixo e alto do sinal selecionado com o par. ID356. Veja
Figura 8-25.

Entrada analoga (selecionada com par. ID356)

A

D358

D357 /

Pp-Tempo

= /TN /

1
RO1
0

Neste exemplo a programacao do par. ID463 = B.1 NX12k116

Figura 8-25. Um exemplo de controle LIG./DESL.
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359 Limite minimo do controlador PID 5 (2.2.30)
360 Limite maximo do controlador PID 5 (2.2.31)

Com esses parametros vocé pode definir os limites minimo e maximo para a saida do controlador
PID.

Configuracao do limite: -1600,0% (de fmax) < par. ID359 < par. ID360 < 1600.0% (de fmax).

Esses limites sao de importancia para o exemplo quando vocé define o ganho, o tempoleo
tempo D para o controlador PID.

361 Entrada analoga livre, selecdo de sinal 34 (2220 22.17)

Selec3o de sinal de entrada de uma entrada analoga livre ([uma entrada nao usada para sinal de
referéncial:

0 = Nao esta em uso
1 = Entrada analoga 1 (Al1)
2 = Entrada analoga 2 (Al2)

362  Entrada analoga livre, funcdo 34 (2.2.21,2.2.18)

Esse parametro é usado na selecao de uma 4
funcao para um sinal de entrada analoga livre:

Limite de torque

100%
~ ~ s Par ID107
0 = A funcao nao esta em uso

1 = Reduz o limite de corrente do motor (ID107)

Esse sinal ajustara a corrente maxima do
motor entre 0 e o limite maximo definido com
ID107.

Consulte Figura 8-26.

1 Entrada
! analoga

L

v Faixa de sinal 10w ] :
E;q 20 ma MX 12K
4m, 20ma

Customizado Customizado

Figura 8-26 Escalonamento da corrente max. do
motor

L
2 = Reduz corrente de frenagem CC. jporrente de

frenagem CC

A corrente de frenagem CC pode ser P20 so7]
reduzida com o sinal de entrada analoga
livre entre a corrente zero e a corrente
definida com o parametro ID507. Consulte
Figura 8-27.

Entrada
analoga livre

Faixa de sinal
D4xly 4

-

o NX1ZKES

Figura 8-27. Reducao da corrente de frenagem CC
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3 =Reduz os tempos de aceleracao e desaceleracao.

Os tempos de aceleracao e A
desaceleracao podem ser reduzidos
com o sinal de entrada analoga livre
dependendo das seguintes formulas:

Fator R

Tempo reduzido = define tempo de
acel./desaceler. (par.ID103, ID104;
ID502, ID503) dividido pelo fator R na
Figura 8-28.

: Entrada

| Analoga livre

Faixa de sinal NX12K59

Figura 8-28. Reducao dos tempos de aceleracao e

desaceleracao
4 = Reduz o limite de supervisao de torque
O limite de supervisao definido pode ser { Limite de
reduzido com o sinal de entrada analoga 100% oraue
livre entre 0 e o valor de supervisao do Par. D349 | :
limite de torque definido (ID349), consulte i
Figura 8-29. !
I
I
|
i
i Entrada
! analoga ...
o Faixa de sinal PJX'Z:{SZ:—
Figura 8-29. Reducao do limite de supervisao de
torque
363  Selecdo légica de Partida/Parada, local B 3 (2.2.15]

0 DIN4: contato fechado = partida para frente
DINS: contato fechado = partida para tras
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A
freqiiéncia f 30 d d
FWD |CEie™  fungdo de parads
=reducao

4

REV

| T A S

Bt [ | Wy e ) S OSSN [ S————— J__,

Fe N} i
'\i,/ \E/J NX12K09 '\,SJ]

Figura 8-30. Partida para frente/Partida para tras

@ A primeira direcao selecionada tem a prioridade mais alta.

@ Quando o contato DIN4 abre, a direcdo da rotacdo comeca a mudar.

@ Se os sinais Partida para frente (DIN4) e Partida para trés (DIN5) estiverem ativos
simultaneamente, o sinal Partida para frente (DIN4) tera prioridade.

1 DIN4: contato fechado = partida contato aberto = parada
DINS: contato fechado = reverso contato aberto - para frente
Consulte Figura 8-31.

F
Freqgiiéncia de
p/ saida
frente
Funcao de parada
(ID506)
. = direcionamento
[ \ | | 14
b Al I
: ' I
P/ | : I
tréas & ! | 1 : I
t T
I I
I I
| I
O — JI ___________________ ¢I _________
DING NE12K10

Figura 8-31. Partida, Parada, Reverso

2 DIN4: contato fechado = partida contato fechado = parada
DINbD: contato fechado = partida ativada
contato aberto = partida desativada e comando parado se estiver em operacao

3 Conexao de 3 fios (controle de pulso):
DIN4: contato fechado = pulso de partida
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364
365

366
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DINDS: contato aberto = pulso parado
(DIN3 pode ser programada para comando reverso)
Consulte Figura 8-32.

~
Freqijléncia ::Ign;;é?] de parada Se os pulsos Parada e Partida forem
de saida simultaneos o pulso de Parada

, = feducdo sobrepora
(NN - e
| IIII|| | L -
r .
DIM4 H

1

1

1

I

I

1
Partida - o
DINS MO 2K
Parada

Figura 8-32. Pulso em partida / Pulso parado.

REWV
L

As selecoes 4 a 6 serao usadas para excluir a possibilidade de uma partida nao intencional
quando, por exemplo, a energia for conectada, reconectada apos uma falha de energia,
apos um reset de falha, apds o comando ter sido parado por Ativa Operacao Run Enable
(Ativa Operac3o = Falso) ou quando o local de controle for mudado. O contato
Partida/Parada deve ser aberto antes de o motor poder ser iniciado.

4 DIN4: contato fechado = partida para frente (Borda em elevacdo requerida para
patida)
DINS: contato fechado = partida para tras (Borda em elevacdo requerida para
prtida)
5 DIN4: contato fechado = partida (Borda em elevacdo requerida para partida)

contato aberto = parada
DIN5: contato fechado = reverso
contato aberto = para frente

6 DIN4: contato fechado = partida (Borda em elevacdo requerida para partida)
Contato aberto = parada
DINb: contato fechado = partida ativada
contato aberto = partida desativada e comando parado se em operacao

Escalonamento de referéncia, valor minimo, local B 3 (2.2.18)
Escalonamento de referéncia, valor maximo, local B 3 (2.2.19)

Ver Pardmetros ID303 e ID304 acima.
Troca facil 5 (2.2.37]

0 Mantém referéncia
1 Copia referéncia

Se uma referéncia de Copia foi selecionada, € possivel mudar do controle direto para o controle
PID e de volta sem fazer escala na referéncia e no valor real.
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367

370

371

372

Por exemplo: O processo é comandado com a referéncia de freqiiéncia direta (Local de controle
E/S B,

barramento de campo ou teclado) para algum ponto e, depois, o local de controle é comutado
para onde o controlador PID for selecionado. O controle PID comeca a manter esse ponto.
Também ¢é possivel mudar a fonte do controle de volta para o controle freqiiéncia direta. Neste
caso, a freqliéncia de saida é copiada como a referéncia de freqiiéncia. Se o local de destino for o
teclado, o status de operacao (Operacdo/Parada, Direcdo e Referéncia) sera copiado.

A mudanca é suave quando a referéncia da fonte de destino vem do teclado ou um potenciometro
de motor interno (par. ID332 [Ref. PID] = 2 ou 4, ID343 [Ref. E/S B] = 2 ou 4, par. ID121 [Ref.
Teclado] = 2 ou 4 e ID122 [Ref Barramento de campol= 2 ou 4.

Reset de memdria de potenciémetro do motor [Referéncia de Freqiiéncia] 3567 (2.2.23,
2228 2213 22.1.16]

0 Sem reset
1 Reset de memodria na parada e na queda de energia
2 Reset de memoria na queda de energia

Reset de memédria de potenciémetro do motor [Referéncia PID) 57 [2.2.29,2.2.1.17]

0 Sem reset
1 Reset de memoria na parada e na queda de energia
2 Reset de memoria na queda de energia

Referéncia PID 2 [Referéncia adicional de Local A 7 (2.2.1.4)

Se a referéncia PID 2 possibilita funcao de entrada (ID330)= VERDADEIRO, esse parametro define
qual local de referéncia é selecionado como a referéncia do controlador PID.

0 = Referéncia Al1 (terminais 2 e 3, ex. potenciémetro)

1 = Referéncia Al2 (terminais 5 e 6, ex. transdutor]

2 = Referéncia AI3

3 = Referéncia Al4

4 = Referéncia PID 1 a partir do teclado

5 = Referéncia a partir do barramento de campo (FBProcessDatalN3); Consulte capitulo 9.6
6 = Potenciometro do motor

7 = Referéncia PID 2 a partir do teclado

Se o valor 6 for selecionado para esse parametro, as funcoes potenciometro do motor PARA
BAIXO e potenciometro do motor PARA CIMA deverao ser conectadas as entradas digitais
(Paré&metros ID417 e ID418).

Entrada analoga supervisionada 7 (2.3.2.13]

0 = Entrada analoga 1 (Al1)
1 = Entrada analoga 2 (Al2)
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373

374

375

376
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Supervisdo de limite de entrada analoga 7 [2.3.2.14)

Se o valor da entrada analoga selecionada ficar abaixo/acima do valor de supervisao definido (par.
ID374), esta funcdo gera uma mensagem através de uma saida digital ou das saidas de relé
dependendo de qual saida a funcdo de supervisdo de entrada analoga (par. ID463) estiver
conectada.

0 Sem supervisao

1 Supervisao de limite baixo

2 Supervisao de limite alto

Valor supervisionado de entrada andloga 7 (2.3.2.15)

O valor da entrada analoga selecionada a ser supervisionado pelo Parametro ID373.
Offset de saida andloga 67 (2.3.5.7,2.3.3.7]

Adiciona -100,0 a 100,0% ao sinal de saida analoga.

Ponto de referéncia de soma PID [Referéncia direta de local A) 5 (2.2.4]

Define qual fonte de referéncia é adicionada a saida do controlador PID se o controlador PID for
usado.

0 Sem referéncia adicional (valor de saida PID direta)

1 saida PID + Al1 referéncia a partir dos terminais 2 e 3 (ex. potenciémetro)

2 saida PID + Al2 referéncia a partir dos terminais 4 e 5 (ex. transdutor)

3 saida PID + referéncia de teclado PID

4 saida PID + referéncia de barramento de campo (FBSpeedReference)

5 saida PID + referéncia do potenciometro do motor

6 saida PID + Barramento de campo + saida PID (ProcessDatalN3); consulte capitulo 9.6

7 saida PID + potenciémetro do motor

Se o valor 7 for selecionado para esse parametro, os valores dos Parametros ID319 e ID301 serao
automaticamente definidos para 13. Consulte figura 8-33.

A

Hz
fff. R }.\_.- R ﬁ’::.\. S
\ Limite min PIEJ’f N '
20,00 e mmm-n’
|

Figura 8-33. Ponto de referéncia de soma PID

Nota: Os limites maximo e minimo ilustrados na figura limitam somente a saida PID, nenhuma
outra saida.
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377

384

385

Selecdo de sinal Al1 234567 (228 223 2215 222.1)

Conecte o sinal Al1 a entrada analoga de sua escolha com este parametro. Para mais
informacodes sobre o método de programacao TTF, consulte capitulo 6.4.

Histerese de joystick Al1 6 [2.2.2.8)

Este parametro define a histerese de joystick entre 0 e 20 %.

Quando o joystick ou controle do potencidmetro é movimentado de reverso para frente, a
freqiéncia de saida cai linearmente para a freqiiéncia minima selecionada
(joystick/potenciometro na posicdo média) e la permanece até o joystick/potenciometro ser
movimentado na direcao do comando para frente.0 quanto o joystick/potenciometro deve ser
girado para iniciar o aumento de freqiiéncia na direcao da freqiiéncia maxima selecionada
depende da quantidade de histerese de joystick definida com esse parametro.

Se o valor deste parametro for 0, a freqiiéncia comecara a subir de modo linear e imediatamente
quando o joystick/potenciémetro for movimentado na direcdo do comando para frente a partir da
posicao média. Quando o controle € mudado de para frente para reverso, a freqiiéncia segue o
mesmo padrao no caminho contrario. Consulte Figura 8-34.

Referéncia da freqiiéncia

Hz
\ EﬁgVERSO 5%65A FRENTE’

Escalonamente-max
de ref.
1D304 = 70Hz

Do reverso para
frente

YA

Da frente para
tras

Freq. max. D102
=50Hz

., Entrada analoga

Freg. min. ID101 = (V/mA)
Escalonamento (0-10V/20mA)
min. de ref.
ID303 = OHz Par. ID321 Par. ID322
=20% . =90%
Histerese de Joystick, F—
1D384 = 20 %

Figura 8-34. Um exemplo de histerese de joystick. Neste exemplo, o valor do par. ID385 [Limite
Sleep) € iguala 0

Limite sleep AlIT 6 (2.2.2.9]

O inversor de freqiiéncia € parado se o nivel do sinal Al fica abaixo do limite sleep definido com
esse parametro. Consulte também par. ID386 e Figura 8-35.
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Referéncia da freqiiéncia . f
Hz A REVERSO PARA FRENTE \ ,
—_ . '
N 50% / N/
Escalonamento méx. ! N r
de ref. .\.FL /,E kY f
ID304 = 70Hz 1-,\ _,-'r M,
' Fi Do reverso para
\ I frente
| /!
Freq. max. ID102 \\ | ;
=seHz 1 1 N 1 ———— s, /
N I
\ /
kY r
PARTIDA PARADA \I If
~ PARPDA LS
o PARI'_ Da frente para
o tras
Entrada analoga
\ (V/mA)
Freq. min. D101 = \ (0-10V/20mA)
Escalonamento _ ——
min. de ref. Par. 10321 Limite de Par. ID322
D303 = 0Hz =20 % veloc. ID385= =680 %
Histerese de Joystick, HA1ZRES
ID384 = 20 %
Figura 8-35. Exemplo da funcao de limite sleep
Referéncia da freqiiéncia
H .
z ‘ PARA TRAS PARA FRENTE
y 50% 50% /
/ %
Escalonamento max. ] ‘f
de ref. R A B
ID304 = 70Hz \ /
\\‘ / De tras fi
/ para frente
Freq. max. ID102 X i
=50Hz @ — T |
Da frente para
I R . T R | tras
Entrada analoga
Freg. min. D101 = (V/mA)
Escalonamento (0-10V/20mA)
min. de ref.
ID303 = OHz D321 ] T D322
=20 % = 90 %
Histerese de Joystick,
1D384 = 20 %
MX12REE

Figura 8-36. Histerese de joystick com fregiiéncia minima em 35Hz

386 Delay de sleep Al1 6 [2.2.2.10)

Esse parametro define que o tempo em que o sinal de entrada analoga deve permanecer de modo
a parar o inversor de freqiiéncia é abaixo do limite de sleep determinado com o parametro ID385.
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388

393
394

395

396

397

399

Selecdo de sinal AI2 234 567 (2.2.9,2.221,2.2.3.1]

Conecte o sinal Al2 a entrada analoga de sua escolha com este parametro. Para mais
informacodes sobre o método de programacao TTF, consulte capitulo 6.4.

Escalonamento de referéncia Al2, valor minimo é (2.2.3.6]
Escalonamento de referéncia Al2, valor maximo 6 (2.2.3.7]

Escalonamento de referéncia adicional. Se os valores tanto de ID393 quanto ID394 forem zero, um
setoff é feito no escalonamento. As freqiiéncias minima e maxima sao usadas para
escalonamento. Consulte IDs de par. 303 e 304.

Histerese de joystick Al2 6 (2.2.3.8]

Este parametro define a zona morta do joystick entre 0 e 20%.
Consulte ID384.

Limite sleep AlI2 6 (2.2.3.9]

O inversor de freqiiéncia € parado se o nivel do sinal Al fica abaixo do (imite sleep definido com
esse parametro. Consulte também par. ID397 e Figura 8-35. Consulte 1D385.

Delay de sleep Al2 6 (2.2.3.10]
Esse parametro define que o tempo em que o sinal de entrada analoga deve permanecer de modo

a parar o inversor de freqiiéncia é abaixo do limite determinado com o parametro de limite de
sleep Al2 (ID396).

Escalonamento do limite de corrente 6 (2.2.6.1)

0 =Sem uso

1=Al
2=AI2
3=AI3
4=Al4

5 = Barramento de campo (FBProcessDatalN2); consulte capitulo 9.6.

0 sinal ajustara a corrente maxima do motor entre 0 e o limite de corrente do motor (ID107).
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400 Escalonamento da corrente de frenagem CC 6 [2.2.6.2]

Ver par. ID399 para as selecoes.
Corrente de

A corrente de frenagem pode ser N |
reduzida com o sinal de entrada analoga !
livre entre a corrente zero e a corrente '
definida com o parametro ID507. i
Consulte Figura 8-37. |

iEntrada

1 analoga livre

i] Faixa de sinal e —

Figura 8-37. Escalonamento da corrente de frenagem CC

401  Escalonamento dos tempos de aceleracdo e desaceleracdo 6 [2.2.6.3]

Consulte par. ID399.

F 3
Os tempos de aceleracao e FaterR

desaceleracao podem ser reduzidos
com o sinal de entrada analoga livre
dependendo das seguintes formulas:

Tempo reduzido =d efine tempo de
acel./desaceler. (par.ID103, [D104;
ID502, ID503) d ividido pelo f ator R da
Figura 8-38.

Entrada
analoga livre

A entrada analoga de nivel zero corresponde

.. N Faixa de sinal . o
aos tempos de rampa definidos pelos parametros. oAb oL
Nivel maximo significa um décimo do valor definido
pelo parametro.

Figura 8-38. Reducao dos tempos de aceleracao e
desaceleracao
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402

403

404

405

406

407

408

Escalonamento do limite de supervisdo de torque 6 [2.2.6.4]

Veja ID399. A

Limite de

100% torque
o

O limite de supervisao definido pode ser 2
Par. ID349

reduzido com o sinal de entrada analoga livre
entre 0 e o limite de supervisao definido
(ID349), consulte Figura 8-39.

Entrada
analoga livre

-

Faixa de sinal NX12KB0

Figura 8-39. Reducao do limite de supervisao de

torque
Sinal de partida 1 6 (2.2.7.1]
Selecao de sinal 1 para ldgica de partida/parada.
Programacao padrao A.1.
Sinal de partida 2 6 (2.2.7.2)
Selecao de sinal 2 para ldgica de partida/parada.
Programacao padrao A.2.
Falha externa [fecha) 67 (2.2.7.11,2.2.6.4]

Contato fechado: Falha (F51) é exibida e o motor parado.

Falha externa [abre] 67 (2.2.7.12, 2.2.6.5]

Contato aberto: Falha (F51) é exibida e o motor parado.

Ativa operacdo 67 (2.2.7.3, 2.2.6.6]

Contato aberto: Partida do motor desativada

Contato fechado: Partida do motor ativada

O inversor de freqiiéncia é parado de acordo com a funcao selecionada no par. ID506. O comando
escravo sempre ira reduzir para parar.

Selecdo de tempo de aceleracdo/Desaceleracdo 67 (2.2.7.13, 2.2.6.7]

Contato aberto: Tempo de aceleracdo/desaceleracao 1 selecionado
Contato fechado: Tempo de aceleracdo/desaceleracdo 2 selecionado

Define os tempos de aceleracao/desaceleracao com os parametros ID103 e ID104 e os tempos de
rampa alternativa com |ID502 e ID503.
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409

410

411

412

413

414

415

416

417

418
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Controle a partir do terminal E/S 67 [2.2.7.18, 2.2.6.8]
Contato fechado: Forca o local de controle para o terminal E/S
Essa entrada tem prioridade sobre os parametros ID410 e ID411.

Controle a partir do teclado 67 (2.2.7.19,2.2.6.9]

Contato fechado: Forca o local de controle para o teclado
Essa entrada tem prioridade sobre o parametro ID411, mas é precedida na prioridade pelo ID409.

Controle a partir do barramento de campo 67 [2.2.7.20,2.2.6.10)

Contato fechado: Forca local de controle para o barramento de campo
Essa entrada ¢é precedida em prioridade pelos Parametros ID409 e ID410.

NOTA: Quando o local de controle é forcado a mudar, os valores de Partida/Parada, a Direcao e
a Referéncia validos no respectivo local de controle sao usados. O valor do parametro ID125
(Local de Controle do Teclado) ndo muda.

Quando a entrada se abre, o local de controle é selecionado de acordo com o Parametro ID125,
controle do teclado.

Reverso 67  (2.2.7.4,2.26.11)

Contato aberto: Direcao para frente

Contato fechado: Direcao reversa

Esse comando fica ativo quando o sinal Partida 2 (ID404) é usado para outras finalidades.
Velocidade marginal 67 [2.2.7.16,2.2.6.12)

Contato fechado: Velocidade marginal selecionada para referéncia de freqiiéncia

Ver Parametro ID124.

Programacao padrao: A.4.

Reset de falha 67 [2.2.7.10,2.2.6.13]

Contato fechado: Todas as falhas sao resetadas.

Aceleracdo/Desaceleracdo proibidas 67 (2.2.7.14,2.2.6.14]

Contato fechado: Nenhuma aceleracao ou desaceleracao possivel até o contato ser aberto.

Frenagem CC 67 [2.2.7.15,2.2.6.15]

Contato fechado: No modo PARADA, a frenagem CC opera até o contato ser aberto.
Consulte ID1080.

Potenciémetro do motor PARA BAIXO 67 [2.2.7.8 2.2.6.16]
Contato fechado: A referéncia do potenciometro do motor DESCE até o contato ser aberto.
Potenciémetro do motor PARA CIMA 67 [2.2.7.9,2.2.6.17]

Contato fechado: A referéncia do potenciometro do motor SOBE até o contato ser aberto.
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419

420

421

422

423

424

425

426

427

428

429

430

Velocidade predefinida 1 6 [2.2.7.5]
Velocidade predefinida 2 6 (2.2.7.6]
Velocidade predefinida 3 6 (2.2.7.7]

As selecoes de entrada digital para ativacao das velocidades predefinidas.

Selecdo Al1/AI2 6 (2.2.7.17]

Com o valor 14 selecionado para o Parametro ID117, esse parametro permite que vocé selecione
o sinal Al1 ou Al2 para a referéncia de freqiiéncia.

Sinal de partida A 7 (2.2.6.1)

Inicia o comando a partir do local de controle A.
Programacao padrao: A.1

Sinal de partida A 7 (2.2.6.2]

Inicia o comando a partir do local de controle B.
Programacao padrao: A.4

Selecdo de local de controle A/B 7 (2.2.6.3]
Contato aberto: Local de controle A

Contato fechado: Local de controle B
Programacao padrao: A.6

Intertravamento de troca automatica 1 7 (2.2.6.18)

Contato fechado: Intertravamento de comando de troca automatica 1 ou comando auxiliar 1
ativado.

Programacao padrao: A.2.

Intertravamento de troca automatica? 7 (2.2.6.19]

Contato fechado: Intertravamento de comando de troca automatica 2 ou comando auxiliar 2
ativado.

Programacao padrao: A.3.

Intertravamento de troca automdtica 3 7 (2.2.6.20)

Contato fechado: Intertravamento de comando de troca automatica 3 ou comando auxiliar 3
ativado.

Intertravamento de troca automatica 4 7 (2.2.6.21]

Contato fechado: Intertravamento de comando de troca automatica 4 ou comando auxiliar 4
ativado.

Intertravamento de troca automdtica 5 7 (2.2.6.22]

Contato fechado: Intertravamento de comando de troca automatica 5 ativado.
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431

432

433

434

435

436

437

438

439

440

441

442

Suporte 24 Horas +358 (0)40 837 1150  Email: vacon{dvacon.com

Referéncia PID2 7 (2.2.6.23]

Contato aberto: Referéncia de controlador PID selecionada com Parametro ID332.
Contato fechado: Referéncia 2 de teclado do controlador PID selecionada com par. ID371.

Pronto 67  (23.3.1,23.1.1]

O inversor de freqiiéncia esta pronto para operar.
Operacdo 67  (2.332,23.1.2)

O inversor de freqliéncia opera.

Falha 67 [2.3.3.3,2.3.1.3]

Um percurso de falha ocorreu.

Falha invertida 67 (2.3.3.4,2.3.1.4]
Nenhum percurso de falha ocorreu.

Alerta 67 [2.3.3.5, 2.3.1.5]

Sinal de alerta geral.

Falha externa ou alerta 67 [2.3.3.6, 2.3.1.6]

Falha ou alerta dependendo do par. ID701.

Falha de referéncia ou alerta 67 (2.3.3.7,2.3.1.7]
Falha ou alerta dependendo do par. ID700.

Alerta de superaquecimento do comando 67 [2.3.3.8 2.3.1.8]
A temperatura do dissipador ultrapassa o limite de alerta.
Reverso 67 [2.3.3.9,2.3.1.9]

0 comando reverso foi selecionado.

Direcdo nao solicitada 67 (2.3.3.10,2.3.1.10)

A direcao da rotacao do motor é diferente daquela solicitada.
Na velocidade 67 (2.3.3.11,2.3.1.11]

A freqliéncia de saida atingiu a referéncia definida.

A histerese é igual ao deslizamento nominal do motor com motores de inducao e para 1.00 Hz
com motores PMS.
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443

444

445

446

447

448

449

Velocidade marginal 67 [233.12,2.3.1.12]
Velocidade marginal selecionada.
Local de controle E/S ativo 67 [2.3.3.13,2.3.1.13)
0 terminal E/S é o local de controle ativo.
Controle de freio externo 67 [2.3.3.14,2.3.1.14]
Controle de freio externo LIG./DESL.. Consulte capitulo 9.1 para detalhes.

Exemplo: RO1 na placa OPT-A2:

Funcao de freio LIG.: Os terminais 22-23 estao fechados (relé é energizado).
Funcao de freio DESL.: Os terminais 22-23 est&o abertos (relé ndo é energizado).

Nota: Quando a energia da placa de controle for removida, os terminais 22-23 se abrem.
Quando estiver usando a funcao Sequidor / Mestre (Master Follower), o comando do seguidor

abrira o freio ao mesmo tempo em que o Mestre o faz mesmo, que as condicoes do Seguidor para
abertura do freio nao tenham sido atingidas.

Controle de freio externo invertido 67 [2.3.3.15,2.3.1.15]
Controle de freio externo LIG./DESL.. Consulte capitulo 9.1 para detalhes.
Exemplo: RO1 na placa OPT-A2:

Funcao de freio LIG.: Os terminais 22-23 estao abertos (relé ndo energizado).
Funcao de freio DESL.: Os terminais 22-23 est&o fechados (relé é energizado).

Quando estiver usando a funcao Seguidor Mestre (Master Follower], o comando do seguidor
abrira o freio ao mesmo tempo em que o Mestre o faz, mesmo que as condicoes do Seguidor para
abertura do freio nao tenham sido atingidas.

Supervisdo 1 do limite de freqiiéncia de saida 67 [2.3.3.16,2.3.1.16]

A freqliéncia de saida sai do limite baixo/limite alto de supervisao definido (ver Pardmetros ID315
e ID316).

Supervisdo 2 do limite de freqiéncia de saida 67 (2.3.3.17,2.3.1.17]

A freqliéncia de saida sai do limite baixo/limite alto de supervisao definido (ver Pardametros 1D346
e ID347).

Supervisdo do limite de referénciaé7 [2.3.3.18,2.3.1.18)

A referéncia ativa vai além do limite baixo/limite alto de supervisao definido (ver Parametros
ID350 e ID351).
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450

451

452

454

455
456
457

458

459

460

461
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Supervisao do limite de temperatura 67 [2.3.3.19,2.3.1.19]

A temperatura do dissipador do inversor de freqiiéncia vai além dos limites de supervisao
definidos (ver Pardmetros ID354 e ID355).

Supervisdo do limite de torque 67 [2.3.3.20, 2.3.1.20)

0 torque do motor vai além dos limites de supervisdo definidos (ver Pardmetros ID348 e ID349).
Falha ou alerta do termistor 67 [2.3.3.21,2.3.1.21]

O termistor do motor inicia o sinal de superaquecimento, o qual pode ser levado para uma saida
digital.

NOTA: Essa funcao requer um conversor equipado com uma entrada de termistor.

Ativacdo do regulador do motor 67 [2.3.3.23,2.3.1.23)

Um dos reguladores de limite (limite de corrente, limite de torque) foi ativado.

Entrada digital do barramento de campo 1 67 [2.3.3.24, 2.3.1.24]
Entrada digital do barramento de campo 2 67 (2.3.3.25, 2.3.1.25]
Entrada digital do barramento de campo 3 67 [2.3.3.26, 2.3.1.26]

Os dados a partir do barramento de campo (Palavra de controle do barramento de campo) podem
ser levados as saidas digitais do inversor de freqiiéncia. Ver o manual do barramento de campo
para detalhes. Consulte também ID169 e ID170.

Controle 1 de troca automatica 1/ comando auxiliar 7 (2.3.1.27]

Sinal de controle para troca automatica/ comando auxiliar 1.
Programacao padrao: B.1

Controle 2 de troca automatica 2/ comando auxiliar 7 (2.3.1.28)

Sinal de controle para troca automatica/ comando auxiliar 2.
Programacao padrao: B.2

Controle 3 de troca automatica 3/comando auxiliar 7 (2.3.1.29]

Sinal de controle para troca automatica/comando auxiliar 3. Se trés (ou mais) comandos
auxiliares forem usados, recomendamos conectar nr 3, também, a uma saida de relé. Visto que a
placa OPT-A2 possui somente duas saidas de relé, é recomendavel comprar uma placa de
expansao E/S com saidas extras de relé (ex. Vacon OPT-B5).

Controle 4 de troca automatica 4/comando auxiliar 7 (2.3.1.30)

Sinal de controle para troca automatica/comando auxiliar 4. Se trés (ou mais) comandos
auxiliares forem usados, recomendamos conectar nr 3 e 4, também, a uma saida de relé. Ja que a
placa OPT-A2 somente tem duas saidas de relé, é recomendavel comprar uma placa de expansao
E/S com saidas extras de relé (ex. Vacon OPT-B5).
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462 Controle 5 de troca automatica 7 (2.3.1.31)
Sinal de controle para comando de troca automatica 5.
463 Limite de supervisdo de entrada analoga 67 (2.3.3.22,2.3.1.22)

0 sinal de entrada analoga selecionada vai além dos limites de supervisao definidos (ver
Parametros 1D372, ID373 e ID374).

464 Selecdo de sinal 1 de saida analoga 234567 (2.3.1,235.1,2.33.1)
Conecte o sinal AO1 a saida analoga da sua escolha com este parametro. Para mais informacoes

sobre o método de programacao TTF, consulte capitulo 6.4.
471 Selecdo de sinal 2 de saida analoga 234567 (2.3.12 23.22 2.3.6.1,2.3.4.1]

Conecte o sinal AO2 a saida analoga da sua escolha com este parametro. Para mais informacoes
sobre o método de programacao TTF, consulte capitulo 6.4.

472  Funcdo de saida andloga 2 234567 [2.3.13,2.3.23,2.3.6.2, 2.3.4.2)
473 Tempo de filtragem de saida andloga 2 234567 (2.3.14,2.3.24,2.3.6.3, 2.3.4.3]
474  Inversao de saida analoga 2 234567 [2.3.15,2.3.25, 2.3.6.4, 2.3.4.4)
475 saida andloga 2 minima 234567 [2.3.16, 2.3.26, 2.3.6.5, 2.3.4.5]
476  Escalonamento de saida andloga 2 234567 (2.3.17,23.27,2.3.6.6, 2.3.4.6]

Para mais informacodes sobre esses cinco parametros, consulte os parametros correspondentes
para a saida analoga 1 nas paginas 161 a 138.

477 Offse t de saida andloga 2 67 (2.3.6.7 2.3.4.7]
Adiciona-100,0 a 100,0% a saida analoga.
478 Saida analoga 3, selecdo de sinal 67 (23.7.1,23.5.1]
Consulte ID464.
479  Saida andloga 3, funcgo 67 (2.3.7.2 2.3.5.2)
Esse parametro seleciona a funcao desejada para o sinal de saida analoga. Consulte ID307.
480 Saida analoga 3, tempo de filtragem 67 [2.3.7.3,2.3.5.3]

Define o tempo de filtragem do sinal de saida analoga. Definir o valor deste parametro para 0
desativara a filtragem. Consulte ID308.

481  Inversdo de saida analoga 3 67 (2.3.7.4,2.3.5.4]
Inverte o sinal de saida analoga. Consulte ID309.
482  Saida analoga minima 3 67 [2.3.7.5, 2.3.5.5]

Define o sinal minimo para 0 mA ou 4 mA (living zero). Consulte ID310.
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483  Escalonamento de saida andloga 3 67 [2.3.7.6, 2.3.5.6]
Fator de escalonamento para saida analoga. O valor de 200% dobrara a saida. Consulte ID311.
484 Offse t de saida analoga 3 67 (2.3.7.7,2.3.5.7]

Adiciona-100,0 para 100,0% ao sinal de saida analoga. Consulte ID375.

485  Escalonamento do limite de torque do motor 6 [2.2.6.5]
(1] = iﬁm uso TLimite de
= o, torque
2= AI2 ;UU'WQ- .......................
3=AI3 * |
4 =Al4 |
5 = Barramento de campo i
(FBProcessDatalN2); consulte capitulo 9.6. !
i Entrada
: analoga =
0 Faixa de sinal Nxmmre.

Figura 8-40. Escalonamento do limite de torque do motor

486  Selecdo de sinal de saida digital 1 6 (2.3.1.1)

Conecte o sinal DO1 atrasado a saida digital da sua escolha com esse parametro.
Para mais informacdes sobre o método de programacao TTF, ver o Capitulo 6.4. A funcao de saida
digital pode ser invertida pelas opcoes de Controle, par. ID1084.

487  Delay ligado de saida digital 1 6 (2.3.1.3]
488  Delay desligado de saida digital 1 6 [2.3.1.4]
Com esses parametros, vocé pode definir os delays ligado e desligado para as saidas digitais.

Sinal programado
para
saida digital

Saida DO1 ou DO2

l
et I“'—‘l|
Delay ligado Delay desligado

MX12k102

Figura 8-41. Saidas digitais 1 e 2, delays ligado e desligado

489 Selecdo de sinal de saida digital 2 6 (2.3.2.1]
Consulte 1D486.
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490  Funcdo de saida digital 2 6 [2.3.2.2)
Consulte ID312.

491  Delay ligado de saida digital 2 é [2.3.2.3]

492 Dela y desligado de saida digital 2 6 (2.3.2.4]

Com esses parametros vocé pode definir os delays ligado e desligado para as saidas digitais.
Ver Parametros ID487 e ID488.

493  Ajuste de entrada 6 [2.2.1.4]
Com esse parametro, vocé pode

selecionar o sinal, de acordo com o bom Ajuste
~ . N . z Maximo

qual a referéncia de freqiiéncia para o ajustado  1D495=10% ~__

motor recebe fino ajuste. 44Hz ajuste 0%

0 Sem uso oz

1 entrada analoga 1 36Hz st

2 entrada analoga 2 M

3 entrada analoga 3 ID494 = 10%

4 entrada analoga 4

5 Sinal a partir do barramento de campo .

(FBProcessDatalN]; consulte Entrada analoga

éazp;tulo 9.6 e grupo de parametro —

Figura 8-42. Um exemplo de ajuste de entrada

494  Ajuste minimo 6 (2.2.1.5]
495  Ajuste mdximo 6 [2.2.1.6]

Esses parametros definem o minimo e maximo dos sinais ajustados. Consulte figura 8-42. NOTA:
O ajuste é feito para o sinal de referéncia basica.

496 Selecdo de Definicdo 1/Definicdo 2 do pardmetro 6 (2.2.7.21)
Com este parametro vocé pode selecionar entre a Definicao 1 e a Definicao 2 do Parametro. A
entrada para esta funcao pode ser selecionada a partir qualquer slot. O procedimento de
selecionar entre as definicoes é explicado no manual do usuario do produto.
Entrada Digital = FALSA:
- Definicao 1 é carregada como a definicao ativa
Entrada Digital = VERDADEIRA:
- Definicao 2 é carregada como a definicao ativa

Nota: Os valores do parametro sao armazenados somente quando selecionar P8.3.7 Parameter
sets [Definicoes do parametro] Store Set [Armazenar definicao] 7 ou Store Set 2 no menu do
Sistema ou a partir do NCDrive: Drive > Parameter Sets.

498  Memdria de pulso de partida 3 [2.2.24]

Dar um valor para esse parametro determina se o status presente de operacao (RUN) é copiado
quando o local de controle € mudado de A para B ou vice versa.

0 = o status OPERACAO (RUN/ n&o é copiado

1 = o status OPERACAO (RUN) é copiado

Para esse parametro ter efeito, os parametros ID300 e ID363 devem ter recebido o valor 3.
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500 Forma 1 da rampa de Aceleracdo/Desaceleracio 234567 (2.4.1)
501 Forma 2 da rampa de Aceleracdo/Desaceleracio 234567 (2.4.2)

O inicio e o final das rampas de aceleracao e desaceleracao podem ser suavizados com esses
parametros. Definir valor 0 da uma forma linear para a rampa, o que faz com que a aceleracao e a
desaceleracao ajam imediatamente para as mudancas no sinal de referéncia.

Definir valor 0,1...10 segundos para este parametro produz uma aceleracdo/desaceleracdo em
forma de S. O tempo de acelerac3o é determinado com os parametros ID103/ID104 (ID502/1D503).
Esses parametros sao usados para reduzir a erosao mecanica e pulsos de corrente quando a
referéncia é mudada.

& [HZ]

?

ID103, ID104___
(ID502, ID503)

|

|

|

|

|
—i

IDS00 (ID501)

-
10500 (ID5071) [t

NX12K20

Figura 8-43. Aceleracao /Desaceleragéo [em forma de S]

502 Tempo de Aceleracdo 2 234567 (2.4.3]
503 Tempo de Desaceleracdo 2 234567 (2.4.4)

Esses valores correspondem ao tempo requerido para que a saida de freqiiéncia acelerar da
freqliéncia zero até a freqiiéncia maxima definida (par. ID102). Esses parametros possibilitam
definir dois conjuntos diferentes de tempo de aceleracdo/desaceleracao para uma aplicacdo. O
conjunto ativo pode ser selecionado com sinal programavel DIN3 (par. ID301).

504 Unidade de freio 234567 (2.4.5)

Nenhuma unidade de freio usada

1 = Unidade de freio em uso e testada em operacao. Pode ser testado também no estado
PRONTO

2 = Unidade de freio externo (sem testes)

3 = Usado e testado no estado PRONTO e em operacao

4 = Usado em operac3o [(sem testes)

Quando o inversor de freqliéncia estiver desacelerando o motor, a inércia do motor e a carga sao
inseridos no resistor de freio externo. Isso possibilita que o conversor freqliéncia desacelere a
carga com um torque igual aquele da aceleracdo (desde que o resistor de freio correto tenha sido
selecionado). 0 modo de teste da unidade de freio gera um pulso para o resistor a cada segundo.
Se o feedback do pulso estiver errado (estiver faltando resistor ou a unidade), a falha F12 sera
gerada. Consulte manual de instalacao separado do resistor do freio.
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505  Funcdo de partida [2.4.6]
Rampa:
0 O inversor de freqiiéncia se inicia em 0 Hz e acelera até a freqiiéncia de referéncia

definida dentro do tempo de aceleracdo definido. (Inércia da carga ou friccdo da partida
poderdo causa tempos de aceleracdo prolongados).

Partida inicial:

1 O inversor de freqiiéncia é capaz de iniciar num motor em operacao através da aplicacao
de pequenos pulsos de corrente para o motor e da busca da freqiiéncia correspondente a
velocidade em que o motor esta operando. A busca inicia na freqiiéncia maxima em
direcao a freqliéncia real até o valor correto ser detectado. Logo apos, a freqiiéncia de
saida serd aumentada/diminuida para o valor de referéncia definido, de acordo com os
parametros de aceleracdo/desaceleracao definidos.

Quando o comando de partida for dado e o motor estiver reduzindo, use esse modo. Com a
partida inicial é possivel dar a partida no motor a partir da velocidade real sem forcar a
velocidade para zero antes de rampar para a referéncia.

Partida inicial condicional:

2 Com esse modo € possivel desconectar e conectar o motor a partir do inversor de
freqliéncia mesmo quando o comando de Partida estiver ativo. Durante a reconexao do
motor, o comando operara conforme descrito na selecao 1.

506  Funcdo de parada (2.4.7)
Reducao:
0 O motor reduz para uma parada sem qualquer controle a partir do inversor de freqiéncia,

apos o comando Parada.

Rampa:

1 Apos o comando Parada, a velocidade do motor ¢ desacelerada de acordo com os
parametros de desaceleracao definidos para a velocidade zero.
Se a energia regenerada estiver alta, podera ser necessario usar um resistor de frenagem
externo para parar dentro do tempo de desaceleracao definido.

Parada normal: Parada de rampa/Ativa Operacao: reducéao

2 Apods o comando Parada, a velocidade do motor ¢ desacelerada de acordo com os
parametros de desaceleracao definidos. Entretanto, quando Ativa Operacao (Run Enable)
for selecionado, o motor reduzira para uma parada sem qualquer controle a partir do
inversor de freqiiéncia.

Parada normal: Parada de reducao/Ativa operacao: rampagem

3 O motor reduz para uma parada sem qualquer controle a partir do inversor de freqiiéncia.
No entanto, quando o sinal Ativa Operacao (Run Enable) for selecionado, a velocidade do
motor sera desacelerada de acordo com os parametros de desaceleracao definidos. Se a
energia regenerada estiver alta, podera ser necessario usar um resistor de frenagem
externo para desaceleracao mais rapida.

507  Corrente de frenagem CC 234567 [2.4.8]
Define a corrente injetada no motor durante a frenagem CC. O freio CC no estado parado
somente usara um décimo do valor deste parametro.
Este parametro é usado juntamente com o par. ID516 de forma a diminuir o tempo antes
do motor ser capaz de produzir torque maximo na partida.
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508

Tempo de frenagem CC na parada

234567

(2.4.9)

Determina se a frenagem esta LIG. ou DESL. e o tempo de frenagem do freio CC quando o motor
estiver parando. A funcao do freio CC depende da funcao de parada, Parametro ID506.

0 reio CC ndo é usado
>0

frenagem CC é determinado com este parametro.

Par. ID506 = 0; funcao Parada = Reducao:

Apods o comando de parada, o motor reduz para uma parada sem controle do inversor de

freqiiéncia.

Freio CC estd em uso e sua funcao depende da funcao Parada, (param. ID506). O tempo de

Com a injecao CC, o motor pode ser parado eletricamente no tempo mais curto possivel, sem

usar um resistor de frenagem externo.

O tempo de frenagem é escalado de acordo com a freqiiéncia quando a frenagem CC comeca. Se
a freqiéncia for > do que a freqiiéncia nominal do motor, o valor definindo do parametro ID508

determina o tempo de frenagem. Quando a freqiiéncia é < 10% do nominal, o tempo de frenagem
é 10% do valor definido do parametro ID508.

L I
fout

.~ Freq. de saida

*.~~Velocidade do motor

-,
~ "

N
0,1 x

n fn T+

fout

"

"
Frenagem CC LIG.

_~Freq. de saida

F ~Velocidade do motor

h \__ Frenagem CC LIG

t

| t=1xPar.ID508 |
|

OPERACAO
PARADA

OPERACAO
PARADA

|t=1xPar. D508

d

|

Lre)

22T

Figura 8-44. Tempo de frenagem CC quando o modo Parada = Reducao.

Par. ID506 = 1: funcao Parada =
Rampa:

Apds o comando Parada, a velocidade
do motor é reduzida de acordo com os
parametros de desaceleracao
definidos o mais rapido possivel para a
velocidade definida com o parametro
ID515, onde a frenagem CC comecar.
O tempo de frenagem é definido com o
parametro ID508. Se existir uma alta
inércia, é recomendado usar um
resistor de frenagem externo para
desaceleracao mais rapida. Consulte
Figura 8-45.

par. IDS15

% t

OPERACAO

™
! \\-- Veloc. do motor
[\
1 -~ ,
bR Freg. de saida
1
W
] A
' 5
! N
{ 5
1 \
1 h‘ ";
el S /" Frenagem CC
i
1
1
1
1
1

t = Par. ID508

NX12K23

PARADA

LIG

Figura 8-45. Tempo de frenagem CC quando o
modo Parada for igual ao da Rampa
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509
510
511
512
513
514

515

516

Area de freqiiéncia proibida 1; Limite baixo 23457 (2.5.1]
Area de freqiiéncia proibida 1; Limite alto 23457 [2.5.2]
Area de freqiiéncia proibida 2; Limite baixo 3457 (2.5.3]
Area de freqiiéncia proibida 2; Limite alto 3457 [2.5.4]
Area de freqiiéncia proibida 3; Limite baixo 3457 (2.5.5]
Area de freqiiéncia proibida 3; Limite baixo 3457 [2.5.6]
Em alguns sistemas pode ser necessario } Freq. de saida

evitar certas freqliéncias por causa de [Hz]

problemas de ressonancia mecanica. Com
esses parametros, é possivel definir R T S
limites para a regiao de “freqiiéncia de
salto”. Consulte Figura 8-46.

D509 | ID510
ID511 | ID512
D513 | ID514

Referéncia [Hz]

-

MX12K33

2K33

Figura 8-46. Exemplo de definicdo de area de freqliéncia
de proibicao

Fregiiéncia de frenagem CC na parada 234567 (2.4.10]
A freqliéncia de saida na qual a frenagem CC é aplicada. Consulte Figura 8-46.
Tempo de frenagem CC na partida 234567 (2.4.11]

O freio CC é ativado quando o comando de partida é dado. Este parametro define o tempo durante
o qual a corrente CC ¢ alimentada no motor antes de a aceleracao comecar.

A corrente do freio CC é usada na partida para pré-magnetizar o motor antes da operacao.

Isso melhorara o desempenho do torque na partida. Variando entre 100 ms a 3 s, o tempo
necessario depende do tamanho do motor. Um motor maior requer um tempo mais longo. Ver
par. ID507.

NOTA: Quando a Partida Inicial (ver par. ID505] for usada como funcao de partida, a frenagem CC
na partida sera desativada.
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518 Taxa de escalonamento da velocidade de rampa de aceleracdo/desaceleracdo
entre os limites de freqiiéncia proibidos 23457 [2.5.3,2.5.7]

Define o tempo de aceleracdo/desaceleracao quando a freqiiéncia de saida esta entre os limites
da faixa de freqiiéncia proibida selecionados (Parametros ID509 a ID514). A velocidade de
rampagem (tempo de aceleracdo/desaceleracdo 1 ou 2} é multiplicada por este fator. Ex. o valor
0,1 torna o tempo de aceleracao 10 vezes mais curto do que fora dos limites da faixa de
freqléncia proibidas.

fout [Hz]
v
o
e
ra
Par. ID518 =02 o
o~
e
Par. ID510 -
ar. E | e e A e T S e &
(10512; ID514) e
-
-
Par D509 | o oo oo -~ Par IDS18=12
{ID511; 1D513)
Tempo [s]
A1 2KE1

Figura 8-47. Escalonamento de velocidade de rampa entre as freqliéncias proibidas

519  Corrente de frenagem de fluido 234567 (2.4.13]

Define o valor da corrente de frenagem de fluido. A faixa de definicao do valor depende da
aplicacao usada.

520  Freio de fluido 234567 (2.4.12]

Ao contrario da frenagem CC, a frenagem de fluido € um modo Util de elevar a capacidade de
frenagem em casos em que resistores de freio adicionais ndao sao necessarios.

Quando a frenagem é necessaria, frequéncia é reduzida e o fluido no motor é aumentado, o que
por sua vez aumenta a capacidade de frear do motor. Ao contrario da frenagem CC, a velocidade
do motor permanece controlada durante a frenagem.

A frenagem de fluido pode ser definida LIG. ou DESL.

0 = Frenagem de fluido DESL.

1 = Frenagem de fluido LIG.

Nota: Para evitar danos ao motor, a frenagem de fluido converte a energia em calor no motor,
devendo ser usada intermitentemente.

521  Modo de controle do motor 2 6 (2.6.12]

Com esse parametro, vocé pode definir um outro modo de controle do motor. Qual modo sera
usado é

determinado com o parametro ID164.

Para as selecoes, ver Parametro ID600.
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530
531

532

600

NOTA: O modo de controle do motor nao pode ser mudado de Loop Aberto para Loop Fechado e
vice versa enquanto o comando estiver no estado OPERACAO (RUN.

(2.2.7.27]
(2.2.7.28)

Referéncia de reducédo 1 6
Referéncia de reducdo 2 6

Essas entradas ativam a referéncia de reducao se a reducao for ativada.

NOTA: As entradas também iniciam o comando se ativado e se ndo houver comando de
Pedido de Operacdo (Run Request] a partir de nenhum outro lugar.

A referéncia negativa é usada para direcdo reversa (ver Parametros ID1239 e ID1240).

O parametro esta disponivel somente para os comandos NXP.

Ativa reducdo 6 (2.2.7.26]
A reducdo é uma combinacao de um comando de partida e velocidades predefinidas (ID1239 e
ID1240) com um tempo de rampa (ID533).

Se vocé usar a funcao de reducao, o valor de entrada devera ser VERDADEIRO, definido por um
sinal digital ou através da definicao do valor do parametro para 0,2. O parametro esta disponivel
somente para os comandos NXP.

Modo de controle do motor 234567 (2.6.1]
Aplic. | ) 3 4 5 6 7
Sel
0 NXS/P NXS/P NXS/P NXS/P NXS/P NXS
1 NXS/P NXS/P NXS/P NXS/P NXS/P NXS
2 Sem uso Semuso | Semuso | Semuso NXS/P NA
3 NXP NXP NXP NXP NXP NA
4 NA NA NA NA NXP NA

Tabela 8-13. Selecoes para modo de controle do motor em diferentes aplicacoes
Selecoes:
A referéncia da freqiiéncia do comando é definida para freqiiéncia de

saida sem compensacao de deslizamento. A velocidade real do
motor é finalmente definida pela carga do motor.

0 Controle de frequéncia:

A referéncia da freqliiéncia do comando é definida para referéncia da
velocidade do motor. A velocidade do motor permanece a mesma
independente da carga do motor. O deslizamento é compensado.

1 Controle de velocidade:

A referéncia de velocidade € usada como limite maximo de
velocidade, e o Motor, para atingir referéncia de torque, produz
torque dentro do limite de velocidade.

2 Controle de torque:

3 Contr. veloc. (loop fechado): A referéncia da freqiiéncia do comando é definida para referéncia
da velocidade do motor. A velocidade do motor permanece a
mesma independentemente da carga do motor. No modo de
controle de Loop Fechado o sinal de feedback da velocidade é
usado para atingir a precisao de velocidade étima.
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601

602

603

604
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4 Contr. torque (loop fechado): A referéncia de velocidade é usada como o limite maximo de
velocidade que depende do limite LF de velocidade de torque
(ID1278) e 0 motor produz torque dentro do limite de velocidade
para atingir referéncia de torque. No modo de controle de Loop
Fechado o sinal de feedback da velocidade é usado para atingir a
precisao de velocidade dtima.

Freqgiiéncia de comutacao 234567 [2.6.9]

O ruido do motor pode ser minimizado por meio de uma alta freqiiéncia de comutacao. Aumentar
a freqliéncia de comutacao reduz a capacidade da unidade inversora de freqiiéncia. Para
minimizar as correntes capacitivas no cabo, € recomendado usar uma freqiiéncia mais baixa
quando o cabo do motor for longo.

A faixa deste parametro depende do tamanho do inversor de freqiiéncia:

Tipo Min [kHz] | Méax [kHz] | Padrao [kHZz]
0003—0061 NX_5 1,0 16,0 10,0
0003—0061 NX_2

0072—0520 NX_5 1,0 10,0 3,6
0041—0062 NX_6 1,0 6,0 1,5
0144—0208 NX_6

Tabela 8-14. Freqgiiéncias de comutacdo dependentes do tamanho

Nota! A freqliéncia de comutacao real poderia ser reduzida para 1,5kHz através das funcoes de
gestao térmica. Isso deve ser considerado ao se usar filtros de onda sine ou outros filtros de
saida com uma freqiiéncia de ressonancia baixa. Ver Parametros ID1084 e 1D655.

Ponto de enfraquecimento do campo 234567 (2.6.4]

O ponto de enfraquecimento do campo é a freqliéncia de saida na qual a tensao de saida atinge a
tensdo do ponto de enfraquecimento do campo (ID603).

Tensdo no ponto de enfraguecimento do campo 234567 [2.6.5]

Acima da freqiiéncia no ponto de enfraquecimento do campo, a tensao de saida permanece no
valor maximo definido. Abaixo da freqiiéncia no ponto de enfraquecimento do campo, a tensao de
saida depende da definicdo dos parametros da curva U/f. Ver Parametros ID109, ID108, ID604

e ID605.

Quando os parametros ID110 e ID111 (tensdo nominal e freqliéncia nominal do motor) sao
definidos, os parametros ID602 e ID603 sao automaticamente fornecidos pelos valores
correspondentes. Se vocé precisar de valores diferentes para o ponto de enfraquecimento do
campo e para a tensao maxima de saida, mude esses parametros apds definir os Parametros
ID110 e ID111.

Curva U/ff, freqiiéncia do ponto médio 234567 [2.6.6]

Se a curva U/f programavel for selecionada com o parametro ID108, esse parametro definira a
freqiéncia do ponto médio da curva. Consulte figura 8-2 e Parametro ID605.
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605

606

607

608

609

610

Curva U/f, tensdo do ponto médio 234567 (2.6.7]

Se a curva U/f programavel for selecionada com o parametro ID108, esse parametro definird a
tensao do ponto médio da curva. Consulte figura 8-2.

Tensdo de saida na freqiiéncia zero 234567 (2.6.8]

Este parametro define a tensao de freqiiéncia zero da curva U/f. O valor padrao varia de acordo
com o tamanho da unidade. NOTA: Se o valor do parametro ID108 for mudado, esse parametro
sera definido para zero. Consulte figura 8-2.

Controlador de sobretensgo 234567 (2.6.10)

Esses parametros permitem que os controladores de sub-/sobretensao sejam comutados fora de
operacao. Isso podera ser Util, por exemplo, se a tensao de fornecimento principal variar mais do
que -15% para +10% e a aplicacao nao tolerara essa sobre/subtensao. Neste caso, o regulador
controlara a freqiiéncia de saida levando em conta as flutuacdes de fornecimento.

0 Controlador desligado
1 Controlador ligado (sem rampagem) = ajustes menores da freq. OP s&o feitos
2 Controlador ligado (com rampagem) = o controlador ajusta a freq. OP até a freq. max.

Quando um valor diferente de 0 é selecionado, o controlador de sobretensao do Loop Fechado
também se torna ativo (na Aplicacdo de Controle de Propdsito multiplo).

Controlador de Subtensdo 234567 (2.6.11)

Ver par. ID607.
Nota: Os percursos de sobre/subtensao poderdo ocorrer quando controladores forem comutados
fora de operacao.

0 Controlador desligado

1 Controlador ligado (sem rampagem) = ajustes menores da freqiiéncia de saida s3o feitos

2 Controlador ligado (com rampagem) = o controlador ajusta a freq. de saida até a velocidade
zero. (NXP somente])

Quando um valor diferente de 0 é selecionado, o controla de sobretensao do Loop Fechado
também se torna ativo na Aplicacao de Controle de Propdsito multiplo.

Limite de torque 6 (2.10.1)

Com esse parametro, vocé pode definir o controle de limite de torque entre 0,0 - 300,0 %.

Na Aplicacao de Controle de Propdsito multiplo o limite de torque é selecionado entre o minimo
deste parametro e os limites de torque do motor e de geracao ID1287 e ID1288.

Ganho P de controle de limite do torque 6 (2.10.1)

Este parametro define 0 ganho do controlador de limite de torque. E usado somente no modo de
controle de Loop Aberto.
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611

612

613

614

615

616

617

618
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Ganho | de controle de limite do torque 6 (2.10.2)

Este parametro define 0 ganho | do controlador de limite de torque. E usado somente no modo de
controle de Loop Aberto.

CL: Corrente de magnetizacao 6 (2.6.23.7)

Defina aqui a corrente de magnetizacdo do motor (corrente sem carga). No NXP, os valores dos
parametros U/f sao identificados de acordo com a corrente de magnetizacao se dados antes da
identificacao. Consulte capitulo 9.2.

CL: Ganho P de controle de velocidade 6 (2.6.23.2)

Ganho para controlador de velocidade no modo de controle do motor de (oop fechado dado em %
per Hz. O valor do ganho de 100% significa que a referéncia de torque nominal é produzida na
saida do controlador de velocidade para um erro de freqiiéncia de THz. Consulte capitulo 9.2.

CL: Tempo | de controle de velocidade 6 (2.6.23.3]
Define o tempo integral constante para o controlador de velocidade. Consulte capitulo 9.2.

SpeedControl Output [Saida de Controle de Veloc.] (k] = SPC OUT(k-1) + SPC Kp*[Speed
Error [Erro de Veloc.] (k) - Speed
Error(k-1)] + Ki*Speed error(k)

Onde Ki = SPC Kp*Ts/SPC Ti.
CL: Tempo de velocidade zero na partida é [2.6.23.9]

Apos dar o comando de partida, o comando permanecera na velocidade zero para o tempo
definido por esse parametro. A velocidade sera liberada para seguir a referéncia de
freqiiéncia/velocidade definida apds esse tempo ter passado do instante onde o comando é dado.
Consulte capitulo 9.2.

CL: Tempo de velocidade zero na parada é [2.6.23.10]

O comando permanecera na velocidade zero com os controladores ativos para o tempo definido
por esse parametro apds atingir a velocidade zero quando um comando de parada for dado. Este
parametro n3o tem efeito se a funcao de parada selecionada (ID506) estiver Reduzindo (Coasting).
O tempo de velocidade zero comeca quando o tempo de rampa deve atingir a velocidade zero.
Consulte capitulo 9.2.

CL: Ganho P de controle de corrente é (2.6.23.17]

Define 0 ganho para o controlador de corrente. Esse controlador esta ativo somente no modo de
controle de loop fechado. O controlador gera a referéncia do vetor de tensao para o modulador.
Consulte capitulo 9.2.

CL: Tempo de filtragem do decodificador 6 [2.6.23.15]
Define o tempo de filtragem constante para medicao de velocidade.

O parametro pode ser usado para eliminar o ruido de sinal do decodificador. Um tempo de
filtragem muito alto reduz a estabilidade do controle de velocidade. Consulte capitulo 9.2.
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CL: Ajuste de deslizamento 6 [2.6.23.6]

A velocidade na placa de identificacao do motor é usada para calcular o deslizamento nominal.
Esse valor é usado para ajustar a tensao do motor quando carregado. A velocidade na placa de
identificacao é um pouco imprecisa a vezes e esse parametro pode, portanto, ser usado equilibrar
o deslizamento. O fato de reduzir o valor de ajuste do deslizamento aumenta a tensao do motor
quando o motor esta carregado. O valor 100% corresponde ao deslizamento nominal na carga
nominal. Consulte capitulo 9.2.

Diminuicdo da carga 23456 [(2.6.12, 2.6.15)

A funcao de diminuicao possibilita a queda de velocidade como uma funcao de carga. Esse
parametro define aquela quantidade correspondente para o torque nominal do motor.

Ex. se a diminuicao de carga estiver programada para 10% usando o motor com uma freqiiéncia
nominal de 50 Hz e o motor é carregado com carga nominal (100 % do torque) freqiiéncia de saida
tem permissao de diminuir 5 Hz a partir da referéncia de freqiiéncia. Esse recurso é usado, por
exemplo, quando a carga é necessaria ao equilibrio dos motores que estao mecanicamente
conectados.

CL: Torque de partida 6 (2.6.23.11]

Escolha aqui o torque de partida.

A Memoria de Torque é usada nas aplicacoes de guindaste. O Startup Torque FWD/REV [Torque
de Partida p/ frente ou p/ tras] pode ser usado em outras aplicacdes para ajudar o controlador de
velocidade. Consulte capitulo 9.2.

0 =Sem uso

1 = TorgqMemory[Memoéria de torquel; o motor serd iniciado no mesmo torque que parou

2 =Torque Ref [Referéncia de torquel; a referéncia do torque é usada na partida para o torque de
partida

3 =Torque forward/Torque reverse; Consulte ID633 e 634

CL: Compensacao de aceleracdo 6 (2.6.23.5]

Define a compensacao de inércia para melhorar a resposta de velocidade durante a aceleracao e
a desaceleracao. O tempo é definido como tempo de aceleracao para velocidade nominal com
torque nominal. Esse recurso € usado quando se sabe que a inércia do sistema atinge a melhor
precisao de velocidade nas referéncias de alternacao.

2T froom ;. 2z 7. )
T P

nom nom

AccelCompeTC[= J.

J = Inércia do sistema (kg*m2)

fnom = freqiiéncia nominal do motor (Hz)
Tnom =torque nominal do motor

Pnom = poténcia nominal do motor (kW).

CL: Corrente de magnetizacdo na partida 6 (2.6.23.7]
Define a corrente que é aplicada ao motor quando o comando de partida é dado (no modo de

controle de Loop Fechado). Na partida, este parametro é usado juntamente com o par. ID628 para
diminuir o tempo antes de o motor ser capaz de produzir o torque maximo.
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CL: Tempo de magnetizacdo na partida 6 [2.6.23.8)

Define o periodo de tempo no qual a corrente de magnetizacao (ID627) é aplicada ao motor na
partida. A corrente de magnetizacao é usada para pré-magnetizar o motor antes da operacao.
Isso melhorara a performance do torque na partida. O tempo necessario depende do tamanho do
motor. O valor do parametro varia de 100 ms a 3 segundos.

Quanto maior o motor, mais tempo é necessario.

Identificacdo 23456 [2.6.13, 2.6.16)

A Operacao de identificacao é uma parte do ajuste do motor e dos parametros especificos de
comando. E uma ferramenta de comissionamento e servico do comando com o objetivo de
encontrar o maximo nimero possivel de bons valores de parametro para a maioria dos
comandos. A identificacao do motor automatica calcula ou mede os parametros do motor que sao
necessarios para o 6timo controle do motor e de velocidade.

0 = Nenhuma acao
Nenhuma identificacao requerida.

1 = Identificacao sem operacao do motor

O comando é operado sem velocidade para identificar os parametros do motor. O motor é
equipado com corrente e tensdo mas com freqliéncia zero. A razdo U/f é identificada.

2 = |dentificacdo com operacado do motor (NXP somente)

0 comando é operado com velocidade para identificar os pardmetros do motor. A razdo U/f e a
corrente de magnetizacao sao identificadas.

Nota: Esta operacao de identificacao deve ser realizada sem carga no eixo do motor para
resultados precisos.

3 = Operacao de identificacdo do decodificador
Identifica a posicao zero do eixo quando estiver usando motor PMS com decodificador absoluto.

4 = (Reservado)

5 = Aidentificacao falhou

Esse valor é armazenado se a identificacao falhar.

Os dados basicos na placa de identificacao do motor devem ser definidos corretamente antes de
se realizar a operacao de identificacao:

ID110 Tensdo nominal do motor (P2.1.6]
ID111 Fregiéncia nominal do motor [P2.1.7]
ID112 Velocidade nominal do motor (P2.1.8)
ID113 Corrente nominal do motor (P2.1.9)
ID120 Cos phi do motor (P2.1.10)

Quando no loop fechado e com um decodificador instalado, também o parametro para pulsos /
revolucdes (no Menu M7) deve ser definido.
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Aidentificacao automatica ¢ ativada através da definicao desse parametro para o valor apropriado
seguido por um comando de partida na direcao requerida. O comando de partida para o comando
deve ser dado dentro de 20 s. Se nenhum comando de partida for dado dentro de 20 s, a operacao
de identificacao é cancelada, sendo o parametro resetado para sua definicao padrao.

A operacao de identificacao pode ser parada a qualqguer momento com o comando de parada
normal e o parametro é resetado para sua definicao padrao. No caso da operacao de identificacao
detectar falha ou outros problemas, a operacao de identificacao serd completada se possivel.
Apds a identificacdo ser concluida, a aplicacao verifica o status da identificacao e gera falha/alerta
se houver.

Durante a Operacao de Identificacdo, o controle do freio é desativado (consulte capitulo 9.1).
NOTA: Borda em elevacao necessaria para partida apds a identificacao

CL: Torque de partida, para frente 23456 [2.6.23.12]

Define o torque de partida para frente se selecionado com par. ID621.

CL: Torque de partida, para tras 23456 [2.6.23.12]

Define o torque de partida para tras se selecionado com par. ID621.

Fregiiéncia minima para controle de torque de Loop Aberto 6 (2.10.7]

Define o limite de freqiiéncia abaixo do qual o inversor de freqiiéncia opera no modo de controle
da freqiéncia.

Por causa do deslizamento nominal do motor, o calculo de torque interno é impreciso em
velocidades baixas onde é recomendado usar o modo de controle freqiiéncia.

Ganho P do controlador de velocidade, Loop Aberto 6 (2.6.13]

Define 0 ganho P para a velocidade controlada no modo de controle de Loop Aberto.

Ganho | do controlador de velocidade, Loop Aberto é (2.6.14]

Define 0 ganho | para a velocidade controlada no modo de controle de Loop Aberto.

Ganho P do controlador do torque 6 (2.10.8)

Define 0 ganho P do controlador do torque no modo de controle de Loop Aberto.

Ganho | do controlador do torque 6 (2.10.9)

Define 0 ganho | do controlador do torque no modo de controle de Loop Aberto.

Selecao de referéncia de torque 6 (2.10.3]

Define a fonte da referéncia de torque. Consulte capitulo 9.6.

0 Sem uso

1 Entrada analoga 1
2 Entrada analoga 2
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3 Entrada analoga 3

4 Entrada analoga 4

5 Entrada analoga 1 (joystick]

6 Entrada analoga 2 (joystick]

7 A partir do teclado, Parametro R3.5

8 Referéncia de torque do barramento de campo; consulte capitulo 9.6.

Escalonamento de referéncia do torque, valor maximo 6 (2.10.4)
Escalonamento de referéncia do torque, valor minimo 6 (2.10.5)

Escala os niveis minimo e maximo customizados para as entradas analogas dentro de -
300,0...300,0%.
Limite de velocidade de torque, loop aberto 6 (2.10.6]

Com esse parametro, a freqiiéncia maxima para o controle do torque pode ser selecionada.
0 freqiéncia maxima

1 referéncia de freqiiéncia selecionada
2 Velocidade predefinida 7

Os comandos NXP tém mais selecoes para esse parametro no modo de controle de Loop
Fechado. Ver
pagina 209.

Limite de torque negativo 6 (2.6.23.21)
Limite de torque positivo 6 (2.6.23.22)

Define o limite de torque para as direcoes positiva e negativa.
Posicdo do eixo zero do motor PMS 6 [(2.6.24.4)

Posicao do eixo zero identificada. Atualizada durante a operacao de identificacao do decodificador
com um decodificador absoluto.

Tipo de motor 6 (2.6.24.1]

Selecione o tipo de motor usado com esse parametro.

0 Motor de inducao
1 Motor sincrono magneto permanente

Ativa identificacdo Rs 6 [2.6.24.5]

Com esse parametro, é possivel desativar a identificacao Rs durante a partida do freio CC. O valor
padrao do pardmetro é 1 (Sim).

Limite de modulacdo 6 [2.6.23.34]
Esse parametro pode ser usado para controlar como o comando modula a tensao de saida.

Reduzir este valor limita a tensdo de saida maxima. Se um filtro sinusoidal for usado, defina esse
parametro para 96%.
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656 Tempo de diminuicdo de carga 6 [2.6.18)

Essa funcao é usada para atingir uma diminuicao dinamica de velocidade em virtude da mudanca
de carga. O parametro define o tempo durante o qual a velocidade é restaurada para o nivel em
que estava antes do aumento da carga.

662 Queda de tensdo medida 6 (2.6.25.16)

A queda de tensao medida na resisténcia da parte fixa do motor elétrico entre duas fases com a
corrente nominal do motor. Esse parametro é identificado durante a operacao de ID. Defina esse
valor para ganhar calculo 6timo de torque para as freqiiéncias baixas de Loop Aberto.

664  Ir: Adiciona tensdo de ponto zero 6 (2.6.25.17]
Define quanta tensao ¢ aplicada no motor na velocidade zero quando o aumento de torque é
usado.

665  Ir: Adiciona escala de gerador 6 [2.6.25.19]

O fator de escalonamento para a compensacao IR do lado do gerador quando o aumento de
torque é usado.

667  Ir: Adiciona escala de motor 6 [2.6.25.20]
O fator de escalonamento para a compensacao IR do lado do motor quando o aumento de torque
é usado.

668 Offset IU 6 [2.6.25.27)

669  Offset IV 6 [2.6.25.22]

670  Offset IW 6 [2.6.25.23]

Os valores de offset para medicao de corrente de fase. |dentificados durante a operacao de ID.
700  Resposta para uma falha de referéncia 4mA 234567 (2.7.1]

0 =Sem resposta

1 =Alerta

2 = Alerta, a freqiiéncia a partir de 10 segundos de volta é definida como referéncia

3 = Alerta, freqliéncia de falha 4mA (par. ID728) é definida como referéncia

4 = Falha, modo de parada apods falha de acordo com ID506

5 = Falha, modo de parada apds falha sempre por reducao.

Uma acao de alerta ou falha e mensagem é gerada se o sinal de referéncia 4...20 mA for usado e
se o sinal ficar abaixo de 3.0 mA durante 5 segundos ou abaixo de 0.5 mA durante 0,5 segundos.
As informacoes também podem ser programadas para a saida digital DO1 e para as saidas de
relé RO1 e RO2.

701  Resposta para falha externa 234567 (2.7.3]
0 =Sem resposta
1 =Alerta

2 = Falha, modo de parada apos falha de acordo com ID506
3 = Falha, modo de parada apds falha sempre por reducao.
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Uma acao de alerta ou falha e mensagem é gerada a partir do sinal de falha externa nas entradas
digitais programaveis DIN3 ou com os Parametros |ID405 e ID406.

As informacdes também podem ser programadas para a saida digital DO1 e saidas de relé RO1

e RO2.

702  Supervisdo da fase de saida 234567 (2.7.6]

0 =Sem resposta

1=Alerta

2 = Falha, modo de parada apos falha de acordo com ID506

3 = Falha, modo de parada apds falha sempre por reducao.

A supervisao da fase de saida do motor garante que as fases do motor tenham uma corrente
aproximadamente igual.

703  Protecdo da falha de terra 234567 (2.7.7]
0 =Sem resposta
1 =Alerta

2 = Falha, modo de parada apos falha de acordo com ID506

3 = Falha, modo de parada apos falha sempre por reducao.

A protecao de falha de terra garante que a soma das correntes da fase do motor seja zero. A
protecao de corrente excessiva sempre esta trabalhando, protegendo o inversor de freqiiéncia de
falhas de terra com correntes altas.

704  Protecdo térmica do motor 234567 (2.7.8)

0 =Sem resposta

1 =Alerta

2 = Falha, modo de parada apos falha de acordo com ID506
3 = Falha, modo de parada apos falha sempre por reducao.

Desativar a protecao, ex. definindo o parametro para 0, resetara o estagio térmico do motor para
0%. Consulte capitulo 9.3.

705  Protecdo térmica do motor: Fator de temp. ambiente do motor 234567
(2.7.9]

O fator pode ser definido entre -100,0%—100,0% onde
-100.0 % = 0°C

0.0 % = 40°C

100.0 % = 80°C

Consulte capitulo 9.3.

706  Protecdo térmica do motor: Fator de resfriamento do motor na velocidade zero 234567
(2.7.10]

Define o fator de resfriamento na velocidade zero em relacao ao ponto onde o motor esta
operando na velocidade nominal sem resfriamento externo. Consulte figura 8-48.
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O valor padrao é definido assumindo que nao
ha resfriamento externo por ventilador do

motor. Se um ventilador externo for usado, P
esse parametro pode ser definido para 90% resfriamento = e sobrecarga
. or
(ou mesmo mais alto). L e Iy

Se vocé mudar a corrente nominal do
parametro do motor, esse parametro sera
automaticamente restaurado para o valor Par
padrao. ID706=40%
O fato de definir esse parametro nao afeta a
corrente de saida maxima do comando, a qual
é determinada pelo parametro ID107 sozinho.
Consulte capitulo 9.3.

A freqliéncia de canto para a protecao térmica
é 70% da freqiiéncia nominal do motor (ID111). Figura 8-48. Curva IT da corrente térmica do motor

Y

0 freq. f f

n
canto NX1Zké2

Protecdo térmica do motor: Tempo constante 234567 (2.7.11]
Esse tempo pode ser definido entre 1 e 200 minutos.

Esse é o tempo térmico constante do motor. Quanto maior o motor, mais longo o tempo
constante. O tempo constante é o tempo dentro do qual o estagio térmico calculado atingiu 63%
do seu valor final.

O tempo térmico do motor é especifico para o projeto do motor e varia entre diferentes
fabricantes de motor. O valor padrao varia de tamanho para tamanho.

Se o tempo té do motor (t6 é o tempo em segundo que o motor pode operar de modo seguro em
seis vezes a corrente nominal) for conhecido (dado pelo fabricante do motor), o parametro de
tempo constante pode ser definido com base nele. Como regra geral, o tempo constante térmico
do motor em minutos € igual a 2xt6. Se o comando estiver no estagio parada o tempo constante é
internamente aumentado em trés vezes o valor do parametro definido. O resfriamento no estagio
de parada é baseado na conveccao, sendo aumentado o tempo constante. Consulte também
Figura 8-49.

Protecao térmica do motor: ciclo de trabalho do motor 234567 (2.7.12)
O valor pode ser definido para 0%...150%. Consulte capitulo 9.3.

Definir o valor para 130% significa que a temperatura nominal sera atingida com 130% da
corrente nominal do motor.
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*] Mudancas pelo tamanho do motor e
ajustadas com o Parémetro ID707 MEIZEE

Figura 8-49. Calculo da temperatura do motor

709  Protecdo de estol 234567 (2.7.13]

0 = Sem resposta

1 =Alerta

2 = Falha, modo de parada apos falha de acordo com ID506
3 =Falha, modo de parada apds falha sempre por reducao

Definir o parametro para 0 desativara a protecao e resetera o contador de tempo de estol.
Consulte capitulo 9.4

710  Limite de corrente estol 234567 (2.7.14)

A corrente pode ser definida para 0.0...2*IH. Para um
estagio de estol ocorrer, a corrente deve ter
ultrapassado esse limite. Consulte Figura 8-50. Se o
parametro ID107 de limite de corrente nominal do
motor for mudado, esse parametro sera
automaticamente calculado para 90% do limite de Area de estol
corrente. Consulte capitulo 9.4.

NOTA: Para garantir a operacao desejada, esse
limite deve ser definido abaixo do limite da corrente.

Par. IDT10

f

.
-

Par. IDT12  rsxizes:

Figura 8-50. Definicées das caracteristicas de
estol
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711 Tempo de estol 234567 (2.7.15] :

kContador do tempo de
estol

Esse tempo pode ser definido entre 1,0 e
120,0s. Par. ID711 L
Esse é o tempo maximo permitido para um

estagio de estol. O tempo de estol é contado

Area de percurso
I‘-.

Percurso/Alerta

por um contador interno para cima/baixo. par. ID709

Se o valor do contador de tempo de estol ir

além desse limite, a protecao causara um

percurso (consulte ID709). Consulte capitulo

9.4.
Estol e
Sem estol — L B —

Tempa e
Figura 8-51. Contagem de tempo de estol
712 Limite de freqiiéncia de estol 234567 (2.7.16]

A freqiiéncia pode ser definida entre 1-fmax (ID102).
Para um estado de estol ocorrer, a freqiiéncia de saida deve ter permanecido abaixo desse limite
por determinado tempo. Consulte capitulo 9.4.

713 Protecdo de subcarga 234567 (2.7.17]
0 =Sem resposta
1 =Alerta
2 = Falha, modo de parada apos falha de acordo com ID506

3 = Falha, modo de parada apos falha sempre por reducao

Consulte capitulo 9.5.

714  Protecdo de subcarga, carga da drea de enfraquecimento do campo 234567 [2.7.18)

4 Torque
O limite do torque pode ser definido entre 10.0—

150.0 % x TnMotor.

Esse parametro fornece o valor para o torque
minimo permitido quando a freqiiéncia de saida
estiver acima do ponto de enfraquecimento do
campo. Consulte Figura 8-52

Par ID714 |- ________

Se vocé mudar o parametro ID113 (corrente
nominal do motor) esse parametro sera Par ID715
automaticamente restaurado para o valor padrao.
Consulte capitulo 9.5.

N |
Area deisubcarga f
|
—I T >
5 HZz ponto de enfraguecimento
par. ID602 X 12k85

Figura 8-52. Definicdo da carga minima
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Protecao de subcarga, carga de freqiiéncia zero 234567 (2.7.19]

O limite de torque pode ser definido entre 5,0—150,0 % x TnMotor.
Esse parametro fornece o valor para o torque minimo permitido com a freqiiéncia zero. Ver
Figura 8-52.

Se vocé trocar o valor do parametro ID113 (corrente nominal do motor) esse parametro sera
automaticamente restaurado para o valor padrao. Consulte capitulo 9.5.

Tempo de subcarga 234567 (2.7.20]

Esse tempo pode ser definido entre 2,0 e 600,0 s.

Esse é o tempo maximo permitido para um estado de subcarga existir. Um contador interno para
cima/baixo conta o tempo de subcarga acumulado. Se o valor do contador de subcarga vai além
desse limite, a protecdo causara um percurso de acordo com o parametro ID113). Se o comando
for resetado, o contador de subcarga sera resetado para zero. Consulte Figura 8-53 e Capitulo
9.5.

A
Contado do tempo de subcarga
Area de percurso

Par. ID716 /
A
I Percurso/Alerta
: par. ID713
I
|
l
|
|
|
|
|
|
1 Tempo
} L

Subcarga C -

Sem subcarga 4 I—I l—

X1 2%E68

Figura 8-53. Funcao do contador de tempo de subcarga
Reinicio automatico: tempo de espera 234567 (2.8.1]
Define o tempo antes de o inversor de freqiiéncia tentar automaticamente resetar a falha.
Reinicio automatico: tempo de teste 234567 [2.8.2)
A funcao de reinicio automatico continua tentando resetar as falhas que aparecem durante o

tempo definido com esse parametro. Se o nimero de falhas durante o tempo de teste ultrapassar
o valor do respectivo parametro definido com ID720 a ID725, uma falha permanente sera gerada.
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719

720

Tempo de espera Tempo de espera Tempo de espera
—FarlD7 17 FF’&r.IDTﬁ' FF’ar.IDTﬁ'
Gatilho de falha
Alerta
Reinicio 1 Reinicio 2

Reset automatico

Tempo de teste Ii

Tempo de teste Par.1D718

Falha ativa

Funcao de reset automat. (Testes =2) ME 12k 57

Figura 8-54. Exemplo de reinicios automaticos com dois reinicios

Os parametros ID720 a ID725 determinam o numero maximo de reinicios automaticos durante o
tempo de teste definido pelo parametro ID718. A contagem de tempo comeca a partir da primeira
resetagem automatica. Se o niumero de falhas ocorrendo durante o tempo de teste ultrapassar os
valores dos parametros ID720 a ID725, o estado de falha ird se tornar ativo. De outro modo, a
falha é removida apds o tempo de teste ter expirado e a proxima falha inicia a contagem do tempo
de teste novamente.

Se uma Unica falha permanecer durante o tempo de teste, um estado de falha sera verdadeiro.
Reinicio automatico: funcdo de partida 234567 (2.8.3]

A funcao de partida para o reinicio automatico é selecionada com esse parametro. O parametro
define o modo de partida:

0 = Partida com rampa
1 = Partida inicial
2 = Partida de acordo com ID505

Reinicio automdatico: Numero de tentativas apos percurso de falha de subtensao 234567
[2.8.4]

Esse parametro determina quantos reinicios automaticos podem ser feitos durante o tempo de
teste definido pelo parametro ID718 apds um percurso de subtensao.

0 = Nenhum reinicio automatico
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>0 = Numero de reinicios automaticos apos falha de subtensao. A falha é resetada e o
comando, iniciado automaticamente apds a tensao link CC ter retornado ao nivel
normal.

Reinicio automdatico: Numero de testes apds percurso de falha de sobretensao
234567(2.8.5)

Esse parametro determina quantos reinicios automaticos podem ser feitos durante o tempo de
teste definido pelo parametro ID718 apds um percurso de sobretensao.

0 = Nenhum reinicio automatico apds um percurso de falha de sobretensao

>0 = NUmero de reinicios automaticos apos um percurso falha de sobretensao. A falha
é resetada e o comando, iniciado automaticamente apods a tensao link CC ter
retornado ao nivel normal.

Reinicio automdatico: Numero de testes apds percurso de corrente excessiva
234567(2.8.6)

(NOTA! Também incluida a falha de temp. IGBT)
Esse parametro determina quantos reinicios automaticos podem ser feitos durante o tempo de
teste definido por ID718.

0 = Nenhum reinicio automatico apés um percurso de falha de corrente excessiva.
>0 = NUmero de reinicios automaticos apoés um percurso de corrente excessiva e
falhas de temperatura IGBT.

Reinicio automatico: Numero de testes apds percurso de referéncia 4mA 234567 (2.8.7]

Esse parametro determina quantos reinicios automaticos podem ser feitos durante o tempo de
teste definido pelo parametro ID718.

0 = Nenhum reinicio automatico apdés um percurso de falha de referéncia
>0 = NUmero de reinicios automaticos apds sinal de corrente analoga (4 ...20mA] CC
ter retornado para o nivel normal (>4mA).

Reinicio automdatico: Nimero de testes apds percurso de falha externa 234567 (2.8.9]

Esse parametro determina quantos reinicios automaticos podem ser feitos durante o tempo de
teste definido pelo parametro ID718.

0 = Nenhum reinicio automatico apés um percurso de falha externa.
>0 = NUmero de reinicios automaticos ap6s um percurso falha externa

Reinicio automdatico: Numero de testes apds percurso de falha de temperatura do motor
234567 (2.8.8)

Esse parametro determina quantos reinicios automaticos podem ser feitos durante o tempo de
teste definido pelo parametro ID718.
0 = Nenhum reinicio automatico apés um percurso de falha de temperatura do motor
>0 = NUmero de reinicios automaticos apos a temperatura do motor ter retornado
para o nivel normal.
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727

728

730

731

732

Resposta para falha de subtensdo 234567 (2.7.5]

0 = Falha armazenada no histdrico de falha
1 = Falha ndo armazenada no historico de falha

Para os limites de subtensao, ver o manual de usuario do produto.
Referéncia de freqiiéncia de falha de 4mA 234567 (2.7.2]

Se o valor do parametro ID700 for definido para 3 e a falha 4mA ocorrer, entao a referéncia de
freqliéncia para o motor sera o valor desse parametro.

Supervisdo da fase de entrada 234567 (2.7.4]

0 =Sem resposta

1=Alerta

2 = Falha, modo de parada apos falha de acordo com ID506
3 = Falha, modo de parada apds falha sempre por reducao

A supervisao da fase de entrada garante que as fases de entrada do inversor de freqliéncia
tenham uma corrente aproximadamente igual.

Reinicio automdtico 1 (2.20)
O reinicio automatico é colocado em uso com esse parametro.

0 = Desativado
1 = Ativado

A funcdo reseta as sequintes falhas (max. trés vezes) (ver o manual de usuario do produto):

Corrente excessiva (F1)

Sobretensao (F2)

Subtensao (F9)

Superaquecimento do inversor de freqiiéncia (F14)
Superaquecimento do motor (F16)

Falha de referéncia (F50])

Resposta a falha do termistor 234567 (2.7.21]
0 =Sem resposta

1 =Alerta

2 = Falha, modo de parada apos falha de acordo com ID506

3 = Falha, modo de parada apos falha sempre por reducao

Definir o Parametro para 0 desativara a protecao.
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Resposta para falha de barramento de campo 234567 (2.7.22]

Define aqui o modo de resposta para a falha de barramento de campo se este for o local de
controle ativo.

Para mais informacoes, ver o Manual da Placa do Barramento de Campo.

Ver Parametro ID732.

Resposta para falha de slot 234567 [2.7.23]

Define aqui o modo de resposta para uma falha de slot de placa devido a auséncia ou a dano na
placa.

Ver Parametro ID732.
Reinicio automatico: Numero de testes apds percurso de falha de subcarga (2.8.10)

Esse parametro determina quantos reinicios automaticos podem ser feitos durante o tempo de
teste definido pelo parametro ID718.

0 = Nenhum reinicio automatico apés um percurso de falha de subcarga
>0 = NUmero de reinicios automaticos apos percurso de falha de subcarga.
Numero de entradas PT100 em uso 567 (2.7.24)

Se vocé tiver uma placa de entrada PT100 instalada no seu inversor de freqliéncia, pode escolher
aqui o numero de entradas PT100 em uso. Consulte também o manual de placas Vacon E/S.

0 =Sem uso

1 = entrada PT1001

2 =entradas PT1001e 2

3 =entradas PT1001,2e 3
4 =entradas PT1002e 3

5 =entrada PT100 3

Nota: Se o valor selecionado for maior do que o numero real de entradas PT100 usadas, o
exibidor lerd 200°C. Se a entrada estiver em curto-circuito, o valor exibido sera -30°C.

Resposta para falha de PT100 567 [2.7.25]

0 =Sem resposta

1 =Alerta

2 = Falha, modo de parada apos falha de acordo com ID506
3 = Falha, modo de parada apds falha sempre por reducao
Limite de alerta PT100 567 (2.7.26]

Define aqui o limite no qual o alerta PT100 sera ativado.

Limite de falha PT100 567 (2.7.27]

Define aqui o limite no qual a falha PT100 (F56) sera ativada.
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750

751

752

753

754

755

756

850
851

Monitor de resfriamento 6 (2.2.7.23]

Quando estiver usando um comando resfriado por liquido, conecte essa entrada ao sinal de
Resfriamento OK (Cooling OK) a partir da unidade de troca de calor ou qualquer entrada que
mostre o estado da unidade de resfriamento usada. Uma falha é gerada se a entrada for baixa
quando o comando est4 no estado OPERACAOQ. Se o comando estiver no estado PARADA somente
o alerta sera gerado. Ver o manual do usuario para os comandos resfriados por liquido da Vacon.

Delay de falha de resfriamento 6 [2.7.32)
Esse parametro define o delay apos o qual o comando vai para o estado FALHA quando o sinal
“Resfriamento OK” estiver ausente.

Funcdo de falha de erro de velocidade 6 (2.7.33]

Define a resposta de falha quando a referéncia de velocidade e a velocidade do decodificador
ultrapassam os limites definidos.

0 =Sem resposta

1 =Alerta

2 = Falha, modo de parada apds falha sempre por reducao

Diferenca maxima no erro de velocidade 6 (2.7.34]
O erro de velocidade se refere a diferenca entre a referéncia de velocidade e a velocidade do

decodificador. Esse parametro define o limite quando a falha é gerada.

Delay de erro de velocidade 6 (2.7.35]
Define o tempo antes de o erro de velocidade ser considerado como falha.

Modo de desabilitacdo de seguranca 6 (2.7.36]

IMPORTANTE: Consulte o manual Vacon ud01066 para informacoes detalhadas sobre a
funcao de Desativacao Segura. Essa funcao esta disponivel somente se o comando estiver
equipado com a placa de opgao Vacon OPT-AF.

Com esse parametro, € possivel selecionar se a funcao de desativacao segura ativada é
respondida como falha ou alerta. A entrada de desabilitacao de seguranca interrompera a
modulacao do comando independentemente do valor desse parametro.

Ativa a desabilitacdo de seguranca 6 (2.3.3.30)

Seleciona a saida digital para mostrar o status da Desativacao Segura.
Escalonamento minimo de referéncia do barramento de campo 6 (2.9.1]
Escalonamento maximo de referéncia do barramento de campo 6 (2.9.2)

Use esse dois parametros para escalar o sinal de referéncia do barramento de campo.

If ID850 = 1D851 o escalonamento customizado nao sera usado e as freqiéncias minima e maxima
serao usadas para escalonamento.

0 escalonamento ocorre conforme apresentado na Figura 8-10. Consulte também Capitulo 9.6.

Nota: Usar essa funcao de escalonamento customizados também afeta o escalonamento do
valore real.
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852 para

859 Selecées externas dos dados de barramento de campo 1a8 6 [2.9.3t02.9.10]
Usando esses parametros, vocé pode monitorar qualquer valor de monitoramento ou parametro
a partirdo

barramento de campo. Insira o numero do ID do item que vocé deseja monitorar para o valor
desses parametros. Consulte capitulo 9.6.

Alguns valores tipicos:

1 | Fregiiéncia de saida 15 | Status das entradas digitais 1, 2, 3
2 | Velocidade do motor 16 | Status das entradas digitais 4, 5, 6
3 | Corrente do motor 17 | Status da saida de relé e digital
4 | Torque do motor 25 | Referéncia de freqiiéncia
5 | Poténcia do motor 26 | Corrente de saida analoga
6 | Tensao do motor 27 | AI3
7 | Tensao de link CC 28 | Al4
8 | Temperatura da unidade | 31 | AO1 (placa de expansao)
9 | Temperatura do motor 32 | AD2 [placa de expansao)
13 | Al 37 | Falhaativa 1
14 | Al2 45 | Corrente do motor (comando independente) dada com um ponto
decimal
Tabela 8-15.

Consulte também Capitulo 6.6.1para mais valores de monitoramento.

876 para

883

1001

1002

1003
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Selecées internas dos dados de barramento de campo 1a 8

Usando esses parametros, vocé pode monitorar qualquer valor de parametro ou alguns de
monitoramento a partir do barramento de campo. Insira o numero do ID do item que vocé deseja
controlar para o valor desses parametros. Consulte capitulo 6.3.

Numero de comandos auxiliares 7 (2.9.1)

Com esse parametro, o nimero de comandos auxiliares em uso sera definido. As funcoes que
controlam os comandos auxiliares (Parametros ID458 a ID462) podem ser programadas para
saidas de relé ou saidas digitais. Por padrao, um comando auxiliar estd em uso e é programado
para saida de relé RO1 em B.1.

Freqgiéncia de partida, comando auxiliar 1 7 (2.9.2]

A freqliiéncia do comando controlado pelo inversor de freqiiéncia deve exceder o limite definido
com esses parametros com 1 Hz antes de o comando auxiliar ser iniciado. A sobre-exploracao 1
Hz faz uma histerese para evitar partidas e paradas desnecessarias. Consulte Figura 8-55.
Consulte também os Parametros ID101 e ID102, pagina 144.

Freqiiéncia de parada, comando auxiliar 1 7 (2.9.3]

A freqliéncia do comando controlado pelo inversor de freqliéncia deve cair com 1Hz abaixo do
limite definido com esses parametros antes do comando auxiliar ser parado. O limite de
freqiéncia de estol também define a freqiiéncia em que a freqliéncia do comando controlado pelo
inversor de freqiiéncia esta caida apds a partida do comando auxiliar. Consulte Figura 8-55.
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1004 Fregiéncia de partida, comando auxiliar 2 7 [2.9.4]
1005 Freqgiéncia de partida, comando auxiliar 2 7 (2.9.5]
1006 Fregiiéncia de partida, comando auxiliar 3 7 [2.9.6]
1007 Freqgiéncia de partida, comando auxiliar 3 7 (2.9.7]
1008 Fregiéncia de partida, comando auxiliar 4 7 [2.9.8]
1009 Fregiéncia de partida, comando auxiliar 4 7 (2.9.9]
Consulte ID’s 1002 e 1003.
1010 Delay de partida dos comandos auxiliares 7 (2.9.10]

A freqliéncia do comando controlado pelo inversor de freqliéncia deve permanecer acima da
freqiiéncia de partida do comando auxiliar para o tempo definido com esse parametro antes de o
comando auxiliar ser iniciado. O delay definido se aplica a todos os comandos auxiliares. Isso
evita partidas desnecessarias causadas por excessos momentaneos do limite de partida.
Consulte Figura 8-55.

1011 Delay de parada dos comandos auxiliares 7 (2.9.11]

A freqliéncia do comando controlado pelo inversor de freqiiéncia deve permanecer abaixo do
limite de parada do comando auxiliar para o tempo definido com esse parametro antes de o
comando auxiliar ser parado. O delay definido se aplica a todos os comandos auxiliares. Isso evita
paradas desnecessarias causadas por quedas momentaneas abaixo do limite de parada. Consulte

Figura 8-55.
Freg. de saida Freg. de saida .
Delay de partida dos
‘ ‘ comandos aux. (par. ID1010)

=

i

i F===x: Aumento de

_F_re_q._d_ega_rt_id_aije_c_o@gn_do_ziué.j _[p_ar. ID1002 + 1 Hz) :Freq. de partidf Qe_c_orfziniio_ _____ i _ | freq.durante o
[BEXIE1002 + 1 Kz) delay de
Freqliéncia ap¢s partida__. ., partida

do comando aux. 1 =7

é par. ID1003 + 1 Hz
Freq. de parada do

comando aux. 1
(par. ID1003 - 1 Hz)

Frmin ! i
par. ID101 / {

Freq. parada do Ffeqi]éncia apos partida Diminuicao de E Delay de parada dos
= comando aux. 1 do comando aux. 1 [Frmin freq. durante © '-.._,: comandos aux.
(par.D1003 - 1 Hz) _ épar. ID1003 + 1 par. ID101 delay de parada par. (ID1011)
Fluxo Fluxo

M 12k3a

Figura 8-55. Exemplo de definicdo de pardmetro; Comando de velocidade variavel e um comando
auxiliar
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Passo de referéncia apos partida do comando auxiliar 1 7 [2.9.12)
Passo de referéncia apos partida do comando auxiliar 2 7 [2.9.13]
Passo de referéncia apos partida do comando auxiliar 3 7 [2.9.14]
Passo de referéncia apos partida do comando auxiliar 4 7 (2.9.15]

0 passo de referéncia sera automaticamente adicionado ao valor de referéncia sempre que o
comando auxiliar for iniciado. Com os passos de referéncia, ex., a perda de pressao na tubulacao
causada pelo fluxo aumentado pode ser compensada. Consulte Figura 8-56.

Referéncia para controlador Pl

A

Passo de referéncia 3
par. ID1014

Passo de referéncia 2
par. ID1013

Passo de referéncia 1,
par. ID1012 z

Referéncia
(entrada anéloga) H
partida
Tempo
, >
partida
parada

Comando aux. 1 partida

Q parada
Comando aux. 2

. partida

parada

Comando aux. 3

WX 12K30

Figura 8-56. Passos de referéncia apds partida dos comandos auxiliares

Freqgiéncia sleep 57 (2.1.15]

O inversor de freqiiéncia é parado automaticamente se a freqiiéncia do comando ficar abaixo do
nivel de sleep definido com esse parametro por um tempo mais longo do que o determinado pelo
parametro ID1017. Durante o modo Parada, o controlador PID esta operando comutando o
inversor de freqiiéncia para o estado de Operacao quando o sinal de valor real ficar abaixo ou
ultrapassar (ver par. ID1019) o nivel de Despertar determinado pelo parametro ID1018. Consulte
Figura 8-57.
Delay de Sleep 57 (2.1.16]

A quantidade minima de tempo que a freqiiéncia tem para permanecer abaixo do nivel Sleep
antes de o inversor de freqiiéncia ser parado. Consulte Figura 8-57.

Nivel de despertar 57 (2.1.17)

O nivel de despertar define o nivel abaixo do qual o valor real deve ficar ou que deve ser
ultrapassado antes de o estado de Operacao do inversor de freqiiéncia ser restaurado. Consulte
Figura 8-57.
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Valor Real

A

Nivel de despertar (param. ID1018)

Tempo

Frequéncia de saida

[\

t=param. ID1017  t=par. ID1017

Status de Partida/Parada do operando

comando de veloc. variavet
parada MY 12k56

Figura 8-57. funcdo de sleep do inversor de freqliéncia

1019 Funcao de despertar 57 (2.1.18)

Este parametro define se a restauracao do estado de Operacao ocorre quando o sinal de valor
real fica abaixo ou ultrapassa o nivel de Despertar (par. ID1018). Consulte Figura 8-57e Figura
8-58 na pagina 221.

A aplicacao 5 possui selecoes 0-1 e a aplicacao 7, selecoes 0-3 disponiveis.
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Valor do Funcao Limite Descricao
parametro
O despertar acontece | O limite definido com o .
i n , inal de valor real
0 quando o valor real vai | Parametro ID1018 esta
abaixo do limite na porcentagem do i
valor real maximo -
\ Par. ID1018=30%
‘\-.___‘_‘-‘
Partida
Parada |
O despertar acontece | O limite definido com o | Sinatdevalorreal
1 quando o valor real Parametro ID1018 esta _—
ultrapassa o limite na porcentagem do T
valor real maximo Par. ID1018-60%
Partid
a ’7
O despertar acontece | O limite definido com o | Sinatdevalorreal
2 quando o valor real vai | Parametro ID1018 esta
abaixo do limite na porcentagem do = Bl
valor corrente do sinal ,
de referéncia Referéncia-50%
Par.ID1018=60%
éncia=30%
tempo
Partida
Parada
O despertar acontece | O limite definido com o | Sinatdevalorreal
3 quando o valor real Parametro ID1018 esta
ultrapassa o limite na porcentagem dq —
valor corrente do sinal T PerDiote=60%
~ . limite=60%*referéncia=30%
de referéncia ,»'
_| _Referéncia-50%
temp
o} h
Partida
Parada I_

Figura 8-58. Funcées de despertar da tabela de selecao
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1020 Circuito secundario do controlador PID 7 (2.9.16)

Com esse parametro, o controlador PID pode ser programado para ser passado pelo circuito
secundario. Depois a freqliéncia do comando controlado e os pontos de partida dos comandos
auxiliares sao definidos de acordo com o sinal de valor real. Consulte Figura 8-59.

Freq. de saida
Freq. max. |
(par. 1D102) 17" - - R S S - - ey
Fregq. partida do comando aux. 2 :
Fregq. de part. do comando aux. 1 (par. 1D1004)
(par. 1D1002) E
| Freq. d dad do.
(par. ID101) i Freq. de parada do comando agiqz [eapralrﬁja1 SUS? comando |
Freq. min ===f====== f aux. 1 (par 1D1003) 2P | Valor real
: ! h"
Minimo do Max. do
valor real valor real
Controle de partida/parada Partid
do conversor de freq. "
narada
partida
narada .
Comando aux. 1 partid
Comando aux. 2 - narada WX 12k21

Figura 8-59. Exemplo de comando de velocidade variavel e dois comandos auxiliares com
controlador PID passando pelo circuito secundario

1021 Selecao de entrada andloga para medicdo de pressao de entrada 7 (2.9.17]
1022 Limite alto de pressdo de entrada 7 [2.9.18)
1023 Limite baixo de pressdo de entrada 7 (2.9.19]
1024 Valor de queda de pressao da saida 7 (2.9.20]

Nas estacoes de aumento de pressao deve haver necessidade de diminuicao da pressao de saida
se a pressao de entrada diminuir abaixo de certo limite. A medicao de pressao de entrada
necessaria € conectada a entrada analoga selecionada com o Parametro ID1021. Consulte Figura
8-60.
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Vacon NX
Medicdo de
pressao de
entrada
selecionada com
par. ID1021

Valor real do
controlador PI
par. 1D333

Ly
£

MNX12kB2.fhE

Figura 8-60. Medicdo de pressao de entrada e saida

Com os parametros ID1022 e ID1023, os limites para a area de pressao de entrada,
onde a pressao de saida é diminuida, podem ser selecionados. Os valores estdo na
porcentagem do valor maximo de medicao de pressao de entrada. Com o
parametro ID1024, o valor para a diminuicao de pressao de saida dentro dessa area
pode ser definido. O valor esta na porcentagem do valor maximo de referéncia.
Consulte Figura 8-61.

PRESSAO DE SAIDA
-

| e /]
Par. ID1024 i | i
Valor de quedade \M__-—— /
presséo de saida T | \ /
_ | N\
PRESSAO DE ENTITADA

TEMPO

Par.1D1026 1 |
Limite alto |

fl
|
|
|
|
B |
de pressao de entrada_j':__ _\\ _____ _I_ _I_ —

Par. 1D1032 | s | | /_
Limite baixo de T | ) '\J l/'

pressao de entrada TEMPO
BOMBAP631.DS4

Figura 8-61. Comportamento de pressao de saida dependendo das definicoes de pressao de entrada
e parametro
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1025 Delay de queda de freqiiéncia apos partida do comando auxiliar 7 (2.9.21]
1026 Delay de aumento de freqiéncia apds parada do comando auxiliar 7 [2.9.22)

Se a velocidade do comando auxiliar aumentar lentamente (ex. num controle de partida suave),
entdo um delay entre a partida do comando auxiliar e a queda de freqiiéncia do comando de
velocidade variavel tornara o controle mais macio. Esse delay pode ser ajustado com o Parametro
ID1025.

Do mesmo modo, se a velocidade dos comandos auxiliares diminuir lentamente, um delay entre a
parada do comando auxiliar e 0o aumento da freqiiéncia do comando de velocidade variavel pode
ser programado com o Parametro ID1026. Consulte Figura 8-62

Se um dos valores dos Parametros ID1025 e ID1026 estiver definido para maximo (300,0 s},
nenhuma queda de freqiiéncia nem aumento ocorrera.

Frequéncia de saida

A

Freq. de partida do comando aux + 1 Hz
d—l—_'___'_
_______ T
e

Freq. de parada do
comando aux. - 1 Hz

Tempo
=

Delay de aumento da

Delay partida de comando aux. Delay de queda de freqg.

(par. 1ID1010) -+ [par. 1D1025) _..--frequiéncia [par. D1026)
Tl | Delay de parada do X
! I comando aux. Temeand, : |
1 (par. 1ID1011) T
Controle do 1 !

comando aux.

Velocidade
do comando aux.

NX1Zk34.M3

Figura 8-62. Delays de queda e aumento de freqiiéncia

1027 Troca automdatica 7 (2.9.24)

0 Troca automatica ndo usada
1 Troca automatica usada
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1028 Selecdo de automaticos de troca automdatica/lntertravamentos 7 (2.9.25)

0 Automaticos (Troca automatica/intertravamentos) aplicados aos comandos auxiliares somente.

0 comando controlado pelo inversor de freqiiéncia permanece o mesmo. Somente o contato
principal é necessario para cada comando. Consulte Figura 8-63.

Vacon
; , m
1
i
% -

) (W )

Motor aux.1  Motor aux. 2
\\\ /"

Figura 8-63. Troca automatica aplicada somente aos comandos auxiliares

1 Todos os comandos incluidos na seqiiéncia de troca automatica/intertravamentos

0 comando controlado pelo inversor de freqiiéncia esta incluido nos automaticos, sendo

necessarios dois contatos para cada comando conecta-lo ao principal ou ao inversor de
freqiiéncia. Consulte Figura 8-64.

Vacon

Ny
——

Conexao

anyiliar

Conexao
anyiliar

\% -\
Comando 1 ([\.’\D

4

P\

Comando 2 -@}

X 12kET fhE

Figura 8-64. Troca automatica com todos os comandos
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1029 Intervalo de troca automatica 7 (2.9.26)

Apos a expiracao do tempo definido com esse parametro, a funcao de troca automatica ocorre se
a capacidade usada fica abaixo do nivel definido com os parametros ID1031 (limite de freqiiéncia
de troca automatica) e ID1030 (ndmero maximo de comandos auxiliares). Caso a capacidade
ultrapasse o valor do ID1031, a troca automatica nao ocorrera antes de a capacidade ficar abaixo
desse limite.

e A contagem de tempo ¢ ativada somente se a solicitacdo de Partida/Parada estiver ativa.
e A contagem de tempo é resetada depois de ocorrida a troca automatica.

Consulte Figura 8-65.

1030 Numero maximo de comandos auxiliares 7 (2.9.27]
1031 Limite de freqiiéncia de troca automatica 7 [2.9.28)

Esses parametros definem o nivel abaixo do qual a capacidade usada deve permanecer para que
a troca automatica possa ocorrer.

Esse nivel é definido conforme a seguir:

e Seonumero de comandos auxiliares em operacao for menor do que o valor do parametro
ID1030, a funcao de troca automatica podera ocorrer.

e Seonumerode comandos auxiliares em operacao for igual ao valor do parametro ID1030 e a
freqiéncia do comando controlador estiver abaixo do valor do parametro ID1031, a funcao de
troca automatica podera ocorrer.

e Seovalordo parametro ID1031 for 0,0 Hz, a troca automatica podera ocorrer somente na
posicado descanso (Parada e Sleep), independentemente do valor do pardmetro ID1030.

Frequéncia de
saida

A Par. 1D1030 = 1
N° max. de
comandos aux

Momento da troca
automat. =

Par. 1D1031
Nivel de troca
autom.

freqiiéncia '__I."I'_ IT'_LF ___________

! Far. 131028 ! ! Par. ID1028

- - - —-
Intervalo de troca automatica Intervalo de troca automatica
Controle de comand
aux. 1 _F I_I |_
Controle de comando |
aux. 2

NI 124593.M32

Figura 8-65. Intervalo e limites de troca automatica
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1032

1033
1034
1035
1036
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Selecdo de Intertravamento 7 (2.9.23)

Com esse parametro, vocé pode ativar ou desativar o sinal de feedback a partir dos comandos.
Os sinais de feedback de intertravamento vém dos botoes que conectam os motores ao controle
automatico (inversor de freqiéncia) diretamente ao principal ou os colocam no estado desligado.
As funcoes de feedback de intertravamento estao conectadas as entradas digitais do inversor de
freqiéncia. Programe os parametros ID426 a ID430 para conectar as funcoes de feedback as
entradas digitais. Cada comando deve ser conectado a sua prépria entrada de intertravamento. O
controle da bomba e do ventilador controla somente aqueles motores cuja entrada de
intertravamento esta ativa.

0 Feedback de intertravamento nao usado

O inversor de freqiiéncia recebe nenhum feedback de intertravamento dos comandos.

1 Atualizacao da ordem de troca automatica na Parada

O inversor de freqiiéncia recebe feedback de intertravamento dos comandos. No caso de um dos
comandos ser, por alguma razao, desconectado do sistema e por fim reconectado, ele sera
colocado por ultimo na fila de troca automatica sem para o sistema. Entretanto, se a ordem de
troca automatica agora se tornar, por exemplo, [P1> P3 > P4 > P2], ela serd atualizada na préxima

Parada (Troca automatica, sleep, parada, etc.)

Exemplo:
[P1> P3 > P4] > [P2 TRAVADO] > [P1> P3 > P4 > P2] > [SLEEP] > [P1 > P2 > P3 > P4]

2 Atualizacao da ordem imediatamente
O inversor de freqiiéncia recebe feedback de intertravamento dos comandos. Na reconexao do
comando para a fila de troca automatica, os automaticas pararao todos os motores

imediatamente e reiniciarao uma nova configuracao.

Exemplo:
[P1> P2 > P4] > [P3 TRAVADO] > [PARADA] > [P1 > P2 > P3 > P4]

Exibicdo minima especial do valor real 57 (2.2.46,2.9.29)
Exibicdo maxima especial do valor real 57 (2.2.47 2.9.30)
E xibicao de decimais especial do valor real 57 [2.2.48, 2.9.31)
Exibicdo unitaria especial do valor real 57 (2.2.49 2.9.32)

Os parametros de exibicao especial do valor real sdao usados para converter e exibir o sinal de
valor real de uma forma mais informativa ao usuario.

Os parametros de exibicao especial do valor real estao disponiveis na Aplicacao de Controle PID e
Aplicacao de Controle da bomba e do ventilador:

Exemplo:

0 sinal de valor real enviado a partir de um sensor (em mA) mostra a quantidade de agua de
descarte bombeada a partir de um tanque por segundo. A faixa de sinal é 0(4)...20mA. Se ao invés
de receber o nivel do sinal do valor real (in mA) na exibicdo vocé desejar receber a quantidade de
agua bombeada em m3/s, entdo definira um valor para o par. ID1033, de modo a corresponder ao
nivel de sinal minimo (0/4 mA] e outro valor para o par. ID1034 para corresponder ao nivel de
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sinal maximo (20 mA). O nimero de decimais necessarios pode ser definido com o par.ID1035 e a
unidade (m3/s), com o par. ID1036. O nivel do sinal de valor real entdo é escalado entre os valores
min e max definidos e exibidos na unidade selecionada.

As seguintes unidades podem ser selecionadas (par. ID1036):

Unidade

No teclado Unidade No teclado

o

Sem uso

m3 /h m3 /h

%

% °F °F

°C

°C ft ft

m

M gal/s GPS

Bar

gal/ min GPM

Mbar

gal/h GPH

Pa

ft3/s CFS

kPa

ft3 / min CFM

PSI

ft3/h

1
2
3
4
5
6
7
8
9

m/s

l/s

L/ min

L/h

m3 /s

A
Vv
W

kW

Hp

m3 /min

Tabela 8-16. Valores da Tabela de Selecao para a Exibicao Especial do Valor Real

NOTA: O numero maximo de caracteres que podem ser mostrados no teclado é 4. Isso significa

que em alguns casos, a

Valor min real (méax)

Ndmero de decimais

exibicao da unidade no teclado nao cumpre com os padroes.
DR O
Pozos ED
Specl Displ Min
——0.00 +
: T

1080 Corrente de Freio CC na parada 6 [2.4.15]

Na aplicacao de Controle de Propdsito multiplo, esse parametro define a corrente injetada para o
motor no estado de parada quando o Parametro ID416 estiver ativo. Em todas as outras
aplicacoes, esse valor é fixado para um décimo da corrente de freio CC.

O parametro esta disponivel somente para os comandos NXP.
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1081 Selecao de referéncia do escravo 6 (2.11.3)]

Selecione a referéncia de velocidade para o comando escravo.

, Referéncia do potencidometro; controlado com

0 Entrada a”al°|9§3177[A”]' Consulte |4 ID418 (VERDADEIRO=aumento) e ID417
(VERDADEIRO=diminuic&o)

1 Entrada andloga 2 (AlI2) Consulte 1 Al ou AI2, 0 que for menor

ID388

2 Al1+Al2 12 Al1 ou Al2, o que for maior

3 Al1-AI2 13 Freqliéncia max. ID102 (recomendado ao
controle de torque somente)

4 Al2-Al1 14 Selecdo Al1/AI2, consulte ID422

5 AlT*AI2 15 Decodificador 1 (entrada Al C.1)

Decodificador 2 (Com sincronizacdo de
6 Joystick Al1 16 velocidade OPT-A7, NXP somente entrada Al
C.3)

7 Joystick Al2 17 Referéncia mestre

8 Referéncia de teclado (R3.2) 18 Rampa externa mestre (padrao)

9 Referéncia de barramento de campo

Tabela 8-17. Selecoes para Pardmetro ID1081
1082 Resposta de falha de comunicacdo de SystemBus 6 (2.7.30]

Define a acao quando a batida do coracao do SystemBus esta ausente.

0 =Sem resposta

1 =Alerta

2 = Falha, modo de parada apos falha de acordo com ID506
3 = Falha, modo de parada apds falha sempre por reducao

1083 Selecao de referéncia do torque do escravo 6 (2.11.4]
Selecione a referéncia de torque para o comando do escravo.

1084 Opcées de controle 6 (2.4.22]
O parametro esta disponivel para os comandos NXP somente.

b0=Desativa falha do decodificador
b1=Atualiza Gerador da Rampa quando o MotorControlMode [Modo de Controle do Motor] muda
de TC (4) para SC (3)

b2=RampUp [rampa para cimal; usa rampa de aceleracdo (para controle de torque de Loop
Fechado)

b3=RampDown [rampa para baixo]; usa rampa de desaceleracao (para controle de torque de Loop
Fechado)

b4=FollowActual [segue valor real]; segue valor de velocidade real dentro do
WindowPos/NegWidth [Largura Pos./Neg. da Janela] (para controle de torque de Loop Fechado)
b5=TC ForceRampStop [Forca parada da rampal; Mediante solicitacao de parada o limite de
velocidade forca o motor para parar

b6=Reservado

b7=Desativa diminuicao de freqiiéncia de comutacao
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1085

1087

1088

1089

1090

b8=Desativa a trava de parametro do estado de Operacao de parametro
b9= Reservado

b10=Inverte saida digital atrasada 1

b11=Inverte saida digital atrasada 2

Limite de corrente de freio LIG./DESL. 6 (2.3.4.16)]

Se a corrente do motor ficar abaixo desse valor, o freio serd fechado imediatamente.
Esse parametro esta disponivel somente para comandos NXP.

Escalonamento do limite de torque de geracéo 6 [2.2.6.6]

0 = Parametro

1=AIN
2=AI2
3=AI3
4 =Al4

5 = Escalonamento de limite FB

Esse sinal ajustara o torque maximo de geracao do motor entre o limite 0 e maximo definido com
o Parametro ID1288. A entrada analoga nivel zero significa limite de torque de gerador zero.
Esse parametro esta disponivel para comandos NXP somente.

Escalonamento do limite de energia de geracdo 6 [2.2.6.8

0 Parametro

1 Al

2 Al2

3 Al3

4 Al4

5 Escalonamento de limite FB

Esse sinal ajustara a energia maxima de geracao do motor entre o limite 0 e maximo definido
com o Parametro ID1290. Esse parametro esta disponivel para modo de controle de Loop
Fechado somente. A entrada analoga nivel zero significa limite de energia de gerador zero.

Funcao de parada do Escravo 6 (2.11.2)

Define como o comando escravo para (quando referéncia de escravo selecionada nio é a rampa
de Mestre, par. ID1081, selecao 18).

0 Reducao, o escravo permanece no controle mesmo que o mestre tenha parado na falha

1 Rampagem, o escravo permanece no controle mesmo que o mestre tenha parado na falha

2 Como mestre, 0 escravo se comporta como mestre

Reseta o contador do decodificador 6 (2.2.7.29)
Reseta os valores de monitoramento Angulo do Eixo (Shaft Angle) e da Circularidade do Eixo

(Shaft Rounds) para zero. Ver pagina 83
Esse parametro esta disponivel para comandos NXP somente.
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1092

1093

1209

1210

1213

1218

1239
1240
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Modo Escravo / Mestre 2 6 (2.2.7.31]

Seleciona a entrada digital para ativar o segundo modo Mestre / Escravo selecionado pelo
parametro ID1093. Esse parametro esta disponivel somente para comandos NXP.

Selecdo 2 de modo Mestre / Escravo 6 (2.11.7]
Seleciona o modo 2 Mestre / Escravo, usado quando o DI é ativado. Quando o Escravo for
selecionado o comando Solicita Operacao (Run Request] é monitorado a partir do Mestre, sendo

todas as outras referéncias selecionadas por parametros.

0 = Comando simples

1 = Mestre
2 = Escravo
Reconhecimento de interruptor de entrada 6 (2.2.7.32)

Selecione a entrada digital para reconhecer o status do interruptor de entrada. O interruptor de
entrada normalmente é um fusivel interruptor ou um contato principal com o qual a energia é
alimentada para o comando. Se o reconhecimento do interruptor de entrada estiver ausente, o
comando faz um percurso na falha de abertura de interruptor de entrada (F64). Esse parédmetro
esta disponivel somente para comandos NXP.

Reconhecimento de freio externo 6 (2.2.7.24]

Conecte esse sinal de entrada ao contato auxiliar do freio mecanico. Se o contato nao estiver
fechado dentro do tempo devido, o comando gerara um falha de freio (F58). Esse parametro esta
disponivel para comandos NXP somente.

Parada de emergéncia 6 (2.2.7.30]

Indicacao para o comando de que a maquina parou pelo circuito de parada de emergéncia
externa. Selecione a entrada digital para ativar a entrada de parada de emergéncia para o
comando.

Quando a entrada digital esta baixa, o comando para conforme a definicao do parametro ID1276
Modo de parada de emergéncia e indica o codigo de alerta A63.

Esse parametro esta disponivel para comandos NXP somente.

Pulso CC Pronto 6 (2.3.3.29]

Carga CC. Usado para carregar o comando do inversor através de um interruptor de entrada.
Quando a tensao de link CC estiver acima do nivel de carga, um trem de pulso de 2 segundos sera
gerado para fechar o interruptor de entrada. O trem de pulso esta DESLIGADO quando o
reconhecimento do interruptor de entrada fica alto. Esse parametro esta disponivel somente para
comandos NXP.

Referéncia de reducdo 1 6 (2.4.16]
Referéncia de reducdo 2 6 (2.4.17]

Esses parametros definem a referéncia de freqliéncia quando a reducao é ativada.
Esse parametro esta disponivel somente para comandos NXP.
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1241

1244

1248

1250

1252

1253

1257

1276

Compartilha velocidade 6 [2.11.5]

Define a porcentagem para referéncia de velocidade final a partir da referéncia de velocidade
recebida.

Tempo de filtragem de referéncia do torque 6 (2.10.10)
Define o tempo de filtragem para a referéncia do torque.

Compartilha carga 6 [2.11.6]

Define a porcentagem para referéncia de torque final a partir da referéncia de velocidade
recebida.

Referéncia de fluido 6 (2.6.23.32)
Define quanta corrente de magnetizacao sera usada.
Passo de velocidade é [2.6.25.24]

O parametro do comando NC para ajudar ajustar o controlador de velocidade. Ver com mais
atencao NCDrive Tools: Step response. Com essa ferramenta, vocé pode dar um valor de passo
para referéncia de velocidade apds controle de rampa.

Passo do torque 6 [2.6.25.25]

Use o parametro do NCDrive para ajudar a ajustar o controlador do torque. Ver com mais atencao
NCDrive Tools [Ferramentas do NCDrive]: Step response {Resposta do passo]. Com essa
ferramenta, vocé pode dar passo para a referéncia de torque.

Rampa de reducdo 6 [2.4.18]

Esse parametro define os tempos de aceleracao e desaceleracao quando a reducao esta ativa.
Esse parametro esta disponivel para comandos NXP somente.

Modo de parada de emergéncia 6 (2.4.21]
Define a acdo apds a entrada de emergéncia E/S ficar baixa. Esse pardmetro esta disponivel
somente para comandos NXP.

0 Parada de reducao
1 Parada de rampagem
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1278 Limite de velocidade de torque, Loop Fechado 6 (2.10.6]
Com esse parametro, a freqiiéncia maxima para controle do torque pode ser selecionada.

0 Controle de velocidade de Loop Fechado

1 Limite de freqliéncia positiva e negativa

2 Saida do gerador de rampa (-/+)

3 Limite de freqiiéncia negativa - saida do gerador de rampa

4 Saida do gerador de rampa - Limite de freqliéncia positiva

5 Saida do gerador de rampa com janela

6 0 - Saida do gerador de rampa

7 Saida do gerador de rampa com janela e limites LIG./DESL.

Para a selecao desse parametro nos comandos NXS, ver pagina 206.

1285 Limite de freqiiéncia positiva 6 (2.6.20)

Limite de freqliéncia maxima para o comando. Esse parametro esta disponivel somente para
comandos NXP.

1286 Limite de freqiiéncia negativa é (2.6.19]

Limite de freqiiéncia minima para o comando. Esse parametro esta disponivel somente para
comandos NXP.

1287 Limite de torque do motor 6 [2.6.22]

Define o limite maximo do torque do lado do motor. Esse parametro esta disponivel somente para
comandos NXP.

1288 Limite de torque do motor 6 [2.6.21]

Define o limite maximo do torque do lado da geracao. Esse parametro esta disponivel somente
para comandos NXP.

1289 Limite de poténcia do motor 6 [2.6.23.20]

Define o limite maximo da energia do lado do motor. somente para modo de controle de Loop
Fechado.

1290 Limite de energia do gerador é (2.6.23.19)

Define o limite maximo da energia do lado da geracao. Para modo de controle de Loop Fechado
1316 Resposta da falha de freio 6 (2.7.28)

Define a acao quando uma falha de freio é detectada.

0 =Sem resposta

1=Alerta

2 = Falha, modo de parada apos falha de acordo com ID506
3 = Falha, modo de parada apos falha sempre por reducao
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1317 Delays de falha de freio 6 (2.7.29]
0 delay antes da falha de freio (F58) é ativado. Usado quando ha um delay mecanico no freio. Ver
par.1D1210.

1324 Selecdo Mestre/Escravo 6 (2.11.1)

Seleciona o modo Mestre/Escravo. Quando o valor do Escravo é selecionado o comando Solicita
Operacao (Run Request] é monitorado a partir do Mestre. Todas as outras referéncias sao
selecionadas pelos parametros.

0 =Comando simples
1 = Mestre
2 = Escravo

1352 Delay de falha do SystemBus 6 (2.7.31]
Define os delays para a geracao de falha quando a batida do coracao esta ausente.

1355 a
13692 Fluido 10...150% 6 [2.6.25.1 - 2.6.25.15]

Tensao do motor correspondente a 10%....150% do fluido como porcentagem da tensao do fluido
nominal.

1401 Fluido do estado de parada 6 [2.6.23.24)

A quantidade de fluido como uma porcentagem do fluido nominal do motor mantida no motor
apos o comando ter parado. O fluido é mantido pelo tempo definido pelo parametro ID1402.
Esse parametro pode ser usado somente no modo de controle do motor de loop fechado.

1402 Delay desligado do fluido 6 [2.6.23.23]

O fluido definido pelo parametro ID1401 é mantido no motor pelo tempo definido apds o comando
ter parado. Essa funcao é usada para encurtar o tempo antes do torque total do motor ficar
disponivel.

0 Nenhum fluido apds o motor ter parado.

>0 O delay desligado do fluido em segundos.

<0 O fluido é mantido no motor apods a parada até a proxima Solicitacao de Operacao ser dada
para o comando.

1412 Ganho do estabilizador do torque 6 (2.6.24.6]
Ganho adicional para o estabilizador de torque na freqiiéncia zero.

1413 Amortecimento do estabilizador de torque 6(2.6.24.7)
Esse parametro define o tempo constante para o estabilizador de torque. Quanto mais alto o valor
do parametro, mais curto o tempo constante.

Se um motor PMS for usado no modo de controle Loop Aberto, é recomendado usar o valor 980
nesse parametro ao invés de 1000.
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1414 Ganho do estabilizador de torque no ponto de enfraquecimento de campo 6 (2.6.24.8)
0 ganho geral para o estabilizador de torque.
1420 Prevencdo da partida 6 (2.2.7.25]

Esse parametro é ativado quando o circuito de “Prevencao de partida” é usado para inibir os
pulsos do portao. Esse parametro esta disponivel somente para comandos NXP.

1424 Delay de reinicio 6 (2.6.17]

O tempo de delay dentro do qual o comando nao pode ser reiniciado apds uma parada de reducao.
O tempo pode ser definido até 60.000 segundos. O modo de controle de Loop Fechado usar um
delay diferente.

NOTA: Essa funcao nao esta disponivel quando a partida inicial for selecionada para a funcao de
partida (ID505).

Esse parametro esta disponivel somente para comandos NXP.
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8.1 Parametros de controle de velocidade (aplicacdo 6 somente)

A
Ganho -%

-
[ W }:ontrole de Veloc. _Kp_FW _/'_'__ —

— 100 % —»——

L 4

Y
(W [Controle de Veloc. _f0 7

L4

o (8 Bt
{ W | control de veloc._fo )— L W Ponto de Enfrag. de Camo_o'_
I: w Control de veloc._f1

A

Figura 8-66 Ganho adaptativo do Controlador de Velocidade

1295 Ganho minimo do torque do controlador de velocidade 6 [2.6.23.30]
0 ganho relativo como uma porcentagem do ID613 do controlador de velocidade quando a
referéncia do torque ou a saida de controle de velocidade for menor do que o valor do par. ID1296.

Esse parametro normalmente é u sado para estabilizar o c ontrolador de velocidade paraum
sistema de comando com folga de engrenagem.

1296 Torque minimo do controlador de velocidade 6 [2.6.23.29]
O nivel da referéncia do torque abaixo do qual o ganho do controlador de velocidade é mudado de
ID613 para ID1295. Essa € uma porcentagem do torque nominal do motor. A troca é filtrada de
acordo com o par. ID1297.

1297 Tempo de filtragem minimo do torque do controlador de velocidade é [2.6.23.31)

O tempo de filtragem para o torque quando o ganho do controlador de velocidade é mudado entre
ID613 e ID1295 dependendo do ID1296.

1298 Ganho do controlador de velocidade na drea de enfraquecimento do campo 6
[2.6.23.28)

0 ganho relativo do controlador de velocidade na area de enfraquecimento do campo como uma
porcentagem do par. 1D613.

1299 Ganho f0 do controlador de velocidade 6 (2.6.23.27]

0 ganho relativo do controlador de velocidade como uma porcentagem do par. ID613 quando a
velocidade esta abaixo do nivel definido pelo ID1300.
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1300

1301

1304

1305

1306

1307

1311

1382
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Ponto f0 do controlador de velocidade 6 (2.6.23.26)

O nivel de velocidade em Hz abaixo do qual o ganho do controlador de velocidade é igual ao par.
ID1299.

Ponto f1 do controlador de velocidade 6 [2.6.23.25]

O nivel de velocidade em Hz acima do qual o ganho do controlador de velocidade é igual ao par.
ID613. A partir da velocidade definida pelo par. ID1300 para a velocidade definida pelo par. ID1301,
o ganho do controlador de velocidade muda linearmente do par. ID1299 para ID613 e vice versa.
Janela positiva 6 (2.10.12)

Define o tamanho da janela para direcao positiva a partir da referéncia final de velocidade.
Janela negativa 6 (2.10.11)

Define o tamanho da janela para direcao negativa a partir da referéncia final de velocidade.

Limite Desligado da janela positiva 6 (2.10.14]

Define o limite desligado positivo do controlador de velocidade quando o controlador de
velocidade traz a velocidade de volta para a janela.

Limite Desligado da janela negativa 6 (2.10.13)

Define o limite desligado negativo do controlador de velocidade quando o controlador de
velocidade traz a velocidade de volta para a janela.

Filtro TC de erro de velocidade é (2.6.23.33)

Filtro de tempo constante para referéncia de velocidade e erro de velocidade real. Pode ser usado
para remover pequenos disturbios no sinal do decodificador.

Limite de saida do controle de velocidade 6 (2.10.15])

O limite maximo de torque para a saida do controlador de velocidade como uma porcentagem do
torque nominal do motor.
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8.2

114

125

123

R3.2

167

168

R3.5

Parametros de controle do teclado

Ao contrario dos parametros listados acima, esses parametros estao localizados no menu M3 do

teclado de controle. Os parametros de referéncia de freqiiéncia e torque nao tém um ndmero de
ID.

Botdo de parada ativado 3.4, 3.6)

Se vocé deseja fazer um “hotspot” com o botdo de Parada, que sempre para o comando
independentemente do local de controle selecionado, dé a esse parametro o valor 1.
Consulte também Parametro ID125.

Local de Controle  (3.1]

O local de controle ativo pode ser mudado com esse parametro. Para mais informacoes, consulte
o manual do usuario do produto.

Empurrar o botao Partida durante 3 segundos seleciona o teclado de controle como o local de
controle ativo e copia as informacées do status Operacdo (Operacao/Parada, direcéo e
referéncia).

0 Controle PC, (ativado pelo NCDrive)
1 Terminal E/S

2 Teclado

3 Barramento de campo

Direcdo do teclado (3.3)
0 Para frente: A rotacao do motor é para frente, quando o teclado ¢ o local de controle ativo.

1 Para tras: A rotacao do motor € para tras, quando o teclado € o local de controle ativo.
Para mais informacades, consulte o manual do usuario do produto.

Referéncia do teclado (3.2]

A referéncia da freqliéncia pode ser ajustada a partir do teclado com esse parametro.

A freqliéncia de saida pode ser copiada como a referéncia do teclado empurrado o botao de
Parada durante 3 segundos quando vocé estiver numa das paginas do menu M3. Para mais
informacoes, consulte

o manual de usuario do produto.

Referéncia PID 157 (3.4]
A referéncia de teclado do controlador PID pode ser definida entre 0% e 100%. Esse valor de
referéncia é a referéncia PID ativa se o parametro for ID332 = 2.

Referéncia PID 2 57 (3.5]
A referéncia 2 de teclado do controlador PID pode ser definida entre 0% e 100%. Essa referéncia

esta ativa se a funcao=13 DIN5S e o contato DIN5S estiverem fechados.

Referéncia de torque 6 (3.5]
Defina aqui a referéncia de torque dentro de -300,0...300,0%.
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9. ANEXO0S

Neste capitulo, vocé encontrara informacoes adicionais sobre os grupos especiais de parametro. Tais grupos s3o:

Pardmetros do controle externo do freio com limite adicionais [Capitulo 9.1)
Pardmetros de Loop Fechado [Capitulo 9.2)

Pardmetros da protecdo térmica do motor [Capitulo 9.3]

Parédmetros da protecdo de estol [Capitulo 9.4]

Pardmetros da protecdo de subcarga (Capitulo 9.5]

Pardmetros de controle do barramento de campo [Capitulo 9.6)

9.1 Controle de freio externo com limites adicionais (ID’s 315, 316, 346 a 349, 352, 353)

O freio externo usado para frenagem adicional pode ser controlado com os parametros ID315, ID3156,
ID346 a ID349 e ID352/ID353. O freio devera reagir ao fato de selecionar o controle Ligado/Desligado para
o freio e definir a freqiiéncia ou os limites de torque e o fator de definir os delays Ligado/Desligado de
freio permitira um controle efetivo do freio. Consulte Figura 9-1.

Nota Durante a Operacdo de Identificacao (ver par. ID631), o controle do freio é desativado.

Limite
torque
ID349

Limite de
freqliéncia
D347

PARTIDA

PARADA I

Delay de freio : Delay defreio:ligado
desligado; I ID353 :
1D352 ) | ; I

— S

MNX12Kk115.ThE

S S, il R i, it i N i it i

Freio desligado
Freio ligado

Figura 9-1. Controle de freio com limites adicionais

Na Figura 9-1 acima, o controle do freio é definido para reagir tanto para o limite de supervisao de
torque (par. ID349) como para o limite de supervisdo de freqiiéncia (ID347). Adicionalmente, 0 mesmo
limite de freqliéncia é usado tanto para controle desligado e ligado de freio dando ao parametro ID346 o
valor 4. 0 uso de dois limites diferentes de freqliéncia também é possivel. Entao os parametros ID315 e
ID346 devem receber o valor 3.

Freio desligado: Para liberar o freio, trés condicdes devem ser cumpridas: 1) o comando deve estar no
estado Operacado, 2) o torque deve estar acima do limite definido (se usado) e 3) a freqiiéncia de saida
deve estar acima do limite definido (se usado).

Freio ligado: Comando de parada ativa a contagem do delay do freio, sendo o freio fechado quando a
freqiiéncia de saida fica abaixo do limite definido (ID315 ou ID346). Como precaucao, o freio fecha quando
o0 delay de freio aberto expira, no maximo.
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Nota Uma falha ou estado de Parada fechara o freio imediatamente sem um delay.

Consulte Figura 9-2.

Para evitar danos ao freio, sugerimos fortemente que o delay de freio ligado seja definido mais
longo do que o tempo de rampa.

Sem controle de freio desligado | -2
Controle de freio desligado, 2 limites

Controle de freio lig./desL., 1 limite

F

o

(=]

3

=

S

= 02

) VERDADEIRO __.‘\-

[N w

1) Freq. de saida>ID347 ——w

- 34

3

(3

(=)

o Sem controle de freio 02 CONTA-
o i = E GEM DE

& 10348 desigado - - ) DELAY

= Controle de freio desligadd, 3 DESL.

Q limite de toraue

[+}]

Q.

(=)

VERDADEIRO e ]

Torque do motor = ID349 ——® 3

Controle desligado

Estado de NAO ] Controle ligado
OPERACAO o

Sem solicitagdo de GEM DE

OPERACAO EIIéLAY

Revertendo "
Sem solicitagdo U

de operagdo
Sem controle de freio ou -
e ligado 0-2 E
D315 — 3
Controle de freio ligado, 3
2 limites 1

Sem controle de freio
TRE] ligado 03
10346 A P 4

Controle de freio lig/desl,

1 limite

opebI) o124} ap 3)043U09)

1

|
ID316 =03
ID347 1= 4

Freq. de saida | —

1

Falha
WX 1ZET 148

Figura 9-2. Logica de controle de freio

Quando estiver usando a funcdo Mestre / Escravo, o comando escravo abrira o freio ao mesmo tempo em
que o Mestre, mesmo que as condicoes do Escravo para abertura do freio ndao tenham sido atendidas.

Tel. +358 (0)201 2121 o Fax +358 (0]201 212 205




Anexos vacon = 241

9.2 Parametros de loop fechado (ID’s 612 a 621)

Seleciona o modo de controle de loop fechado definindo o valor 3 ou 4 para o parametro ID600.

0 modo de controle de loop fechado (ver pagina 175) é usado quando um desempenho enriquecido
proximo da velocidade zero e melhor precisao de velocidade estatica com velocidades mais altas sao
necessarios. 0 modo de controle de loop fechado estad baseado no “controle de vetor de corrente
orientado de fluido de rotor”. Com esse principio de controle, as correntes de fase sao divididas em um
torque produzindo porcao de corrente e uma porcao de corrente de magnetizacao. Assim, a maquina
com rotor em forma de gaiola pode ser controlada a maneira de um motor CC separadamente
impulsionado.

Nota: Esses parametros podem ser usado somente com o comando NXP Vacon.
EXEMPLO:
Modo de Controle do Motor = 3 (controle de velocidade de loop fechado)

Esse é o modo de operacao usual quando tempos rapidos de resposta, alta precisao ou operacao
controlada em freqliéncias zero sao necessarios. A placa do decodificador devera ser conectada
ao slot C da unidade de controle. Defina o parametro P/R do decodificador (P7.3.1.1). Opere no
loop aberto e verifique a velocidade e direcdo do decodificador (V7.3.2.2). Troque a fiacdo do
decodificador ou as fases dos cabos do motor se necessario. Nao opere se a velocidade do
decodificador estiver errada. Programe a corrente sem carga para o parametro ID612 ou realize a
operacdo de ID sem carga no eixo do motor e defina o parédmetro ID619 (Ajuste de deslizamento),
de modo a obter a tensao levemente acima da curva U/f linear com a freqiiéncia do motor em
aproximadamente 66% da freqliéncia nominal do motor. O Parametro da Velocidade Nominal do
Motor (ID112) é critico. O Parédmetro do Limite da Corrente (ID107) controla o torque disponivel
linearmente em relacao a corrente nominal do motor.
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9.3 Parametros da protec¢ao térmica do motor (ID’s 704 a 708):

Geral

A protecao térmica do motor deve proteger o motor de superaquecimento. O comando Vacon é capaz de
fornecer corrente mais alta do que nominal para o motor. Se a carga requerer essa corrente alta havera
um risco de que o motor seja termicamente sobrecarregado. Esse é o caso especialmente nas
freqliéncias baixas. Nas freqliéncias baixas, o efeito de resfriamento do motor é reduzido bem como sua
capacidade. Se o motor estiver equipado com um ventilador externo, a reducao de carga nas velocidades
baixas sera pequena.

A protecao térmica do motor esta baseada num modelo calculado e usa a corrente de saida do comando
para determinar a carga sobre o motor.

A protecao térmica do motor pode ser ajustada com os parametros. A corrente térmica IT especificaa
corrente de carga acima da qual o motor é sobrecarregado. Esse limite de corrente € uma funcao da
freqliéncia de saida

0 estagio térmico do motor pode ser monitorado no exibidor do teclado de controle. Ver o manual do
usuario do produto.

NOTA! Se vocé usar cabos longos do motor (max. 100m) juntamente com comandos
A pequenos ( 1.5

kW], a corrente do motor medida pelo comando podera ser muito maior do
que a corrente real do motor devido as correntes capacitivas no cabo do
motor. Considere isso quando estiver configurando as funcoes de protecao
térmica do motor.

CUIDADO! 0 modelo calculado nao protege o motor se o fluxo de ar para o motor for
reduzido pela grade bloqueada de entrada de ar. O modelo comecara do zero
se a placa de controle estiver desligada.
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9.4 Parametros de protecéo de estol (ID’s 709 a 712):

Geral

A protecao de estol do motor protege o motor de situacdes curtas de sobrecarga, tais como aquela
causada por um eixo estolado. O tempo de reacao da protecao de estol pode ser definido mais curto do
que aquele da protecao térmica do motor. O estado de estol é definido com dois parametros ID710
(corrente estol) e ID712 (limite de freqiiéncia estol). Se a corrente for mais alta do que o limite definido e
a freqliéncia de saida for menor do que o limite definido, o estado de estol sera verdadeiro. De fato nao
ha indicacao real da rotacao do eixo. A protecao de estol € um tipo de protecao contra corrente
excessiva.

NOTA! Se vocé usar cabos longos do motor (méax. 100m) juntamente com comandos
pequenos (<1.5 kW], a corrente do motor medida pelo comando podera ser
A muito maior do que a corrente real do motor em virtude das correntes
capacitivas no cabo do motor. Considere isso quando estiver configurando as
funcoes de protecao de estol do motor.

9.5 Parametros de protecéo de subcarga (ID’s 713 a 716):

Geral

A finalidade da protecao de subcarga do motor visa garantir que haja carga no motor quando o comando
estiver operando. Se o motor perder sua carga podera haver um problema no processo, ex. uma correia
quebrada ou uma bomba seca.

A protecao de subcarga do motor pode ser ajustada através da definicao da curva de subcarga com os
parametros ID714 (carga de area de enfraquecimento de campo) e ID715 (carga de freqiiéncia zero), ver
abaixo. A curva de subcarga € uma curva quadrada definida entre a freqliéncia zero e o ponto de
enfraquecimento de campo. A protecdo ndo esta ativa abaixo de 5Hz (o contador de tempo de subcarga
esta parado).

Os valores do torque para a definicao da curva de subcarga sao definidos na porcentagem que se refere
ao torque nominal do motor. Os dados na placa de informacao do motor, parametro de corrente nominal
do motor e corrente nominal do comando IH sao usados para encontrar a taxa de escalonamento para o
valor interno do torque. Se algo diferente de motor nominal for usado com o comando, a precisao do
calculo de torque diminui.

pequenos (<1.5 kW], a corrente do motor medida pelo comando podera ser
muito maior do que a corrente real do motor em virtude das correntes
capacitivas no cabo do motor. Considere isso quando estiver configurando as
funcoes de protecao de estol do motor.

,_"'j NOTA! Se vocé usar cabos longos do motor (max. 100m) juntamente com comandos
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9.6 Parametros de controle do barramento de campo (ID’s 850 a 859)

Os parametros de controle do Barramento de campo sao usados quando a freqiiéncia ou a referéncia de
velocidade vem do barramento de campo (Modbus, Profibus, DeviceNet etc.). Com o Fieldbus Data Out
Selection [Selecado de dados externos do barramento de campo] 1...8 vocé pode monitorar valores a partir
do barramento de campo.

9.6.1 Dados Externos do Processo (Escravo / Mestre)

O mestre do barramento de campo consegue ler os valores reais do inversor de freqiiéncia por meio de
variaveis de dados do processo.

As aplicacoes Basica, Padrao, Local/Remota, Passo Mdltiplo, controle de PID e controle de Bomba e
Ventilador usam dados de processo conforme a seguir:

S]

Dados Valor Unidade | Escala
Dados externos de processo 1 | Freqiiéncia de saida Hz 0,01 Hz
Dados externos de processo 2 | Velocidade do motor rpm rpm 1
Dados externos de processo 3 | Corrente do motor A 0,1A
Dados externos de processo 4 | Torque do motor 0,1%
Dados externos de processo 5 | Poténcia do motor 0,1 %
Dados externos de processo 6 | Tensao do motor 0,1V
Dados externos de processo 7 | Tensao de link CC 1V
Dados externos de processo 8 | Cddigo de falha ativo -

Tabela 9-1. Valores dos dados EXTERNOS do Processo

&=

N (oo~

w
~

A aplicacao de propdsito multiplotem um parametro seletor para todos os Dados do Processo. Os
valores de monitoramento e os parametros de comando podem ser selecionados usando o niumero de ID.
As selecoes padrao estao na tabela acima.

9.6.2 Escalonamento de corrente em tamanho diferente de unidades

NOTA: O valor de monitoramento ID45 (normalmente nos dados EXTERNOS 3 do Processo) é dado com
um décimo somente.

Tensao Tamanho Escala
208 - 240 Vac NX_2 0001 - 0011 100 -0,01A
208 - 240 Vac NX 20012 - 0420 10-0,1A
380 - 500 Vac NX_ 50003 - 0007 100 - 0,01A
380 - 500 Vac NX_5 0009 - 0300 10-0,1A
380 - 500 Vac NX 50385 - 1-1A
525 - 690 Vac NX_6 0004 - 0013 100 -0,01A
525 - 690 Vac NX_6 0018 - 10-0,1A

Tabela 9-2. Escalonamento da corrente
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9.6.3

Dados Internos do Processo (Escravo -> Mestre)

ControlWord [Palavra de controlel, Reference [Referéncial e Process Data[Dados do processo] sdo
usados nas aplicacdes All in One conforme a sequir:

Dados

Valor

Unidade

Escala

Referéncia

Referéncia de velocidade

0,01 %

ControlWord

Comando de Partida/Parada
Comando de reset de falha

PD1 - PD8
Tabela 9-3.

Sem uso

Aplicacao de controle de propdsito multiplo
[NOTA: As definicées na tabela sdo padrées de fabrica. Ver também o grupo de parédmetro G2.9)

Dados

Valor

Unidade

Escala

Referéncia

Referéncia de velocidade

%

0,01 %

ControlWord

Comando de Partida/Parada
Comando reseta falha

Dados do processo IN 1

Referéncia de torque

%

0,1%

Dados do processo IN 2

Entrada analoga livre

%

0,01 %

Dados do processo IN 3

Ajuste de entrada

%

0,01 %

PD3 - PD8
Tabela 9-4.

Sem uso

Aplicacoes de controle PID e controle da bomba e do ventilador

Dados

Valor

Unidade

Escala

Referéncia

Referéncia de velocidade

%

0,01 %

ControlWord

Comando de Partida/Parada
Comando de reset de falha

Dados do processo IN 1

Referéncia para controlador PID

%

0,01 %

Dados do processo IN 2

Valor real 1 para controlador PID

%

0,01 %

Dados do processo IN 3

Valor real 2 para controlador PID

%

0,01 %

PD4 - PD8

Tabela 9-5.
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Localizacéao de Falha

10. LOCALIZACAO DE FALHA

Os cddigos de falha, suas causas e acoes de correcao sao apresentados na tabela abaixo. As falhas nas
partes sombreadas sdo somente falhas A (alertas). Os itens escritos em branco no fundo preto
apresentam falhas para as quais vocé pode programar respostas diferentes na aplicacao. Consulte
grupo de parametro Protecoes.
Nota: Quando entrar em contato com o distribuidor ou fabrica em funcao de uma condicao de falha,

sempre escreva todos os textos e cddigos no exibidor do teclado.

Corrente excessiva

Sobretensao

Falha de terra

Interruptor de
carga

Parada de
emergéncia
Percurso de
saturacao

Possiveis causas

O inversor de freqiiéncia detectou um
corrente muito alta (>4*IH) no cabo
do motor:

-aumento repentino de carga pesada
-curto-circuito nos cabos do motor
-motor inapropriado

Subcddigo em T.14:

S1 = percurso de hardware

S2 = Reservado

S3 = supervisao do controlador de
corrente

A tensao link CC ultrapassou os
limites definidos.

-tempo de desaceleracao muito curto
-pulso de sobretensao altos no
fornecimento

Subcddigo em T.14:

S1 = percurso de hardware

S2 = supervisao do controle de
sobretensao

A medicao de corrente detectou que a
soma da corrente de fase do motor
nao é zero.

- falha de isolamento nos cabos ou no
motor

O interruptor de carga estava aberto
quando o comando PARTIDA foi dado.
-falha na operacao

-falha no componente

O sinal de parada foi dado a partir da
placa de opcao.

Varias causas:

- componente defeituoso

- curto-circuito no resistor de freio ou
sobrecarga

Medidas corretivas

Verifique carregamento.
Verifique motor.

Verifique cabos.

Realize operacao de identificacao

Deixe o tempo de desaceleracao mais
longo.

Use unidade de freio ou resistor de freio
(disponivel como opcdes)

Ative o controlador de sobretensao.
Verifique tensao de entrada.

Verifique cabos do motor e o motor

Resete a falha e reinicie.

Caso a falha ocorra novamente, entre em
contato com um distribuidor perto de
vocé

Verifique circuito de parada de
emergéncia

Nao pode ser resetado a partir do teclado.
Desligue a energia.

NAO RECONECTE A ENERGIA!

Entre em contato com a fabrica.

Se essa falha aparecer juntamente com a
Falha 1, verifique os cabos do motor e o
motor
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Falha do sistema - falha de componente Resete a falha e reinicie.
- falha da operacao Caso a falha ocorra novamente, entre em
Observe o registro de dados de falha contato com um distribuidor perto de
excepcional. vocé
S1 = Reservado
S2 = Reservado
S3 = Reservado
S4 = Reservado
S5 = Reservado
S6 = Reservado
S7 = Interruptor de carga
S8 = Nenhuma energia para o cartao
de comando
S9 = Comunicacao com a unidade de
energia (TX]
S10 = Comunicacao com a unidade de
energia (Percurso)
S11 = Comunicacao com a unidade de
energia. (Medicao)
Subtensao A tensao link CC estéa abaixo dos Em caso de quebra de tensao de
limites de tensao definidos. fornecimento temporaria, resete a falha e
-causa mais provavel: reinicie o inversor de freqliéncia.
- tensao de fornecimento muito baixa | Verifique a tensao de fornecimento. Se for
- falha interna no inversor de apropriado, uma falha interna ocorreu.
freqliéncia Entre em contato com o distribuidor perto
- fusivel de entrada defeituoso de vocé
- interruptor de carga externo nao
fechado
Supervisao de A fase de linha de entrada esta Verifique tensao de fornecimento, fusiveis
linha de entrada ausente. e cabo
Subcodigo em T.14:
S1 =link CC muito baixo durante
operacao
S2 = nenhum dado a partir da unidade
de energia
S3 = supervisao do controle de
subtensao
12

Supervisao de fase | A medicao detectou que nao ha Verifique o cabo do motor e motor
de saida corrente na fase do motor

Supervisao de -nenhum resistor de freio instalado Verifique resistor de freio e cabeamento.
unidade de freio -resistor de freio estd quebrado Se estes estiverem ok, a unidade esta
-falha na unidade de freio com falha.
Entre em contato com o distribuidor perto
de vocé.
13 Subtemperatura Temperatura do dissipador esta
do inversor de abaixo de -10°C
freqliéncia
14 Superaquecimento Temperatura do dissipador esta Verifique a quantidade correta e o fluxo de
do inversor de acima de 90° C (ou 77°C, NX_6, FRé). ar de resfriamento.
freqliéncia Verifique se ha po6 no dissipador.
Alerta de superaquecimento é Verifique a temperatura ambiente.
emitido quando a temperatura do Certifique-se de que a freqiiéncia de
dissipador ultrapassa 85°C (72°C). comutacao ndo estd muito alta em
relacao a temperatura ambiente e a carga
do motor.

Suporte 24 Horas +358 (0)40 837 1150  Email: vacon{dvacon.com
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15 Motor estolado A protecao de estol do motor Verifique carga e motor
disparou

Superaquecimento do motor foi
detectado pelo modelo de

Superaquecimento
do motor

temperatura do motor do inversor de

freqiiéncia. O motor esta
sobrecarregado

Diminua a carga do motor.
Se nenhum sobrecarga existir, verifique
os parametros de modelo de temperatura

Subcarga do motor | A protecao de subcarga do motor Verifique a carga
disparou

22

24

25

26

Desequilibrio Desequilibrio entre os maédulos de
energia nas unidades em paralelo.
Subcaddigo em T.14:

S1 = desequilibrio na corrente

S2 = desequilibrio na tensao CC

nenhum dado a partir da unidade de

energia
S3 = supervisao do controle de
subtensao
EEPROM Falha no armazenamento do
Falha de soma de parametro
verificacao -falha da operacao

-falha no componente

Os valores exibidos nos contadores
estao incorretos

Falha no watchdog -falha na operacao

do -falha no componente
microprocessador

Falha no contador

Partida evitada A partida do comando foi evitada.
Solicitacao de operacao em LIGADO
quando a nova aplicacao é carregada
para o comando.

A entrada do termistor da placa de
opcao detectou aumento da

temperatura do motor.

Falha no termistor

Caso a falha ocorra novamente, entre em
contato com um distribuidor perto de
VOCE.

Caso a falha ocorra novamente, entre em
contato com um distribuidor perto de
voCceé.

Resete a falha e reinicie

Caso a falha ocorra novamente, entre em
contato com um distribuidor perto de
VOCé.

Cancele a prevencao da partida se isso
pude ser feito de modo seguro.

Remova a solicitacao de Operacao.

Verifique resfriamento e carregamento do
motor

Verifique conexdo do termistor (Se a
entrada do termistor da placa de opcao
nao estiver em uso, ela deve estar em

30

31

32

34

35

Desativacao A entrada na placa OPT-AF abriu.

segura
Temperatura IGBT A protecao de superaquecimento da
(hardware) Ponte de Inversor IGBT detectou uma

corrente de sobrecarga de tempo
curto muito alta
Resfriamento do O resfriamento de ventilador do
ventilador

quando o comando LIGADO ¢é dado

34 Comunicacao
de barramento
CAN

Mensagem enviada nao reconhecida.

Aplicacao

Problema no software de aplicacao

inversor de freqliéncia nao da partida

curto-circuito).

Cancele a Desativacao Segura se isso
puder ser feito de modo seguro.
Verifique carregamento.

Verifique tamanho do motor.

Realize a operacao de identificacao

Entre em contato com o distribuidor perto
de vocé

Certifique-se de que haja outro dispositivo
no barramento com a mesma
configuracao.

Entre em contato com seu distribuidor. Se
vocé for o programador da aplicacao,
verifique o programa de aplicacao.

Tel. +358 (0)201 2121 o Fax +358 (0]201 212 205
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Unidade de
controle

Dispositivo
desconhecido

Temperatura IGBT

Superaquecimento
do resistor do freio

Falha do
decodificador

Divisao por zero na

aplicacao

Suporte 24 Horas +358 (0)40 837 1150 e Email: vaconf@vacon.com

A Unidade de Controle NXS nao
consegue controlar a Unidade de
Energia NXP e vice-versa

Placa de opcao ou comando
desconhecido

S1 =dispositivo desconhecido

S2 = Power [Energial 1 ndo é mesmo
tipo que [Energial Power2

A protecao de superaquecimento da
Ponte de Inversor IGBT detectou uma
corrente de sobrecarga de tempo
curto muito alta

A protecao de superaquecimento do
resistor do freio detectou frenagem
muito pesada

Problema detectado nos sinais do
decodificador

Subcédigo em T.14:

1 =Canal A do decodificador 1 esta
ausente

2 = Canal B do decodificador 1 esta
ausente

3 = Decodificador e canal 1 estao
ausentes

4 = Decodificador revertido

5 = Placa do decodificador ausente

Divisao por zero ocorreu no programa
da aplicacao.

Troque a unidade de controle

Entre em contato com o distribuidor perto
de vocé.

Verifique carregamento.
Verifique tamanho do motor.
Realize a operacao de identificacao.

Defina o tempo de desaceleracao mais
longo

Use resistor do freio externo.

Verifique conexoes do canal do
decodificador.

Verifique a placa do decodificador.
Verifique a freqiiéncia do decodificador no
loop aberto.

Entre em contato com seu distribuidor se
a falha ocorrer novamente enquanto o
conversor estiver no estado de operacao.
Se vocé for o programador da aplicacao,
verifique o programa da aplicacao.
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Entrada analoga Corrente na entrada analoga é < 4mA. | Verifique o circuito do loop da corrente
lin < 4mA (faixa de | - cabo do controle estd quebrado ou
sinal de sel. 4a 20 | solto
mA) - fonte do sinal falhou
51 Falha externa Falha de entrada digital Remova a situacao de falha no dispositivo
externo.
52 Falha de A conexao entre o teclado de controle  Verifique a conexao do teclado e possivel
comunicacao do (ou NCDrive) e o inversor de cabo do teclado.
teclado freqliéncia esta quebrada.
53 Falha de A conexao dos dados entre o Mestre Verifique instalacao.
barramento de do barramento de campo e a placado Se ainstalacao estiver correta, entre em
campo barramento de campo estd quebrada  contato com o distribuidor Vacon mais
proximo
54 Falha de slot Placa de opcao ou slot defeituoso Verifique a placa e o slot.
Entre em contato com o distribuidor
Vacon mais préximo.
56 Falha detemp.da  Osvalores de limite de temperatura Encontre a causa do aumento da
placa PT100 definidos para os parametros da temperatura.
placa PT100 foram ultrapassados
57 Identificacao A operacao de identificacao falhou 0 comando de operacao foi removido
antes da conclusao da operacao de
identificacao.
O motor nao esta conectado ao inversor
de freqiiéncia
Ha carga no eixo do motor

Freio O status real do freio é diferente do Verifique o estado do freio mecanico e as
sinal de controle conexoes

Comunicacao do A comunicacao SystemBus ou CAN Verifique os parametros da placa de
Escravo esta quebrada entre o Mestre e o opcao.
Escravo Verifique o cabo de fibra ética ou o cabo
CAN.
60 Resfriamento Circulacao do liquido de refrigeracao  Verifique a razao para falha no sistema
no comando resfriado por liquido externo.
falhou
61 Erro de velocidade A velocidade do motor é diferente da  Verifique a conexao do decodificador.
referéncia 0 motor PMS ultrapassou o torque de
saida.
62 Desativa operacdao O sinal de ativa operacao estd baixo Verifique razao para o sinal de ativa
Operacao
63 Parada de Comando para parada de emergéncia Novo comando de operacdo ¢ aceito apos
emergéncia recebido da entrada digital ou do resetar.
barramento de campo
b4 Interruptor de O interruptor de entrada de comando  Verifique o interruptor principal de
entrada aberto estd aberto ia do comando.

Tabela 10-1. Cdédigos de falha
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