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1.  APLICACAO DE CONTROLE DE PONTES ROLANTES - INTRODUCAO
Software APFIFF20, Aplicacdo de controle de Pontes Rolantes

A aplicacdo de Controle de Pontes Rolantes foi projetada para uso em sistemas de elevacgéo.

1.1 Geral

Esta aplicacdo ndo é compativel com versdes anteriores. Leia a nota de alteracéo da aplicacédo
ou o capitulo 2: Consulte as questbes de compatibilidade das versdes de Controle do freio
contidas neste manual para saber o que precisa ser observado ao atualizar a aplicacao.
Consulte também a descricao atualizada do pard@metro no NCDrive durante o comissionamento.

A ajuda esta disponivel no NCDrive selecionando “Texto Varidvel” e pressionando “F1".
Veja abaixo um exemplo do texto de ajuda do parametro Identification (Identificacdo) do NCDrive.

Indes Y ariable Text Walue Lnit bdir bd & D
P21 Supply Valtage E30 v a 100a] 120
P21.2 tatar Ham Waltg 550 W 20 B30 110
F21.3 tdator Mom Freg 20,00 Hz .00 320000 1M
F21.4 tdator Nom Speed 4800 1pm 24 20000 112
P215 tdatar Marmn Curit 2060 A a 41200 113
P21.6 tatar Cos Phi 0,85 0,30 1,000 120
F21.7 Fdatar Mam Power 18490 ks a 327000 116
F21.8 I agnCurrent

|dentification

F21.10

NCDrive B

Identification

0 = Mo Action - No action
No identification requested.

1 =ID Mo Run - Identification without rotating the moter
Current is applied to the motor but shaft will not be rotated. U/f settings are
identified.

2 = ID With Run - Identification with motor rotating
Shaft is rotated during identification. U/f settings are identified and magnetization
current.

3 = Enc. ID Run - Encoder identification run

Shaft is rotated during identification.

IM: If perfoermed for induction motor encoder pulse number and direction is
identified.

PMSM: This selection is used for PMS motor if automatic angle identification is
not suitable for used motor.

This identification run will update PM5M Shaft Position parameter based on
absolute position of the encoder or Z pulse position of encoder.

4 = Ident All - Identified All
Shaft is rotated during identification. All above identification possibilities are
made in sequence.

5 = ID Run Fails - Identification failed
Identification has been failed

oK
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1.2 Caracteristicas basicas

A aplicagéo de Controle de Pontes Rolantes fornece uma ampla gama de parametros para

o controle de motores de inducdo e motores de ima permanente. E possivel utiliza-la em
varios tipos de processos diferentes, nos quais é necesséria uma ampla flexibilidade de sinais
de E/S e apenas uma logica simples de controle de PI.

Possibilidades de controle de ID flexiveis levam a um novo nivel a adequacéo da aplicacéo
a diferentes processos, 0 que permite conectar qualquer entrada ou valor real a qualquer
parametro usando um fator de escala.

Funcbes adicionais:

e Zona morta de entrada do joystick

o Funcéo Mestre/Seguidor

e Entrada do monitor de resfriamento da unidade de troca de calor com resposta
selecionavel

e Entrada de monitoramento do freio e monitor de corrente real para fechamento
imediato do freio

o Ajuste de controle de velocidade separado para diferentes velocidades e cargas

e Funcéo de avanco incremental com duas referéncias diferentes

o Possibilidade de conectar os dados de processo FB a qualquer parametro e alguns
valores de monitoramento

e As entradas analdgicas 3 e 4 podem controlar qualquer parametro pelo nimero de ID

e Suporte para quatro saidas analogicas

e Suporte para duas placas PT100

e Controle de reversao e memoria de torque

¢ Monitor de escorregamento do freio (partida para queda de carga)

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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2. RECURSOS DE COMISSIONAMENTO RAPIDO PARA PONTES ROLANTES
2.1 Controle e monitoramento de freio mecanico

A funcéo de Controle de freio mecénico no conversor de frequéncia oferece suporte para
aumento uniforme de torque contra o freio fechado antes de liberar o freio mecanico para uma
partida suave, e o conversor de frequéncia continuara fornecendo o torque até que o controle
de freio mecénico assuma o comando.

Os parametros de controle de freio mecénico estéo contidos no grupo G 2.15.x.

Consulte o capitulo 8.15 Controle do freio para obter mais detalhes sobre parametros e seu
comportamento.

» Controle de reversao para MF
A funcdo de reverséo impede que a carga se movimente para baixo durante a abertura do freio.
Esta funcgéo € ativada no grupo do paréametro G2.15.12.

Dicas de comissionamento facil para Controle de freio mecanico:

O software da aplicacéo faz os calculos necessarios para a configuragdo dos parametros
durante a identificagdo do motor, com base nos pardmetros nominais do motor, no atraso de
abertura mecanica do freio (P2.15.3) e no atraso de fechamento mecénico do freio (P2.15.4).

1. Digite o valor da placa de identificagdo do motor G2.1 Basic Parameters (Parametros

Bésicos).

a. Insira a corrente de magnetizacdo do motor P2.1.8 se conhecida (calculada
a partir do Cos Phi caso ndo tenha sido fornecida).
2. Faca a identificacdo do motor em inatividade com P2.1.9 Identification (Identificag&o):
selecéo 1 - ID No Run (Identificagéo sem funcionar o motor).

a. Se acorrente de magnetizacdo nédo for conhecida, ajuste de modo que a selegéo
de identificag&o 6 - U/f + magn ID run (Identificacdo do motor U/f + magn) possa
ser feita.

Apoés a identificagéo, faca o upload dos parametros do conversor de frequéncia.
4. Os parametros relacionados ao freio estdo agrupados em G2.15.
a. Selecione a saida para controlar o freio P2.15.1 BrakeOpen, Direct (Freio Aberto,
Direto).
b. Selecione a entrada de realimentacdo, se usada: P2.15.2 Brake Feedback
(Realimentacéo de Freio).
c. Insira o atraso mecéanico do freio para a abertura do freio: P2.15.3.
d. Insira o atraso mecéanico do freio para o fechamento do freio: P2.15.4.
e. Dependendo do sistema, a identificagdo do motor do Tempo de Frenagem pode
ser feita.
5. Faca as alteracdes necessarias nos parametros para controlar o local e o sinal de
controle.
6. Faca a identificacdo do motor do guindaste quanto aos modos de icamento P2.1.11 Crane
Identification (Identificacdo do Guindaste).
a. Se forem encontradas temporizagdes precisas de modo para o freio durante
0 comissionamento, recomenda-se refazer a Identificacdo da Ponte Rolante.
Consulte a lista detalhada de pardmetros modificados na explica¢do do P2.1.11.
7. Funcione o motor em Malha Aberta sem carga com 0s sinais de monitoramento abaixo.
a. Use um intervalo de monitoramento de aproximadamente 7 ms, se possivel
(consulte o capitulo 10 Resolucéo de problemas).

w
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- Valor: Palavra de status do freio
- Valor: Torque do motor
- Valor: Corrente do motor
- Valor: Frequéncia de saida de rampa
- Valor: Frequéncia de saida
- Valor: Frequéncia do eixo
- Valor: Tensédo do motor
- Valor: Tenséo CC

b. Monitore se a frequéncia do eixo do encoder esta correta.

Em alguns casos, pode ser necessario filtrar alguns ms: P2.8.5.6.
c. Vejase acorrente e o torque ndo mostram comportamento anormal.
8. Mude 0 P2.8.1 Motor Control Mode (Modo de Controle do Motor) para Closed Loop
Control (Controle de Malha Fechada): 3 / Controle de velocidade de MF.

2.2 Operagdo em tandem para guindastes

» Mestre/Seguidor (compartilhamento de Velocidade-Torque)
A funcdo Mestre/Seguidor (compartilhamento de Velocidade-Torque) é usada

principalmente quando eixos do motor sdo acoplados entre si para funcionarem com
uma carga comum. Neste caso, 0 mestre estara em modo de controle de velocidade

e 0 seguidor estara em modo de controle de torque.

Os sinais de controle externos sdo conectados somente ao NXP mestre. O mestre
controla os seguidores por meio de um barramento de sistema. Geralmente, a estacéo
mestre é controlada por velocidade e os outros conversores de frequéncia seguem sua
referéncia de torque.

PLC+10 /FB

Barramento de sistema

Os pardmetros de Mestre/Seguidor estdo no grupo G 2.11.x, no capitulo 6.11, e as descri¢ées

dos pardmetros estao disponiveis no capitulo 7.11.

2.3 Igamento em tandem (sincronizacao de eixos)

A funcéo de Icamento em tandem € usada para elevar uma carga de maior capacidade

com sincronizacgéo de dois eixos ao mesmo tempo.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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A operacdo em tandem ajuda a monitorar e a controlar a diferenca de posicao dos
ganchos e a sincronizar o movimento de cada guincho/trole.

» Asincronizacao dos eixos funciona entre eixos mestre-escravo através do barramento
de sistema e usando o software de aplicagédo de guindaste.
Pode-se sincronizar até quatro eixos.
A comunicacédo da operacdo em tandem é ativada com o modo Mestre/Seguidor
P2.11.1 (selegédo 3 e 4). Consulte o capitulo 7.11 Mestre/Seguidor.

» Os parametros da operacdo em tandem (sincronizagéo de eixos) estdo nos grupos
G 2.11.x e G2.18.x, capitulos 7.11 e 8.18.

2.4 Antibalanco

Geralmente, as pontes ou pérticos rolantes sdo usados normalmente em processos de
fabricacdo e manutencao, nos quais a produtividade e seguranca sao considerados os requisitos
mais importantes. O balanc¢o da carga durante o movimento do guindaste € um fendmeno
natural, uma vez que a carga é suspensa por um dispositivo de aperto por cabos e funciona
como um dispositivo pendular.

O NXP oferece um controle antibalanco sem sensor integrado, no qual ndo ha necessidade de
encoders nem de comunica¢do com um mecanismo de icamento. O recurso Antibalanco deve
ser usado somente em movimentos de trole e translagéo.

A funcéo Antibalanco esta protegida por licenca. Os usudarios precisam comprar uma chave
de licenca de um fornecedor Danfoss para tornar a fungéo Antibalanco efetiva. O status da
chave de licenca pode ser verificado no parametro de monitoramento V1.31.2.

Para eliminar o balanco, dois métodos diferentes estéo disponiveis no software de aplicacéo
de Pontes Rolantes. O usuario precisa definir o periodo de balanco médio ou 0 comprimento
maximo do cabo.

Como calcular o periodo de balango
e Coloque o gancho ou carga na posi¢do mais baixa possivel. Ndo ha necessidade de
conectar a carga no gancho.
e Acelere o guindaste com velocidade maxima e dé comando de parada.
e Meca o tempo de 5 a 10 balancos (para tras e para frente) e calcule o periodo de balanco.
e Coloque o periodo de balango no parametro.

10 Balango

—— — t

T=1/10

Os parametros do Antibalanco estéo no grupo 2.21.x. Consulte o grupo 2.21.x para
diferentes modos para o método Antibalango com periodo de balancgo.

Comprimento do cabo
Comprimento maximo do cabo (em cm), a ser inserido no P 2.21.4. Do tambor até
0 gancho tocar o chao, ou logo acima.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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OBSERVACAO: Se o método de periodo de balanco for usado, o parametro Rope Length
(Comprimento do Cabo) deve ser mantido zerado. Se o valor para Rope Length (Comprimento
do Cabo) for diferente de zero, o0 método de periodo de balanco nao funcionard. Com o método
de comprimento do cabo, apenas o “Modo 1" funcionarda de forma eficaz.

Os parametros de antibalanco estdo no grupo P2.21.x. Consulte os capitulos 6.20 e 7.21 para
obter mais detalhes.

2.5 Otimizacao de Velocidade (controle de velocidade dependente da poténcia)

A funcéo de otimizacéo de velocidade limita diretamente a velocidade no nivel da poténcia (kW)
solicitada. Existem diferentes configuracdes para velocidade limite de avanco e velocidade limite
de reversao. Esta fungéo sera ativada nos parametros G2.6.3.7 e G2.6.3.8.

2.6 Prevencao contra choque de carga

A funcao de choque de carga permite uma coleta suave da carga até ela ficar suspensa. Isso
protege o guindaste contra uma tenséo adicional proveniente de uma mudanca subita de carga
detectada pelo tambor e cabo de icamento em velocidades mais altas.

Com a Prevencao contra choque de carga, 0 mecanismo de icamento monitora a carga. Se a
carga for levantada muito rapidamente, a velocidade de icamento sera reduzida pela “Shock
load ref (Ref. de carga de choque) predefinida até que o “Shock load time" (Tempo de carga
de choque)tenha decorrido.

Os parametros Shock Load (Choque de carga) e Slack Rope (Cabo Frouxo) estdo no grupo
P2.13.14.x. Consulte os capitulos 6.3.4 e 7.3.2 para obter mais detalhes.

2.7 Prevencao contra cabo frouxo

Quando a carga ou o gancho estiverem se aproximando do solo, isso ira gerar uma folga
no cabo, o que pode danifica-lo. O cabo pode também saltar para fora de suas guias se a
carga ou o gancho tocar o solo em uma velocidade alta.

O modo de protec¢éo contra cabo frouxo pode ser ativado através do parametro P2.3.14.1.
Ao abaixar a carga do gancho, o conversor de frequéncia ativara a “Zero speed Reference”
(Refferéncia de velocidade zera) no momento que o torque real cair abaixo de “Load off the
hook” (Carga fora do gancho).

2.8 Seguranca funcional integrada

Para ativar recursos de segurancga funcional integrada em conformidade com SIL3/"Ple”, é
preciso instalar uma placa opcional de seguranca avancada no slot D. Existem disponiveis trés
tipos de placas opcionais de seguranca (OPTBL, OPTBM e OPTBN), que podem ser selecionados
de acordo com os requisitos da aplicacdo. Consulte o Guia de Operacao de Seguranca Funcional
Avancada VACON® para obter mais detalhes.
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A aplicacdo de guindaste suporta a Funcao de Parada (STO, SQS, SS1 e SS2) e a Funcéo de
Limite de Velocidade (SLS, SSR e SDI). Os parametros de seguranca funcional podem ser
ativados no grupo do parametro P2.20.x. Consulte os capitulos 6.19 e 7.20 para obter mais
detalhes.

2.9 Estimativa de carga

O conversor de frequéncia de icamento estimara a carga no gancho para proteger o guindaste
contra o modo de sobrecarga. Isso significa que quando o conversor de frequéncia detecta uma
sobrecarga, ele emite um alarme e para o guindaste.

Para calcular a carga real, os parametros mecanicos de icamento precisam ser programados
no grupo P2.19.x.

E importante saber que a medicao da carga real é baseada em parametros mecanicos de
icamento. Portanto, se os valores ndo forem inseridos corretamente, o conversor de frequéncia
nao mostrara um valor preciso.

Consulte os capitulos 6.18 e 7.19 para obter mais detalhes.
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3. CONTROLEE/S

Potencidmetro de referéncia, | NXOPTAL
1-10 kQ Terminal Sinal Descrigao
r—-— m -—— 1 +10Vret | Saida de tensdo de referéncia | Tens&o para potenciémetro, etc.
I N ____ 2 All+ Entrada analdgica 1. Referéncia de frequéncia da entrada
| Faixa de 0-10 V, Ri = 200 Q analégica 1.
! Faixa de 0-20 mARi =250 Q Faixa de entrada selecionada por jumpers.
___________ Faixa padréo: Tenséode 0 -10V
3 All- Terrade E/S Terra para referéncia e controles
4 Al2+ Entrada analégica 2. Referéncia de frequéncia da entrada
5 Al2- Faixa de 0-10 V, Ri=200 Q analégica 2
Faixa de 0-20 mA Ri = 250 Q Faixa de entrada selecionada por jumpers.
Faixa padréo: Corrente de 0 - 20 mA
- " " " " "~~~ ~—— 6 124V Saida de tensdo de controle Tensdo para interruptores etc., max. 0,1 A
: / 7 GND Terra E/S @®| Terra para referéncia e controles
F— @ ———-——— 8 DIN1 Programavel G2.2.7 Nenhuma fungéo definida no padrao
|
:_ / 9 DIN2 Programavel G2.2.7 Nenhuma fungéo definida no padréo
:_ _ / ________ 10 DIN3 Programavel G2.2.7 Nenhuma fungéo definida no padrao
11 CMA Comum para DIN 1—DIN 3 Conecte a GND ou +24 V
|- == —————— 12 +24V Saida de tensdo de controle Tensdo para chaves (consulte #6)
| ——77 13 GND Terra E/S @| Terrapara referéncia e controles
:__/ ____:_____ 14 DIN4 Programavel G2.2.7 Nenhuma fungéo definida no padrao
:__/ ____:_____ 15 DIN5 Programavel G2.2.7 Nenhuma fungéo definida no padrao
| |
:__/ ____:_____ 16 DING Programavel G2.2.7 Nenhuma fungéo definida no padrao
: : 17 CMB Comum para DIN4—DING6 Conecte a GND ou +24 V
| | ——| 18 | AOAl+ Saida analdgica 1 Faixa de saida selecionada por jumpers.
I I — 19 AOA1- Programavel P2.3.1.2 ®| raixade 0 - 20 mA. RL, max. 500 Q
: ! Faixade 0~ 10V.R.> 1 k0
| | 20 DOA1 Saida digital Programéavel
|—— = i Coletor aberto, <50 mA, U<48 VCC
: : NXOPTA2
7 | 21 RO1 Saidaderelé 1 | Capacidade de chaveamento
| [ 22 RO1 Programavel G2.3.3 | 24VCC/8A
—I o] 23| ROL 250 VCA/8 A
125VCC/0,4 A
j/ 24 RO2 Saida de relé 2 | Programavel
2071 /77 25 RO2 Programavel G2.3.3 | Nenhuma funcéo definida no padréo
— VCA = —— :IZ|: ————— 26 | RO2
N Tabela 3-1. Configuragdo de E/S padrdo da aplicagdo de controle

do freio e exemplo de conexao.

Observacédo: Consulte o Manual do Usuario, capitulo Conexdes de controle, para obter

a especificagéo e configuracéo de hardware.

Observacéo: consulte as selecoes de
jumpers abaixo. Mais informacdes no
Manual do Usuario do VACON® NX.

Bloco de jumpers X3:
Aterramento de CMA e CMB

[@®] CMB conectado a GND
CMA conectado a GND

®[@® | CMB isolado de GND
®[® | CMA isolado de GND

o CMB e CMA
conectados juntos internamente
isclados de GND

= Padréo de fabrica

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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4.  PRINCIPIO DE PROGRAMACAO “TERMINAL PARA FUNCAOQ” (TTF)

O principio de programacéao dos sinais de entrada e saida na Aplicacédo de controle
multifinalidade NXP, bem como na Aplicacdo de controle de bombas e ventiladores
(e parcialmente nas outras aplicac@es), € diferente do método convencional usado
em outras aplicacées do VACON® NX.

No método de programacéao convencional, método Programacéo de Funcéo para Terminal (FTT),
€ preciso ter uma entrada ou uma saida fixa para a qual uma determinada funcéo é definida.

No entanto, as aplicacbes mencionadas acima usam o meétodo Programacgdo de Terminal para
Fungdo (TTF)no qual o processo de programacao é executado inversamente: Fun¢fes sdo
exibidas como parametros para os quais o operador define uma determinada entrada/saida.
Consulte Avisona pagina 17.

4.1 Definindo uma entrada/saida para uma determinada func¢éo no teclado

A conexao de uma determinada entrada ou saida a uma determinada funcao (parametro) € feita
ao atribuir um valor apropriado ao parametro. O valor é formado pelo S/ot da placa de controle
do VACON® NX (consulte o Manual do Usuéario do VACON® NX) e pelo respectivo numero de
sinal consulte abaixo.

[READY
REEER]c-

Al Ref Faul/Warn
DigOUT:B.1 +
S{)t ‘}amero do terminal
Tipo de terminal

v

Nome da funcéo

Exemplo: Vocé quer conectar a Reference fault/warning (Falha/aviso de referéncia) da funcéo
de saida digital (parametro 2.3.3.7) a saida digital DO1 na placa basica NXOPTA1 (consulte
0 Manual do Usuério do VACON® NX).

Localize o parametro 2.3.3.7 no teclado. Pressione o botdo Menu uma vez para entrar no modo
de edigdo. Na /inha de valor, vocé vera o tipo de terminal a esquerda (DigIN, DigOUT, An.IN,
An.OUT) e, a direita, a entrada/saida presente a qual a funcao esta conectada (B.3, A.2 etc.),

ou se néo estiver conectada, um valor (0.#).

Quando o valor estiver piscando, segure o0 botdo Browser para cima ou para baixo para
encontrar o slot de placa desejado e o nUmero de sinal. O programa percorrerd os slots das
placas, comecando em O e prosseguindo de A aE, e aselecdo de E/S de 1 a 10.

Apoés definir o valor desejado, pressione 0 botdo Enter uma vez para confirmar a alteracao.

[READY [READY [READ Y
EERLC ) P233 1 D P233 1 D

AI Ref Faul/Warn | P |AI Ref FgaLIJI/,Warn A Al Ref FgaLIJI//Warn
DigOUT:0.0 + DigOUT:0.0- + DigOUT:B.1- +
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4.2 Definindo um terminal para uma determinada funcéo com a ferramenta de programacao
NCDrive

Se vocé usar a ferramenta de programacao NCDrive para parametrizar, serd necessario
estabelecer a conexdo entre a funcéo e entrada/saida da mesma forma que com o painel de
controle. Apenas capture o cddigo de endereco do menu suspenso na coluna Value (Valor)
(consulte a Figura abaixo).

B3 - Parameter Window El@
Compare. .. LOADED
E1-Z3 NEw Sla - Index “ariable Tent Yalue Unit Min Ma D |
= £3 Main Menu P 2511 Ready DigOUIT:01 DigQUT:0.1| DigOUT:E.10] 432 |
. FP2512  |Run DigdUT:0.1 DigOUT:0.1| DigQUT:E.10] 433
123 M 1 Monitar DigLTB.1 = I
£33 M 2 Parameters P251.4  [Faul, Inverted DigOUT:44 .« DigdUT:0.1| DigOUT:E. 10| 435
(21 G 2.1 BASIC PARAMETERS F2515  |waming DigOUT:A5 DighUT:0.1 | DigDUT:E.10| 438
P2516  |Est Fauliwam, DigOUT:A 6 DighUT:0.1 [ DigUT:E10[ 437
G 2.2 REF HANDLING .
7 P251.7 Al Ref Faul®wamn D!QDUTiA-? DigOUT:0.1 | DigQT:E.10 438
(3 G 23 RAMP CONTROL P2518 |Overlemp Warn. DigOUT:A4.8 DiglUT:0.1| DigUT:E.10] 439
(13 G 2.4 INPUT SIGMALS F251.9  |Reverss DigOUT:A.3 DigDUT.0.1] DigDUT:E.T0| 440
& B 25 QUTPUT SIBNALS ESeTTl it b Dot BgUT 01| DRDUT.E To| 442
= t Ref. Spees d . igl 0. igl B
LG 251 DIGOUT SIGNALS = e 5 ey 7 [ ning Gpeed EESHLE'% i DigOUT:01 | DighUIT:E. 10| 443
[ G2524N4L0G OUTRUT 1 F25113 |10 Control Place DIOO 0T DighUT:0.7 [ DigOUT:E10] 444
[ G2534NALOG OUTPUT 2 | |[P251.14  |EstBrake Cartl DighUT:0.1 DighUT:0.1 | DighUT:E10[ 445
P 25115 |EstBrakeCirliny DigdUT:0.1 DigOUT:0.1 | DigOUT:E.10[ 446
G 254 ANALOG DUTPUT 3
Q P 25116 |MaotThem Fit'wm DigdUT:0.1 DigOUT:0.1 | DigUT:ET0| 452
(1 G2554NAL0G DUTPUT 4 | | 155797 |Limit Contol ON DighUT:0.1 DighUT:0.1 | DigDUT:E.10| 454
(1 G 255 DELAYED DO 1 F2511% |FE Diglnput1 DighUT:0.1 DigOUT:0.1 [ DigUT:E10] 455
£2G257DELAYED DO 2 ESE];S Eg gig: Pat[;lzD g' ouT.0q Di DUTD‘ID Di DUT2ED$S 3215
19 |hpul igl Rk igl 0. igl :E.
(0 G 2B LIMIT SETTINGS F25121 |FE Dig2 Param 0 D 0 2000 8%
[0 G 27FLU% DCCURR. P251.22 |FE Diglnput3 DiglUT:0.1 DighUT:0.1[DigdUT:E1D| 457
[0 G 28MOTOR CONTROL P251.23 |FE Dig 2 Param. i ID 0 2000) 893
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5. ig 4 Param.
(3 G210 DRIVE CONTROL F251.26  |FB Diglnput 5 DigDUT.0.1 DigDUT.0.1| DigDUT:E.10] 170
(2 G 2.11 MASTER FOLLOWER F251.27 |FB Dig 5 Param. i ID 0 2000[ 8%
@ & 212PROTECTIONS AR Py —( T DaoUT01 gt E 101 e
5.1 oze Cont, ig 0 ig 0. ig :E.
E E 313 Fr"ErLDBEfnP - [F251.30 |MCC Close Pulse DighUT:0.1 DighUT:0.1| DigUT:E.10]_ 1219

Figura 4-1. Captura de tela da ferramenta de programagdo NCDrive, Introduzir o codigo de endereco

CERTIFIQUE-SE de néo conectar duas fun¢gfes em uma e a mesma
saida para evitar saturacdes de fun¢bes e garantir uma operacgao
WARNING sem falhas.

Observacdao: As entradas, diferentemente das sa/das, ndo podem ser alteradas no estado
de FUNCIONAMENTO.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/



VACON e 18 controle de pontes rolantes apfiff20

4.3 Definindo entradas/saidas ndao usadas

Todas as entradas e saidas ndo usadas devem receber o valor 0 do slot da placa e o valor do
terminal 1. O valor 0,1 também é o valor padrdo para a maioria das func¢des. No entanto, se vocé
desejar usar os valores de um sinal de entrada digital para, por exemplo, apenas fins de teste,
sera possivel definir o valor do slot da placa como 0 e 0 niumero do terminal como qualquer
outro numero entre 2 e 10 para atribuir um estado VERDADEIRO a entrada. Em outras palavras,
o valor 1 corresponde ao 'contato aberto' e os valores 2 a 10 ao ‘contato fechado'.

No caso de entradas analdgicas, atribuir o valor 1 ao nimero de terminal corresponde ao 0% do

nivel de sinal, o valor 2 corresponde a 20%, o valor 3 a 30% e assim por diante. Atribuir um valor
10 ao numero de terminal corresponde a 100% do nivel de sinal.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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5.  APLICACAO DE CONTROLE DE PONTES ROLANTES - VALORES DE
MONITORAMENTO

Nas proximas paginas vocé encontrara as listas de parametros nos respectivos grupos
de parametros. As descri¢cBes dos parametros estdo nas paginas 95 a 257. A descricéo
do parametro inclui mais do que esta disponivel nesta aplicacdo; consulte a lista para
0s parametros que estao disponiveis nesta aplicacao.

Explicacdes para as colunas:

Cddigo =

Parametro =
Min. =
Max. =
Unidade =
Padrao =
Person. =
ID =

Indicacdo da localizagdo no teclado; Mostra ao operador o nimero

do parametro atual

Nome do parametro

Valor minimo do parametro

Valor maximo do parametro

Unidade do valor do pardmetro; fornecido caso disponivel

Valor predefinido em fabrica

Configuracao propria do cliente

Numero de ID do parametro

No cddigo do parametro: o valor do pardmetro somente podera ser alterado
ap0s a parada do conversor de frequéncia.

Aplique o método Terminal para Funcéo (TTF) a estes parametros (consulte
o capitulo 4)

E possivel monitorar o valor para controlar do fieldbus por meio do nimero de ID

0 manual apresenta sinais gue normalmente ndo séo visiveis para monitoramento; isto é, nao
€ um parametro ou um sinal de monitoramento padrédo. Estes sinais sdo apresentados com uma
[Letra]; por exemplo, para [FW]MotorRegulatorStatus

[V] Sinal de monitoramento normal

[P] Parametro normal na aplicacéo

[FW] Sinal de firmware, pode ser monitorado com o NCDrive quando o tipo de sinal Firmware
estiver selecionado

[A] Sinal de aplicacgéo, pode ser monitorado com o NCDrive quando o tipo de sinal Aplica¢éo
estiver selecionado

[R] Parametro de tipo de referéncia no teclado

[F] Funcdéo. O sinal € recebido como uma saida de fungéo

[DI]  Sinal de entrada digital

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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5.1 Valores de monitoramento

Os valores de monitoramento sao os valores reais dos parametros e sinais, bem como os status
e as medigoes.

Caédigo Parédmetro Unidade | Form. 1D Descricédo
Output frequency
(Frequéncia de saida)
Frequency reference
V1.2 (Referéncia de Hz # H#H# 25
frequéncia)

Motor speed
(Velocidade do motor)
Vi4 ?él:?)tror:eg;grdeon:notor) A Varia 3 Filtragem linearde 1 s
Motor torque
(Torgue do motor)
Motor Power

V16 (Poténcia do motor) % i S
Motor voltage
(Tensdo do motor)
DC link voltage
V1.8 (Tenséo do \Y # 7 Tensdo CC medida, filtrada.
barramento CC)

Unit temperature

V1.1 Hz # H#H# 1 Frequéncia de saida para o motor

Referéncia de frequéncia para o controle
do motor

V1.3 rpm # 2 Velocidade do motor em rpm

V1.5 % #H# 4 Em % de torque nominal do motor

V1.7 Vv #H# 6 Tensao calculada do motor

V1.9 (Temperatura da °C # 8 Temperatura do dissipador de calor
unidade)
V1.10 Motor temperature % # 9 Temperatura do motor calculada

(Temperatura do motor)
Analogue input 1

V1.11 (Entrada analégica 1) % # H## 13 All, ndo filtrada.
V112 ?E”nat';%‘;e;rqgl‘g;izca ) % | ### | 14 | A2, ndofiltrada.
V1.13 é”ni'é%‘;e;:;’%;?ca 5 % ### | 27 | A3, ndofiltrada.
V1.14 é”ni'é%‘;e;:;’%;?ca 2 % ### | 28 | Al4, ndo filtrada.
vi1s | AnalogueOutl % #utt | 26 | AOL
(Saida analogica 1)
viig | AnalogueOut2 % #utt | 50 | AO2
(Saida analogica 2)
vi1y | AnalogueOuts3 % #utt | 51 | AO3
(Saida analogica 3)
viig | Analogueout4 % #utt | 1526
(Saida analogica 4)
V1.19 DIN1, DIN2, DIN3 15 Status das entradas digitais
V1.20 DIN4, DIN5, DIN6 16 Status das entradas digitais
V1.21 -(l—lé)(:?eur?%r:i::fenfgrque) % #H# 18 Referéncia de torque usada
PT-100 Temperature .
V1.22 (Temperatura de co #4 42 A temperatura mais alta da placa OPTBS.

PT-100) Filtragem de 4 s.

Multimonitoring

G1.23 items (Itens de

multimonitoramento)
Tabela 5-1. Valores de monitoramento

Exibe trés valores de monitoramento
selecionaveis

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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5.1.1 Valores de monitoramento 2

Cddigo

Parametro

Unidade

Form.

Descricéo

V1.24.1

Current (Corrente)

A

Varia

1113

Corrente do motor nao filtrada

V1.24.2

Torgue

%

#H#

1125

Torgue do motor ndo filtrado

V1.24.3

DC Voltage (Tenséo CC)

\%

44

Tensdo de barramento CC nao
filtrada

V1.24.4

Status Word 1 (Palavra
de status 1) (Aplicacdo)

43

V1.24.5

Encoder 1 Frequency
(Frequéncia do
encoder 1)

Hz

# H##

1124

Nao filtrada

V1.24.6

Output Power
(Poténcia de saida)

kw

Varia

1508

Poténcia elétrica nao filtrada

V1.24.7

Measured temperature
1 (Temperatura
medida 1)

CO

#,#

50

Filtragem de 4 s.

V1.24.8

Measured temperature
2 (Temperatura
medida 2)

CO

#,#

51

Filtragem de 4 s.

V1.24.9

Measured temperature
3 (Temperatura
medida 3)

CO

##

52

Filtragem de 4 s.

V1.24.10

Measured temperature
4 (Temperatura
medida 4)

CO

#,#

69

Filtragem de 4 s.

V1.24.11

Measured temperature
5 (Temperatura
medida 5)

CO

##

70

Filtragemde 4 s.

V1.24.12

Measured temperature
6 (Temperatura
medida 6)

CO

##

71

Filtragem de 4 s.

V1.24.13

ABS Encoder
Revolutions
(Revolucdes do
encoder ABS)

55

V1.24.14

ABS Encoder Position
(Posigao do encoder
ABS)

54

V1.24.15

Step response
(Resposta do passo)

Hz

# H#

1132

V1.24.16

CosPhiiActual

HH#HH#H

68

V1.24.17

Flux Current
(Corrente de fluxo)

%

##

72

V1.24.18

Regulator Status
(Status do regulador)

77

V1.24.19

Frequency Delta
(Delta de frequéncia)

1847

V1.24.20

Rotor Flux
(Fluxo do rotor)

%

##

1158

V1.24.21

DatalLogger Trigger
Word (Palavra

do acionador do
registrador de dados)

97

V1.24.22

Ident Failure
Code (Codigo de
identificaclo da falha)

98

Tabela 5-2. Valores de monitoramento 2

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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5.1.2 Valores de monitoramento do fieldbus

Cédigo Parédmetro Unidade | Form. ID Descrigao
FB Control Word (Palavra
Vi.25.1 de controle de FB) 1160
FB Speed Reference
V1.25.2 (Referéncia de 875
velocidade de FB)
FB Status Word (Palavra
V1.25.3 de status de FB) 65
FB Actual Speed
V1.25.4 (Velocidade real de FB) 865
FB Torque Reference
V1.25.5 (Referéncia de torque % ## 1140 | Controle padréo de FB PD 1
de FB)
FB Limit Scaling o .
V1.25.6 (Escala de limite de FB) % # ## 46 Controle padréo de FB PD 2
FB Adjust Reference
V1.25.7 (Referéncia do ajuste % # H## 47 Controle padrédo de FB PD 3
de FB)
FB Analog Output o ~
V1.25.8 (Saida analégica de FB) % # H## 48 Controle padrédo de FB PD 4
FB Motor Current Corrente do motor (independente
V1.25.9 (Corrente do motor A ## 45 de conversor de frequéncia) com
de FB) uma casa decimal
Fault Word 1
V1.25.10 (Palavra de falha 1) 172
Fault Word 2
Vi.25.11 (Palavra de falha 2) 1173
Warning Word 1
V1.25.12 (Palavra de aviso 1) 1174
V1.25.13 AuxStatusWo_rqI (Palavra 1163
de status auxiliar)
Last Active Fault
V1.25.14 (Ultima falha ativa) 37
AuxControlWord
V1.25.15 | (Palavre de controle 1161
auxiliar)
Din Status Word
V1.25.16 (Palavra de status DIN) 56
Din Status Word 2
vi.25.17 (Palavra de status DIN 2) 57
V1.25.18 | MC Status (Status do MC) 64
V12519 | LastActive Warning 74
(Ultimo aviso ativo)
V12520 | EncoderRounds 1170
(Revolucdes do encoder)
V1.25.21 Encoder Angle (Angulo 1169
do encoder)
Fault Word 10
V1.25.22 (Palavra de falha 10) 1202
Warning Word 10
V1.25.23 (Palavra de Aviso 10) 1269

Tabela 5-3. Valores de monitoramento do fieldbus

5.1.3 Valores de monitoramento do Mestre/Seguidor

Cédigo Parametro Unidade | Form. ID Descricdo
SB System Status

vi.26.1 (Status do sistema SB) 1601

Total Current Soma da corrente de todos os
V1.26.2 (Corrente total) A i 80 conversores de frequéncia (DS)
V1.26.3 Master Control Word

(Palavra de controle do 93
mestre)

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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Cédigo Parametro Unidade ID Descrigéo
Motor Current D1
V126.4.1 (Corrente do motor D1) A 1616
Motor Current D2
V1.26.4.2 (Corrente do motor D2) A 1605
Motor Current D3
V1.26.4.3 (Corrente do motor D3) A 1606
Motor Current D4
V126.4.4 (Corrente do motor D4) A 1607
Cddigo Parametro Unidade ID Descricao
Status Word D1
V126.4.1 (Palavra de status D1) 1615
Status Word D2
V1.26.4.2 (Palavra de status D2) 1602
Status Word D3
V1.26.4.3 (Palavra de status D3) 1603
Status Word D4
V1.26.4.4 (Palavra de status D4) 1604
Tabela 5-4. Valores de monitoramento do Mestre/Seguidor
5.1.4 Valores de monitoramento do controle P/
Cédigo Parametro Unidade | Form. ID Descricdo
V1.27.1 P Reliere_nce 20 Referéncia Pl usada
(Referéncia P1)
Pl Actual Value
V1.27.2 (Valor real PI) 21 Valor real PI
V1.27.3 PI Output (Saida PI) 23 Saida Pl antes da escala
V1274 Pl Outqu Scaled (Saida 1807 Saida Pl ap6s a e~scala
Pl apds a escala) Usada para conexdo de ID
5.1.5 Cadeia de frequéncia
Cédigo Parametro Unidade | Form. ID Descricdo
Frequency Reference 1
vi2sl (Referéncia de frequéncia 1) Hz 1126
Frequency Reference 2
vi.28.2 (Referéncia de frequéncia 2) Hz 127
V1.28.3 Fregue_ncy refererlce ' Hz 1 25 Referéncia de frequéncia para
(Referéncia de frequéncia) 0 controle do motor
Frequency Reference
V1.28.4 Actual (Referéncia de Hz 1128
frequéncia real)
Frequency Ramp Out
V1.28.5 (Frequéncia de saida Hz 1129
de rampa)
Frequency Reference
V1.28.6 Final (Referéncia de Hz 1131
frequéncia final)
V1.28.7 Encoder Frequency Hz 1164
(Frequéncia do encoder)
5.1.6 Cadeia de torque
Cédigo Parametro Unidade | Form. ID Descrigao
Torque Reference o
V1291 (Referéncia de torque) & 18
Torque Reference 3 o
V1.29.2 (Referéncia de torque 3) % 1144
Torque Ref Final o
V1.29.3 (Referéncia de torgue final) & 1145
Speed Control Out (Controle o
V1294 da velocidade de saida) & 1134
Referéncia de torque final de
V1.29.5 TorquAe Reference Actual % 1180 | controle de velocidade e/ou
(Referéncia de torque real)
controle de torque

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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5.1.7 Controle do freio

Cédigo Parametro Unidade | Form. ID Descrigdo
Brake Status Word
Vv1.30.1 (Palavra de status 89
do freio)

5.1.8 Movimento

Cédigo Parédmetro Unidade | Form. ID Descrigao
Serial Number Key
V1.31.1 (Chave do numero
de série)
V1312 License S_tatus (Status
da licenca)

5.1.9 Sincronizacdo do eixo
Cédigo Parametro Unidade | Form. ID Descrigao
Master Rotations
V1321 (RotacBes do mestre) 1820
V1.32.2 Own Rotations 1821
(RotacBes proprias)

Control Out (Saida

V1323 de controle) 1822

V1.32.4 Rotation Erro~r (Erro 1823
de rotacdo)

V1325 Position Ref (Referéncia 1825

da posicao)

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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5.1.10 Valores de monitoramento
Vi1 Output frequency (Frequéncia de saida) [##2# HZ] /D1

Frequéncia de saida para o motor, atualizada a cada 10 ms.

Vi.z Frequency reference (Referéncia de frequéncia) [# 2% HZ] ID 25

Referéncia de frequéncia para o controle do motor, apos a funcao
de compartilhamento de velocidade, atualizada a cada 1 ms.

Vi.3 Motor speed (Velocidade do motor) [ # rom] D2

Velocidade do motor em rpm

Vi.4 Motor current (Corrente do motor) [A] D3

Corrente RMS do motor medida

Escala de corrente em diferentes tamanhos de unidades
Observacéo: ID45, geralmente em dados de processo OUT 3, definido para estar
sempre com uma casa decimal.

Tenséao Tamanho Escala
208 - 240 VCA | NX0001 - NX0011 | 100 - 0,01 A
208 - 240 VCA | NX0012 - NX0420 | 10-0,1A

Il 208 - 240 vCA | NX0530 1-1A |

380 - 500 VCA | NX0003 - NX0007 | 100 - 0,01 A
380 - 500 VCA | NX0009 - NX0300 | 10-0,1A
380 - 500 VCA | NX0385 - NX2643 | 1-1A
525 - 690 VCA | NX0004 - NX0013 | 100 - 0,01 A
525 - 690 VCA | NX0018 - NX0261 | 10-0,1A

525 - 690 VCA | NX0325 - NX1500 1-1A

Vi.5 Motor torque (Torque do motor) % D4

Em % de torque nominal do motor

Vi.6 Motor Power (Poténcia do motor) % D5

Poténcia do motor calculada

Vi.7 Motor voltage (Tensdo do motor) V D6

Tensao calculada do motor

Vi.8 DC link voltage (Tens&o do barramento CC) V D7

Tensao CC medida, filtrada.

Vi.9 Unit temperature (Temperatura da unidade) C D8

Temperatura do dissipador de calor

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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Vi.10

Vi11
Vi.12

V1.13
Vi.14

Vii5
Vi.16
Viiz
Vi.18

Vi.19
Vi.20

Vizi

Vizz

Motor temperature (Temperatura do motor) % ID9

Temperatura do motor calculada
105% é o limite do desarme se a resposta for falha.

Analogue input 1 (Entrada analogica 1) % /D13

Analogue input 2 (Entrada analogica 2) % ID 14

Nivel de entrada analdgica néo filtrada.
0% =0mA/0V,-100% =-10V, 100% =20 mA /10 V.
A escala de monitoramento é determinada pelo pardmetro da placa opcional.

Analogue input 3 (Entrada analogica 3) % D27

Analogue input 4 (Entrada analogica 4) % ID 28

E possivel ajustar este valor de entrada do fieldbus quando a selecgéo do terminal de
entrada for 0,1. Desta forma, é possivel ajustar a entrada analégica independente do
fieldbus e ter todas as funcdes de entrada analdgica disponiveis para os dados de

processo do fieldbus.

Analogue Out 1 (Saida analdgica 1) % ID 26
Analogue Out 2 (Saida analdgica 2) % ID 50
Analogue Out 3 (Saida analogica 3) % ID 51
Analogue Out 4 (Saida analdgica 4) % ID 1526

Valor da saida analégica 0% =0 mA/0V, 100% =20 mA/ 10V

DIN1, DINZ, DIN3 ID 15
DIN4, DIN5, DIN6 ID 16
Status de Status DIN4/DIN5/DING
DIN1/DIN2/DIN3
bO | DIN3 DING
bl | DIN2 DIN5
b2 DIN1 DIN4
Torque reference (Referéncia de torque) % /D18

Valor de referéncia de torque antes do compartilhamento de carga.

PT-100 Temperature (Temperatura de PT-100) ce D42

A temperatura mais alta da placa OPTBS8. Filtragem de 4 s.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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5.1.11 \Valores de monitoramento 2
Vi.24.1 Current (Corrente) A ID1113

Corrente do motor néo filtrada, sinal recomendado para o monitoramento do NCDrive.

Vi.z4.2 Torque % ID 1125

Torque do motor néo filtrado, sinal recomendado para o monitoramento do NCDrive.

V1.24.3  DC Voltage (Tensédo CC) Vv ID 44

Tenséo do barramento CC ndo filtrada, sinal recomendado para 0 monitoramento
do NCDrive.

Vi.24.4  Application Status Word (Palavra de status da aplicacdo) ID 43

A Palavra de status da aplicacdo combina diferentes status do conversor
de frequéncia em uma Unica palavra de dados.
Sinal recomendado para monitoramento do NCDrive.

Palavra de status da aplicagdo 1D43

FALSO VERDADEIRO
b0 Fluxo ndo pronto Fluxo pronto (>90%)
bl N&o no estado Pronto Pronto
b2 N&ao em funcionamento Em funcionamento
b3 Nao falha Falha
b4 Sentido horério Sentido anti-horéario
b5 Parada de emergéncia ativa Parada de emergéncia NAO ativa
b6 N&o permitir funcionamento Permitir funcionamento
b7 Sem aviso Aviso

Poténcia negativa, torque genérico ou limite

Poténci itiv .
b8 otencia positiva de corrente ativo

b9
b10
b1l |Sem freio CC Freio CC ativo
b12 | Sem solicitag&o de funcionamento Solicita¢éo de funcionamento
b13 | Controles de limite inativos Controle de limite ativo
b14 | Controle de freio externo DESATIVADO | Controle de freio externo ATIVADO
b15
V1.24.5  Shaft Frequency (Frequéncia do eixo)  Hz ID1124

Frequéncia do encoder apos o filtro. P2.8.4.6 EncoderlFiltTime.

V1.24.6  Output Power (Poténcia de saida) [kw] ID1508

Poténcia de saida do conversor de frequéncia elétrica néo filtrada.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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Viz4.7
V1.24.8
Vi.24.9
Vi.24.10
V1.24.11
Vi.24.12

Vi.24.13

Vi.24.14

Vi.24.15

Vi.24.16

Viz4.17

Vi.24.18

Measured temperature 1 (Temperatura medida 1)  C° ID 50
Measured temperature 2 (Temperatura medida2)  C° ID 51
Measured temperature 3 (Temperatura medida 3)  C° ID 52
Measured temperature 4 (Temperatura medida4)  C° ID 69
Measured temperature 5 (Temperatura medida 5)  C° ID 70
Measured temperature 6 (Temperatura medida 6)  C° ID 71

Medida separada das duas placas PT100. O sinal tem um tempo de filtragem de 4 s.

ABS Encoder Revolutions (Revolugdes do encoder ABS) ID55

Informacdes da revolucéo absoluta do encoder.

ABS Encoder Position (Posi¢do do encoder ABS) ID54

Posicado absoluta do encoder em uma rotac¢do. Consulte o manual do encoder para
obter informacdes sobre escala.

Step response (Resposta do passo) Hz ID1132

Erro de frequéncia. Compara a saida de rampa a frequéncia real do encoder com
preciséo de 0,001 Hz. Pode ser usado para ajuste de controle da velocidade no
controle de malha fechada.

CcosPhiiActual /D 68

Cos Phii estimado.

Flux Current (Corrente de fluxo) % ID 72

Corrente de fluxo parcial ou a corrente total. 100% = Corrente nominal do motor.

Regulator Status (Status do regulador) D77
Status do regulador ID77
o]0] Status do regulador de corrente do motor
b1 Status do regulador de corrente no
modo gerador
b2 Status do regulador de torque do motor | Para monitor de MF BO
b3 Stez:;udsogo regulador de torque no modo Para monitor de MF B1
b4 Status do regulador de sobretenséo Tenséo CC
b5 Status do regulador de subtensao Tenséo CC
b6
b7
b8
b9
b10
bll
b12
b13
bl14
b15

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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Vi.24.19

V1.24.20

V1.24.21

Vi.24.22

Frequency Delta (Delta de frequéncia) ID1847

Alteracao da referéncia de frequéncia final em Hz/s.

Rotor Flux (Fluxo do rotor) ID1158  “Rotor Flux”

Fluxo do rotor calculado.

Data Logger Trigger Word (Palavra do acionador do registrador de dados)

Palavra do acionador do registrador de dados ID97

Funcao Comentario
b0 Status de falha O registrador é acionado quando ha uma falha
bl Status de aviso O registrador é acionado quando ha um aviso

O registrador € acionado quando hd uma
falha que foi definida para ser redefinida
automaticamente. Este bit pode ser usado
para obter a primeira situacdo de falha

b2 Aviso de redefini¢cdo automatica

b3 Status de falha OU Status de aviso B0 OU B1 ocorreu uma situagao de disparo

Status de falha OU Aviso de redefini¢éo

b4 automatica

B0 OU B2 ocorreu uma situagéo de disparo

b5

b6

b7

b8

b9

b10

b1l

b12

b13

b14

b15

ldent Failure Code (Codigo de identificacdo da falha) [ldent. de Cdodigo
de Falha] 1D 98

Caddigo de falha para identificagdo da falha:

1 = Compensacao de medigdo de corrente

2 = Nivel da corrente de identificacdo

3 = Tempo de aceleragéo muito longo

4 = Referéncia de frequéncia de identificacdo ndo alcancada
5 = Corrente de magnetizacdo muito baixa ou alta
6 = Curva de fluxo fora dos niveis esperados

7 = PMSM, posicao zero do encoder

8 = Limite de frequéncia méxima muito baixo

9 = PMSM, pulso zero do encoder ndo encontrado
10 = Tempo expirado de identificacéo Ls

11 = Corrente de identificacédo Ls

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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5.1.12 \Valores de monitoramento do fieldbus

Vi.25.1 FB Control Word (Palavra de controle de FB) ID1160
Palavra de controle usada no modo bypass. Consulte P2.13.22 e o ByPass da placa
opcional.

Bit Descricédo
Valor =0 Valor =1

0 DESLIGADO LIGADO, Redefinir apds falha, ou bl e b2

1 Parada de emergéncia por LIGADO, Em operagdo normal: Manter
inércia VERDADEIRO

2 Parada de emergéncia por LIGADO, Em operacdo normal: Manter
rampa VERDADEIRO

3 SOLICITACAO DE PARADA SOLICITACAO DE FUNCIONAMENTO

4 Forcar rampa para zero Ativar rampa,

5 Congelar rampa Ativar rampa,

6 Forcar referéncia para zero Ativar rampa,

7 Nenhuma ag&o REDEFINIGAO DE FALHA (0 -> 1)

8 Nenhuma acéo Avanco incremental 1

9 Nenhuma acédo Avanco incremental 2

10 Desativar controle do Profibus | Ativar controle do Profibus

11 Fieldbus DIN1=DESLIGADO Fieldbus DIN1=LIGADO (Pulso do alarme)

12 Fieldbus DIN2=DESLIGADO Fieldbus DIN2=LIGADO

13 Fieldbus DIN3=DESLIGADO Fieldbus DIN3=LIGADO

14 Fieldbus DIN4=DESLIGADO Fieldbus DIN4=LIGADO

15 Nenhuma acédo Nenhuma acdo

Vi1.25.2  FB Speed Reference (Referéncia de velocidade de FB) ID875
Referéncia de velocidade de FB do fieldbus

V1.25.3  FB Status Word (Palavra de status de FB) 1D65
Palavra de status do tipo Profibus. Gerado no nivel da aplicacao.
Precisa ser selecionado com P2.14.19 GSW para ser usado. Quando necessario com
a placa do profibus, 0 modo de operacéo precisa ser configurado para ByPass na placa
opcional e com P2.14.22 ProfiBus Mode (Modo ProfiBus), selecione: 2 / ProfiDrive

Bit Descricdo
Valor =0 Valor =1
0 Nao esta pronto para ativar Pronto para ativar
1 N&o esta pronto para operar Pronto para operar
2 N&o em funcionamento Em funcionamento
3 Nao falha Falha
4 Parada por inércia ativa Parada por inércia ndo ativa
S Parada rapida ativa Parada rapida inativa
6 Chave n3o inibida Chave inibida
7 Sem aviso Aviso
8 Erro de velocidade Velocidade na referéncia
9 Sem solicitacéo de controle Controle de FB ativo
de FB
10 Fout < Fmax Fout > Fmax
11 n&o usado n&o usado
12 nado usado nado usado
13 nado usado nado usado
14 n&o usado n&o usado
15 Fieldbus DIN1=DESLIGADO Fieldbus DIN1=LIGADO (Pulso do alarme)

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/




controle de pontes rolantes apfiff20 VACON e 31

V1.25.4  FB Speed Actual (Velocidade real do FB) ID865

Valor da velocidade real enviado ao fieldbus.

V1.25.5  FB Torque Reference (Referéncia de torque de FB) % /D 1140

Valor de referéncia de torque do fieldbus
Controle padrdo de FB PD 1.

V1.25.6  FB Limit Scaling (Escala de limite de FB) % ID 46

Valor de entrada de escala limite do fieldbus.
Controle padréo de FB PD 2.

V1.25.7  FBAdjust Reference (Referéncia do ajuste de FB) % D47

Valor de ajuste de referéncia do fieldbus.
Controle padréo de FB PD 3.

V1.25.8  FBAnalog Output (Saida analdgica de FB) % ID 48

Valor do fieldbus para controlar a saida analdgica.
Controle padréo de FB PD 4.

V1.25.9  FB Motor Current (Corrente do motorde FB) A ID 45

Corrente do motor (independente de conversor de frequéncia) com uma casa decimal.

V1.25.10 Fault Word 1 (Palavra de falha 1) ID1172

Diferentes falhas sé@o coletadas em duas palavras que podem ser lidas no fieldbus
ou com o software NCDrive para PC.

Palavrade falha 1 I1D1172

Falha Comentario
o]0] Sobrecorrente ou IGBT F1, F31, F41
bl Sobretenséo F2
b2 Subtenséo F9
b3 Motor blogueado F15
b4 Falha de terra F3
b5 Subcarga do motor F17

Superaquecimento do conversor

b6 o F14
de frequéncia
b7 Superaquecimento F16, F56, F29
b8 Fase de entrada F10
b9 Superaquecimento do resistor F42 _
de frenagem (N&o implementado)

F37, F38, F39, F40, F44, F45

b10 | Dispositivo substituido (N3 implementado)

b1l | Teclado ou Controle de PC F52
bl2 |FieldBus F53
b13 | Systembus F59
b14 | Slot F54
bl5 [4mA F50

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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V1.25.11 Fault Word 2 (Palavra de falha 2) ID1173
Palavra de falha 2 1D1173
Falha Comentério
b0 Fase de saida F11
bl Chave de carga F5 (N&o implementado)
b2 Encoder F43
b3 Inversor F4, F7 (Ndo implementado)
b4
b5 EEPROM F22 (Nao implementado)
b6 Externa F51
b7 Chopper de frenagem F12 (Nao implementado)
b8 Alarme F25 (N&o implementado)
b9 IGBT F31, F41
b10 |Freio F58
b1l | Resfriamento por ventilador F32
b12 | Aplicagdo F35 (Nao implementado)
b13 | Falha de controle F33, F36, F8 (Ndo implementado)
b14 | Chave principal aberta F64 (Nao implementado)
b15
V1.25.12 Warning Word 1 (Palavra de aviso 1) ID1174
Palavra de aviso 11D1174
Falha Comentério

b0 Motor blogueado W15
bl Sobreaquecimento do motor W16
b2 Subcarga do motor W17
b3 Perda da fase de entrada W10
b4 Perda da fase de saida W11
b5 Desativagéo segura W30 (N&o implementado)
b6 Falha de comunicagdo com o Fieldbus W53 (N&o implementado)

no slot D
b7 Falha de comunicagdo com o Fieldbus W67 (N&o implementado)

noslot E
b8 Superﬂaqqecimento do conversor de W14

frequéncia
b9 Entrada analdgica < 4 mA W50
b10 | N&do usado
b1l | Parada de emergéncia W63 (Ndo implementado)
b12 | Funcionamento desativado W62 (Nao implementado)
b13 | Ndo usado
b14 | Freio mecanico W58

b15 | Ndo usado

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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VACON e 33

V1.25.13 AuxStatusWord (Palavra de status auxiliar)

ID1163

Palavra de status auxiliar ID1163
Falha Comentario
b0 Reservado Reservado
b1 Corjtrole de janela ativo e velocidade fora
da janela
b2 Reservado Reservado
b3 Reservado Reservado
b4 Reservado Reservado
b5 Reservado Reservado
b6 Reservado Reservado
b7 Nenhuma agédo Freio de saida é forcado aberto
b8 Reservado Reservado
b9 Reservado Reservado
b10 | Reservado Conversor de frequéncia em modo
de controle de torque
b1l | Reservado Reservado
b12 | Reservado Reservado
b13 | Reservado Reservado
bl4 | Reservado Reservado
bl5 | Reservado Reservado
V1.25.14  Fault History (Histdrico de falhas) ID 37

NUmero de falha da Gltima falha ativa.

V1.25.15 AuxControlWord (Palavre de controle auxiliar) ID1161
Palavra de controle auxiliar ID1161
FALSO VERDADEIRO
o]0] Reservado Reservado
bl Reservado Reservado
b2 Reservado Reservado
b3 Reservado Reservado
b4 Reservado Reservado
b5 Reservado Reservado
b6 Reservado Reservado
b7 Nenhuma agao Freio de saida é forcado aberto
b8 Reservado Reservado
b9 Nenhuma agéo Redefinir posi¢éo do encoder
b10 | Reservado Reservado
b1l | Reservado Reservado
b1l2 | Reservado Reservado
b13 | Reservado Reservado
bl4 | Reservado Reservado
b15 | Reservado Reservado
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V1.25.16 Din Status Word (Palavra de status DIN) ID 56
V1.25.17 Din Status Word 2 (Palavra de status DIN 2) ID57
Palavra de status DIN 1 | Palavra de status DIN 2
bO | DIN: Al DIN: C.5
bl | DIN:A.2 DIN: C.6
b2 | DIN: A.3 DIN: D.1
b3 | DIN: A4 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
b1l | DIN: B.6 DIN: E.4
b12 | DIN: C.1 DIN: E.5
b13 | DIN: C.2 DIN: E.6
bl4 | DIN: C.3
bl5 | DIN:C.4
V1.25.18 MC Status (Status do MC) ID 64
Valor enviado ao fieldbus quando o fieldbus néo utiliza sua prépria maquina
de estados.
Palavra de status de controle do motor
FALSO VERDADEIRO
b0 N&o no estado Pronto Pronto
bl Nao em funcionamento Em funcionamento
b2 | Sentido horario Sentido anti-horario
b3 N&o falha Falha
b4 | Sem aviso Aviso
b5 Na velocidade de referéncia
b6 Na velocidade zero
b7 Fluxo pronto
b8 Limitador de velocidade TC ativo
b9 Sentido do encoder Sentido anti-horario
b10 Parada rapida de subtensao
b1l |Sem freio de CC Freio CC ativo
b12
b13 Atraso de reinicio ativo
b14
b15
V1.23.19 Warning (Aviso) ID 74

Ultimo aviso ativo.

V1.25.20 EncoderRounds (Revolugbes do encoder) ID1170

Informacdes de revolugdes do encoder incremental. O valor é redefinido quando
24 VCC é removido do conversor de frequéncia.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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Vi.25.21

Encoder Angle (Angulo do encoder)

/D 1169

Informacdes de angulo do encoder incremental. O valor é redefinido quando 24 VCC
€ removido do conversor de frequéncia.

V1.25.22

Fault Word 10 (Palavra de falha 10)

ID 1202

Palavra de falha 10 ID1202

Falha

Comentéario

b0

Erro de velocidade

F61

bl

b2

Falha de sobrecarga ativa

F82

b3

Sem falha no motor

F83

b4

Falha PT100

F56 e F65

b5

b6

b7

b8

b9

b10

b1l

b12

b13

b14

b15

V1.25.23

Warning Word 10 (Palavra de Aviso 10)

ID 1269

Palavra de aviso 1 1D1269

Falha

Comentéario

b0

Erro de velocidade

W61

bl

Aviso de falha de terra

W3

b2

Aviso de sobrecarga ativo

W82

b3

Sem aviso de motor

W83

b4

Aviso PT100

W56 e W65

b5

b6

b7

b8

b9

b10

b1l

b12

b13

b14

b15

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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5.1.13 Mestre/Seguidor
V1.26.1 SB SystemStatus (Status do sistema SB) /D 1601

Palavra de status do barramento do sistema ID1601
Sinal Comentéario

b0
bl Conversor de frequéncia 1 pronto
Conversor de frequéncia 1 em
funcionamento

b3 Falha do conversor de frequéncia 1

b4
b5 Conversor de frequéncia 2 pronto
Conversor de frequéncia 2 em
funcionamento

b7 Falha do conversor de frequéncia 2

b8
b9 Conversor de frequéncia 3 pronto
Conversor de frequéncia 3 em
funcionamento

b1l | Falhado conversor de frequéncia 3

b12
b13 | Conversor de frequéncia 4 pronto
Conversor de frequéncia 4 em
funcionamento

b15 | Falha do conversor de frequéncia 4

b2

b6

b10

b14

V1.26.2 Total Current (Corrente total) A /D 80

Mestre da operacéo de sincronizacao do conversor de frequéncia
Este valor € a corrente do sistema de sincronizacéo do conversor de frequéncia
inteiro.

Seguidor da operacao de sincronizacao do conversor de frequéncia

D1 e D2: Este valor é a corrente do sistema de sincronizagéo do conversor

de frequéncia inteiro.

D2 e D4: Este valor é a soma das correntes da unidade de poténcia do conversor
de frequéncia e dos conversores de frequéncia com nimero de identificagéo do
barramento do sistema menor, a partir do conversor de frequéncia mestre.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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Vi26. 3

Vi.26.4.1

Vi1.26.4.2

V1.26.4.3

V1.26.4.4

Master CW (Mestre no sentido horario) 1D93

Palavra de controle do conversor de frequéncia mestre Mestre enviando,
seguidor recebendo.

Palavra de controle do mestre ID93

Mestre/Seguidor Mestre/seguidor de sincronizacao
do conversor de frequéncia

b0 Status Pronta

bl Permitir funcionamento

b2 Solicitacéo de funcionamento final

b3 Redefini¢ao de falha Redefini¢do de falha
b4 Em funcionamento Em funcionamento
b5 Falha

b6 Controle do freio Controle do freio

b7 Pulso WD

Liberacéo da referéncia de controle

b8 do freio

b9 Acionador do registrador de dados Acionador do registrador de dados

b10 | Parada darampa ativa

b1l | Atraso de partida ativo

b12
b13
bl4 | Desativar diagnostico SB Desativar diagnostico SB
b15
Motor Current D1 (Corrente do motor D1) A ID 1616

D1: Este valor é a corrente da unidade de poténcia do conversor de frequéncia
namero 1.
D2, D3 e D4: Corrente da unidade de poténcia do conversor de frequéncia mestre.

Motor Current D2 (Corrente do motor D2) A ID 1605

D1: Este valor é a corrente da unidade de poténcia do conversor de frequéncia
namero 2.
D2, D3 e D4: Nao atualizados.

Motor Current D3 (Corrente do motor D3) A ID 1606
D1: Este valor é a corrente da unidade de poténcia do conversor numero 3.
D2, D3 e D4: Néo atualizados.

Motor Current D4 (Corrente do motor D4) A ID 1607

D1: Este valor é a corrente da unidade de poténcia do conversor de frequéncia
namero 4.
D2, D3 e D4: Néo atualizados.
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V1.26.5.1 Status Word D1 (Palavra de status D1) ID1615
V1.26.5.2 Status Word D2 (Palavra de status DZ2) ID 1602
V1.26.5.3 Status Word D3 (Palavra de status D3) ID 1603
V1.26.5.4 Status Word D4 (Palavra de status D4) ID 1604
Palavra de status do conversor de frequéncia seguidor
FALSO VERDADEIRO

b0 Fluxo ndo pronto Fluxo pronto (>90%)

bl N&o no estado Pronto Pronto

b2 N&o em funcionamento Em funcionamento

b3 Néo falha Falha

b4 ChargeSwState

b5

b6 Nao permitir funcionamento Permitir funcionamento

b7 Sem aviso Aviso

b8

b9

b10 Comunicagéo SB OK

b1l |Sem freio CC Freio CC ativo

b12 | Sem solicitagdo de funcionamento Solicitacéo de funcionamento

b13 | Controles de limite inativos Controle de limite ativo

b14 | Controle de freio externo DESATIVADO | Controle de freio externo ATIVADO

b15 Batida ouvida

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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5.1.14 Monitoramento do controle P/
Este controle Pl usa nimeros de ID para sinais de entrada e saida. Consulte os detalhes no
capitulo de Controle PI.

V1.27.1

Vizr.2

V1.27.3

Vizr.3

Pl Reference (Referéncia Pl) 1D20

Referéncia Pl usada, a referéncia € selecionada pelo nimero de ID.

Pl Actual Value (Valor real Pl) ID21

Valor Pl Real. A entrada real é selecionada pelo nimero de ID.

Pl Output (Saida Pl) 1D23

Saida Pl antes da escala Este valor usa Saida Pl Alta e Baixa como limitacao.

Pl Output Scaled (Saida Pl apos a escala) ID1807

Saida Pl apos a escala.

Usada para conexdo de ID. A funcdo de escala é usada para escalar o valor mais
adequado para o sinal conectado. Por exemplo, quando a saida é conectada ao limite
de torque, o valor real precisa ser -1000...+1000 (-100,0%...+100,0%), mas a Saida PI
Alta e Baixa pode ser de -30000...+30000 para possibilitar um controle Pl mais preciso.

5.1.15 Cadeia de frequéncia

Vi.28.1

Vi.28.2

V1283

V1.28.4

V1.28.5

V1.28.6

V1.28.7

Frequency Reference 1 (Referéncia de frequéncia 1) Hz 1126

Referéncia de frequéncia antes do compartilhamento de velocidade.
O compartilhamento de velocidade também é usado para controle de
direcéo de referéncia.

Frequency Reference 2 (Referéncia de frequéncia 2) Hz 1126
Referéncia de frequéncia apds compartilhamento de velocidade e ajuste de
referéncia, mas antes do interpolador.

Frequency Reference (Referéncia de frequéncia) Hz 25

Referéncia de frequéncia ap6s o interpolador, mas antes da filtragem de segunda ordem.

Frequency Reference Actual (Referéncia de frequéncia real) Hz 1128

Referéncia de frequéncia para controle de rampa.

Frequency Ramp Out (Frequéncia de saida de rampa) Hz 1129

Saida do controle de rampa

Frequency Reference Final (Referéncia de frequéncia final) Hz 1131
Referéncia final do controlador de velocidade. ApGs o gerador de rampa e apdés a
funcao de passo de velocidade, usados para ajuste de velocidade de malha fechada
guando juntos com a frequéncia do Encoder 1.

Encoder 1 Frequency (Frequéncia do encoder 1) Hz 1164

Frequéncia do encoder, monitorado diretamente do encoder.
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5.1.16 Cadeia de torque

V1.29.1

V1.29.2

V1.29.3

V1.29.4

V1.29.5

Torque reference (Referéncia de torque) % /D18

Valor de referéncia de torque antes do compartilhamento de carga.

Torque Reference 3 (Referéncia de torque 3) % 1144

Referéncia de torque ap6s compartilhamento de carga e antes do passo de torque.

Torque Ref Final (Referéncia de torque final) % 1145

Referéncia de torque final na cadeia de referéncia de torque, antes da compensacao
de aceleracéo e da saida do controlador de velocidade.

Speed Control Out (Controle da velocidade de saida) % 1134

Saida do controlador de velocidade de malha fechada.

Torque Reference Actual (Referéncia de torque real) % 1180

Referéncia de torque final de controle de velocidade e controle de torque. Também
inclui o passo de torque e os fatores de compensacéo de aceleracao.

5.1.17 Controle do freio

V1.30.1

Brake Status Word (Palavra de status do freio)

Palavra de status do freio ID89

FALSO VERDADEIRO
o]0] Fluxo ndo pronto Fluxo pronto (>90%)
bl N&o no estado Pronto Pronto
b2 N&o em funcionamento Em funcionamento
b3 Nao falha Falha
b4 Sem aviso Aviso
b5 Sem solicitagdo de funcionamento Solicita¢éo de funcionamento
b6 Sem freio CC Freio CC ativo
b7 Velocidade zero Fora da velocidade zero
b8 Controle do freio fechado Controle do freio aberto
b9 Freio fechado (atrasos mecanicos) Freio aberto (atrasos mecanicos)
b10 | Realimentacéo do freio BAIXA Realimentacéo do freio ALTA
b1l | Controles de limite inativos Controle de limite ativo
b12
b13
b14
b15

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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5.1.18 Movimento

V1.31.1
Vi.31.2

Serial Number Key (Chave do numero de série) 1D1997
License Status (Status da licenca) ID1996

Este valor indica o status da ativacdo da chave de licenca.

0/ Sem funcéo
Se 0 PLC receber esse numero desse ID, é provavel que ndo haja nenhuma funcéo
de licenca na aplicagdo carregada no conversor de frequéncia.

1/ Sem cédigo
Corrige a aplicacdo no conversor de frequéncia, mas a chave de licenca néo foi
fornecida.

2 / Codigo fornecido, néo é possivel verificar, ndo ha nenhuma conexao com

a unidade de poténcia

A chave de licenca foi fornecida, mas ndo ha nenhuma conex@o com a unidade

de poténcia para verifica-la.

Carregue a CC por pelo menos 20 s.

OBSERVACAO! E possivel que o conversor de frequéncia forneca nesse estado uma
falha de licenca. Ligue a unidade de poténcia para que a placa de controle possa ler
0 nhamero de série do conversor de frequéncia.

3/ Codigo errado
0 cddigo que foi inserido esté incorreto.

4 / Chave de licenga inserida muitas vezes
Uma chave de licenca incorreta foi inserida trés vezes. Desligue o conversor
de frequéncia antes de tentar inserir um novo codigo.

5/ Cbodigo aceito
A chave correta foi inserida e as funcdes por tras da licenga esté@o disponiveis.

6 / Erro desconhecido

O célculo da chave de licenca detectou um erro interno. Pegue as informacoes

de servico e o arquivo de parametros do conversor de frequéncia quando a unidade
de poténcia estiver ligada. Envie esses arquivos para o suporte técnico do fabricante.

5.1.19 Operacdo tandem (sincronizacdo do eixo)

Vi.32.1

V1322

V1.32.3

Vi.32.4

V1.32.5

Master Rotations (Rotacées do mestre) ID1820

Informacdes de posicdo do mestre recebidas pelo barramento do sistema.
1.000 é igual a uma rotacgdo do eixo mestre.
Own Rotations (Rotagbes proprias) 1D1821

Informagdes da posic¢éo do proprio conversor de frequéncia recebidas do encoder
1.000 € igual a uma rotacdo do eixo mestre.

Control Out (Saida de controle) ID1822
Saida do controlador de posi¢do em Hz.
Rotation Error (Erro de rotacdo) 1D1823

Erro de posicédo do conversor de frequéncia seguidor, 1.000 é igual a uma rotagéo
do eixo mestre.
Position Ref (Referéncia da posi¢do) 1D1825

Posicdo do mestre usada para controle de posicéo.
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5.1.20 Contadores
Os valores dos contadores abaixo ndo sao visiveis como um sinal de monitoramento padrao,
mas estdo acessiveis com ndmeros de ID do fieldbus.

Este temporizador esta contando quando a placa de controle esta energizada (isto é, contando
apenas quando ha uma alimentacéao de 24 VCC na placa de controle).

/D10 PowerOnTimeTripCounter

Poténcia que pode ser reiniciada no contador de tempo.
Valor UINT. Acesso somente para LEITURA.

Use ID1050 para definir o formato.

Use ID1051 para redefinir o valor

I1D1050 PowerOnTripCounterUnit

Leia ou selecione a poténcia no formato do contador.
Valor USINT. Acesso para GRAVACAO.

1=1ms

2=10ms

3 =100 ms

4=1s

5=1min

6 = 1 h (Padrao)

7=1d

ID1051 ResetOnTimeTripCounter

Redefinir contador parcial energizado; a borda de subida reinicializara o contador.
Valor BOOL. Acesso para GRAVACAO.
Escreva o valor INT 1 para redefinir se os dados de processo forem usados.

ID11 EnergyMeter

Leia ID80 e ID81 para ver o formato usado.
Valor UINT. Acesso somente para LEITURA.

ID82 EnergyMeterformat

Posicéo do ponto decimal no valor

60 = 6 nUmero maximo de digitos, 0 digitos fracionarios
61 = 6 nUmero maximo de digitos, 1 digitos fracionarios
62 = 6 nUmero méaximo de digitos, 2 digitos fracionarios
Valor UINT. Acesso somente para LEITURA.

OBSERVACAO: A maioria das demais aplicacdes usa o nimero de ID ID80
para essa variavel.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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ID81 EnergyMeterUnit

Unidade do medidor de energia

Valor USINT. Acesso somente para LEITURA.
1=kWh

2 =MWh

3=GWh

4 =TWh

D12 EnergytripCounter

Contador parcial de energia, use o0 ID1052 para definir o formato.
Valor UINT. Acesso somente para LEITURA.
0 valor maximo € 65.535 e, depois, esse valor é zerado e a contagem € reiniciada.

ID1052 EnergyTripCounterUnit

Acesso para GRAVACAO. O valor unitério pode ser alterado através do valor .USINT
do fieldbus.
1=0,01 kWh
2=0,1kWh
3=1kWh

4 =10 kWh
5 =100 kWh
6 =1 MWh

7 =10 MWh
8 =100 MWh
9=1GWh
10 =10 GWh

ID1053 ResetMWhTripCounter

Redefinir contador parcial de energia; a borda de subida reinicializara o contador.
Valor BOOL. Escreva o valor INT 1 para redefinir se os dados de processo forem
usados.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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6. APLICACAO DE CONTROLE DE PONTES ROLANTES - LISTAS DE PARAMETROS

6.1 Parametros basicos

Cédigo Parametro Min. Max. Unidade [ Padrdo | Person. ID Observacéo
OBSERVACAQ: Se fma > do
Maximum que a velocidade sincrona
P2.1.1 frequency P21.1 | 32000 | Hz 50,00 102 | g0 motor, verifique a
(Frequéncia adequagéo para o motor e
maxima) o sistema do conversor de
frequéncia
Motor nominal NX2: 230V Xle;;slzgszzgé%lz%arggtor
pP2.1.2 voltage (Tensé&o 180 690 \ NX5: 400 V 110 Observe também a con.exéo
nominal do motor) NX6: 690 V

usada Delta/Estrela

Motor nominal
frequency
(Frequéncia
nominal do motor)

Verifique a placa de

P2.1.3 classificacdo do motor

8,00 320,00 Hz 50,00 111

O padréo se aplicaa um
motor de 4 polos e aum
conversor de frequéncia
de tamanho nominal.

Motor nominal
P2.1.4 speed (Velocidade 24 20000 rpm 1440 112
nominal do motor)

Motor nominal -
Verifique a placa de

P2.1.5 current (Corrente | 0,1x In 2XIn A In 113 e
. classificagdo do motor.
nominal do motor)
P216 Motor cos¢ 0,30 1,00 0,85 120 Verifique a placa de

(Cos¢ do motor) classificagdo do motor

Motor Nominal
P2.1.7 Power (Poténcia 0,0 3200,0 kw 0,0 116
nominal do motor)

Verifique a placa de
classificagdo do motor

0,00 A =0 conversor de

Magnetizing frequéncia usa um valor
pP2.1.8 current (Corrente 0,00 100,00 A 0,00 612 | estimado proveniente dos
de magnetizacao) valores da placa de

identificagdo do motor

0=Nenhuma a¢édo
1=Ildentificagdo sem
funcionamento
2=ldentificacdo com
Identification funmongr_nento
P2.1.9 e 0 11 0 631 | 3=ldentificacdo do motor

(Identificacéo)

do encoder

4=|dentificar tudo
5=Encoder absoluto, rotor
travado
6=U/f e corrente magn.

Motor type 0=Motor de inducao
P2.1.10 (Tipo de motor) 0 ! 0 650 1=Motor PMS
Crane ID Run 0=Sem fungéo
P2 111 (Identificacéo do 0 3 0 1683 1:Igarr_1ent0
motor do 2=Horizontal
guindaste) 3=Temporizagao do freio
Movement Type 0=N4&o selecionado
pP2.1.12 (Tipo de 0 2 0 1685 | 1=lgamento
movimento) 2=Horizontal

Tabela 6-1. Pardmetros basicos G2.1

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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6.2 Manuseio de referéncia
6.2.1 Configuragdes badsicas
Caodigo Parametro Min. Max. Unidade [ Padrdo [ Person. ID Observacéo
0=Al1
1=AI2
2=AI1+AI2
3=Al1-Al2
4=Al2-All
5=Al1xAl2
6=Al1 Joystick
7=Al2 Joystick
8=Teclado
I/0 Reference 9=Fieldbus
P2.21 (Referéncia de E/S) 0 19 0 117 10=Potenciémetro eletronico
11=Al1, Al2 minimo
12=Al1, AlI2 maximo
13=Frequéncia méaxima
14=Selecé&o Al1/AI2
15=Encoder 1
16=Encoder 2
17=Velocidades predefinidas
18=Referéncia mestre
19=Saida de rampa mestre
Keypad reference
ppop | Selector (Seletor 0 19 8 121 | Consulte par 2.2.1
de referéncia do
teclado)
Fieldbus control
P2.2.3 reference 0 19 9 122 | Consulte o par. 2.2.1
(Referéncia de
controle de fieldbus)
P2.2.4 (R;;grgr?;e;zgcg /ZS N 19 1 131 | Consulte ID117 e ID422
Speed Share
P2.2.5 (Compartilhament | -300,00 | 300,00 100,00 1241
o de velocidade)
Load Share
P2.2.6 (Compartilhament 0,0 500,0 100,0 1248
0 de carga)
6.2.2 Referéncia constante
Caédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrdo | Person. ID Observacédo
Jogging speed
reference
pP2.2.7.1 (Referéncia de 0,00 320,00 Hz 5,00 124
velocidade de
jogging)
Preset speed 0
p2.2.7.2 (Velocidade 0,00 320,00 Hz 0,00 1810
predefinida 0)
Preset speed 1
P2.2.7.3 (Velocidade 0,00 320,00 Hz 10,00 105 | Velocidade multipassos 1
predefinida 1)
Preset speed 2
P2.2.7.4 (Velocidade 0,00 320,00 Hz 15,00 106 | Velocidade multipassos 2
predefinida 2)
Preset speed 3
P2.2.7.5 (Velocidade 0,00 320,00 Hz 20,00 126 | Velocidade multipassos 3
predefinida 3)
Preset speed 4
pP2.2.7.6 (Velocidade 0,00 320,00 Hz 25,00 127 | Velocidade multipassos 4
predefinida 4)

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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Preset speed 5

p2.2.7.7 (Velocidade 0,00 320,00 Hz 30,00 128 Velocidade multipassos 5
predefinida 5)
Preset speed 6
p2.2.7.8 (Velocidade 0,00 320,00 Hz 40,00 129 Velocidade multipassos 6
predefinida 6)
Preset speed 7
pP2.2.7.9 (Velocidade 0,00 320,00 Hz 50,00 130 Velocidade multipassos 7
predefinida 7)
Inching reference 1
P2.2.7.10 |(Referénciade avanco| -320,00 | 320,00 Hz 2,00 1239
incremental 1)
Inching reference 2
P2.2.7.11 | (Referénciade avanco| -320,00 | 320,00 Hz -2,00 1240
incremental 2)
6.2.3 Referéncia de torque
Caédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrdo | Person. ID Observagédo
0=N&o usado
1=A/1
2=A12
Torque reference 3=AI3
selection 4=Al4 . .
pP2.2.8.1 (Selecdo de 0 9 0 641 | 5=Al1 joystick (-10-10V)
referéncia de torque) 6AI2 joystick (-10-10)
7=Referéncia de torque do
teclado, R3.5
8=Referéncia de torque FB
9=Torque mestre
Torque reference
pP2.2.8.2 max. (Referéncia de -300,0 300,0 % 100 642
torque maximo)
Torque reference
P2.2.8.3 min. (Referéncia de -300,0 300,0 % 0,0 643
torqgue minimo)
Torque reference
p2.2g4 | filtering time (Tempo 0 32000 ms 0 1244
de filtragem de
referéncia de torque)
Torque Reference
P2.2.8.5 Dead Zone (Zona 0,0 300,0 % 0,00 1246
morta da referéncia
de torque)
0=Controle de velocidade
1=Limite méximo de
frequéncia
P2.2.8.6 (Sergggsiljiﬁ:tue) 0 5 2 1278 | 2=Saida de rampa
3=Minimo
4=Maximo
5=Janela
P2.2.8.7 Window negative 000 | 50,00 Hz 2,00 1305
(Janela negativa)
P2.2.8.8 Window positive 000 | 50,00 Hz 2,00 1304
(Janela positiva)
Window negative off
P2.2.8.9 (Janela negativa 0,00 P2.10.11 Hz 0,00 1307
desativada)
Window positive off
pP2.2.8.10 (Janela positiva 0,00 P2.10.12 Hz 0,00 1306

desativada)

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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6.2.3.1

Caédigo

Parametro

Min.

Max.

Unidade

Padrao

Person.

Observagao

P2.2.8.11.1

Open loop torque
control minimum
frequency
(Frequéncia
minima de controle
de torque de malha
aberta)

0,00

50,00

Hz

3,00

636

P2.2.8.11.2

Open loop torque
controller P gain
(Ganho P do
controlador de
torque de malha
aberta)

32000

150

639

P2.2.8.11.3

Open loop torque
controller | gain
(Ganho I do
controlador de
torque de malha
aberta)

32000

10

640

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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6.2.4 Pardmetros de frequéncia proibida

Cédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrdo | Person. ID Observagédo
Prohibit frequency
range 1 low limit
p2.2.9.1 (Limite inferior da -1,00 320,00 Hz 0,00 509 | 0=N&o usado
faixa de frequéncia
proibida 1)
Prohibit frequency
range 1 high limit
pP2.2.9.2 (Limite superior da 0,00 320,00 Hz 0,00 510 [ 0=N&o usado
faixa de frequéncia
proibida 1)
e e
P2.29.3 (Fator de tempo 0,1 10,0 X 1,0 518 mp L
selecionado entre os limites
da rampa) . L
de frequéncia proibida.
Tabela 6-2. Frequéncias proibidas (G2.5)
6.2.5 Potenciometro eletronico
Cédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrdo | Person. ID Observagédo
Motor potentiometer
ramp rate (Taxa de Taxa de rampa do
P2.2.10.1 rampa do 0,10 2000,00 Hz/s 1,00 331 ° ramp -
L potencidmetro eletrdnico
potencidmetro
eletrdnico)
Motor potentiometer
frequency reference 0=Sem reset
memory reset (Reset -
da memoéria de 1=Reset em estado de
pP2.2.10.2 . 0 3 1 367 parada
referéncia da .
o 2=Reset em desligado
frequéncia do
L 3=StopReq;Fout
potencidmetro
eletrdnico)
Motor potentiometer 0=N0 copiar
reference copy 1=Copiar referéncia
P2.2.10.3 | (Cépia dareferéncia | 0 2 0 366 | P ~net
. 2=Copiar frequéncia de
do potenciémetro .
A saida
eletrdnico)
Tabela 6-3. Potenciometro eletrénico (G2.5)
6.2.6 Ajustar referéncia
Caédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrdo | Person. ID Observagéo
0=Né&o usado
1=Al1
Adjust input 2=A12
P2.211.1 (Ajustar entrada) 0 5 0 493 3=AI3
4=Al4
5=Fieldbus
pp211.2 | Adustminimum |y, 50, % 00 494 | Alustar limite para
(Ajustar minimo) diminuir referéncia
P2 2113 Adjust maximum 0.0 100,0 % 0.0 495 Ajustar limite para

(Ajustar maximo)

aumentar referéncia

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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6.2.7 Manuseio de referéncia de limites finais

Cddigo

Parametro

Min.

Max.

Unidade

Padréao

Person.

Observacdo

P2.2.12.1

Disable Negative
Direction
(Desativar direcéo
negativa)

0,1

E.10

Digin

0,2

1814

P2.2.12.2

Disable Positive
Direction
(Desativar direcéo
positiva)

0,1

E.10

Digin

0,2

1813

P2.2.12.3

Limit Negative
Reference DI
(Referéncia do
limite negativo DI)

0,1

E.10

Digin

0,2

1827

P2.2.12.4

Limit Positive
Reference DI
(Referéncia do
limite positivo DI)

0,1

E.10

Digin

0,2

1828

P2.2.12.5

Limited Negative
Reference Hz
(Referéncia
negativa limitada
Hz)

-320,00

0,00

Hz

-10,00

1829

P2.2.12.6

Limited Positive
Reference Hz
(Referéncia positiva
limitada Hz)

0,00

320,00

Hz

10,00

1830

P2.2.12.7

Limit Negative

Reference DI 2

(Referéncia do
limite negativo DI 2)

0,1

E.10

DigIn

0,2

1831

P2.2.12.8

Limit Positive

Reference DI 2

(Referéncia do
limite positivo DI 2)

0,1

E.10

Digin

0,2

1842

P2.2.12.9

Limited Negative
Reference Hz 2
(Referéncia
negativa limitada
Hz 2)

-320,00

0,00

Hz

-2,00

1845

P2.2.12.10

Limited Positive
Reference Hz 2
(Referéncia positiva
limitada Hz 2)

0,00

320,00

Hz

2,00

1848

P2.2.12.11

End Limit Ramp

Time (Tempo de

rampa do limite
final)

0.1

320,0

1,0

1815

P2.2.12.12

Anti-Swing at End
Limits (Antibalanco
nos limites finais)

1856

O=Antibalanco ativo
1=Desligado em
desativado
2=Desligado em
desativado e 2° limite

3=Desligado em todos os

limites

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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6.3 Controle de rampa

6.3.1 Configuragdes badsicas

Cédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrao | Person. ID Observacéo
Start function 0=Rampa
P2.3.1 (Fungao de partida) 0 ! 0 505 1= Partida dinamica
Stop function O=Parada por inércia
P2.3.2 (Funcgao de parada) 0 ! ! 506 1=Rampa
Acceleration time 1 0 Hz para frequéncia
pP2.3.3 (Tempo de 0,2 3270,0 S 3,0 103 maxima
aceleracéo 1)
Deceleration time 1 Frequéncia maxima para 0
P2.3.4 (Tempo de 0,2 3270,0 s 3,0 104 Hz
desaceleracéao 1)
Ramp 1 shape O=Linear
pP2.3.5 0 100 % 2 500 >0=Tempo de rampa da
(Forma da rampa 1)
curva S
Acceleration time 2
P2.3.6 (Tempo de 0,2 3270,0 s 10,0 502
aceleracéo 2)
Deceleration time 2
P2.3.7 (Tempo de 0,2 3270,0 s 10,0 503
desaceleracéo 2)
Ramp 2 shape O=Linear
pP2.3.8 0 100 % 4 501 >0=Tempo de rampa da
(Forma da rampa 2)
curva S
Inching Ramp
P2.3.9 (Rampa de avango 0,01 320,00 s 1,00 1257
incremental)
Escala a rampa ativa de
Reducing of 100% a 10%.
acc./dec. times 0=Né&o usado
(Redugao de 1=Al1
P2.3.10 tempos de 0 5 0 401 S=Al2
acelerac&o/desacel 3=AI3
eracao) 4=Al4
5=Fieldbus
Disabled direction
p2.3.11 ramp (Rampa de 0 3270,0 s 1,0 1815
direcdo desativada)
6.3.2 Parada rapida
Cédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrdo | Person. ID Observagédo
uick Stop Mode S
P2.3.12.1 ?Modo de F[))arada 0 1 1 1276 | O7Faradaporinércia
. 1= Rampa
rapida)
Quick Stop Ramp
p2.3132 | time(Tempode 01 | 32000 s 10,0 1256
rampa de parada
rapida)
6.3.3 Opgles de controle de rampa
Cdédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padréo | Person. ID Observacéo
Ramp Skip S2
P2.3.13.1 (Rampa: Ignorar S2) 0 1 1 1900
CL Ramp Follower
Encoder Frequency
p23132 | (Frequénciado 0 1 0 1902
encoder do
seguidor de rampa
de MF)

Local contacts:

https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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Ramp Input
Interpolator TC
P2.3.13.3 (Interpolador de 0 200 ms 1 1184
entrada de
rampa TC)
6.3.4 Fungbes de choque no cabo
Cédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrao | Person. ID Observacéo
Slack Rope Mode 0/ Naéo
pP23.14.1 (Modo de cabo 1 0 esta 1930
frouxo) em uso
0/ Néo
P23.14.2 ShockLoadMode 1 0 esta 1933
em uso
P 2.3.14.3 | LoadOnHookTorg 300 0 % 20 1931
P 2.3.14.4 LoadOfHookTorq 300 0 % 10 1932
P 2.3.14.5 ShockLoadTorq 300 -300 % 30 1934
P2.3.14.6 ShockLoadTime 10000 0 ms 500 1935
P 2.3.14.7 | ShockTorgRiseTim | 10000 0 ms 50 1936
P 2.3.14.8 ShockLoadRef 50 0 Hz 1 1937

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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6.4 Sinais de entrada

6.4.1 Configuragdes basicas

Caodigo Parametro Min. Max. | Unidade | Padrdo | Person. ID Observacgdo
Start signal | Start signal 2
1 (Sinal de (Sinal de
partida 1) partida 2)
(Padrao: (Padrao: DIN2)
DIN1)
0| Partida Partida em
para frente | reverso
1| Partida/ Reverso
Parada
Start/Stop logic 2| partida/ Atlvqr
P2.4.1.1 selection (Sele¢édo Parada funcionamento
- 0 8 5 300 | 3| Pulsode Pulso de
adrii(ljoa%ma ds partida parada
P parada) 4| Partida PotMot para
cima
5| Partida Partidaem
para frente* | reverso*
6 | Partida*/ Reverso
Parada
7 | Partida*/ Permitir
Parada funcionamento
8 | Pulso de Pulso de
partida parada

Tabela 6-4. Sinais de entrada: configuragdes bdsicas, G2.2.1

* = Borda de subida necessaria

para partida

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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6.4.2 Entradas digitais
Caédigo Parametro Min. | Padrdo | Person. ID Observacédo
P2.4.2.1 Start signal 1 (Sinal de partida 1) 0,1 0,1 403 | Avanco; consulte ID300
P2.4.2.2 Start signal 2 (Sinal de partida 2) 0,1 0,1 404 | Reverso. Consulte D300
P2.4.2.3 Run enable (Ativar funcionamento) | 0,1 0,2 407 | Partida do motor ativada (cf)
P2.4.2.4 Reverse (Reverso) 01 | o1 41 | Sentidohorario
Sentido anti-horéario
Preset speed 1 Consulte as velocidades predefinidas
P2.4.2.5 (Velocidade predefinida 1) 0.1 0.1 419 no grupo de pardmetros béasicos G2.1
Preset speed 2
o (Velocidade predefinida 2) L L e
Preset speed 3
P2.4.2.1 (Velocidade predefinida 3) 0.1 0.1 421
Motor potentiometer reference
P2.4.2.8 DOW'.\J (ReferenmaAd(_e 0,1 0,1 417 | Referéncia de pot. mot. diminui (cf)
potencidmetro eletronico
para baixo)
Motor potentiometer reference UP
P2.4.2.9 (Referéncia de potenciometro 0,1 0,1 418 | Referéncia de pot. mot. aumenta (cf)
eletrdnico para cima)
P2.4.2.10 Fault reset (Reset de falha) 0,1 0,1 414 | Reset de todas as falhas (cf)
P2.4.2.11 External fault (Falha externa) 0,1 0,1 405 | Falha externa exibida (cc)
(fechamento)
P2.4.2.12 SREmelEl(FIRoEm) | g | gy 406 | Falha externa exibida (oc)
(abertura)
P2.4213 Acc/Dec time selection (Sel. 01 01 408 Tempo acel./desacel. 1 (oc)
tempo acel./desacel.) Tempo de acel./desacel. 2 (cc)
P2.4.2.14 Acc/Dec prOh.'b.'t (Ac./desac. 0,1 0,1 415 | Acel./desacel. proibida (cc)
proibida)
P2.4.2.15 DC braking (Frenagem CC) 0,1 0,1 416 | Frenagem CC ativa (cc)
P2 4216 Jogging spged (Velomdade 01 01 413 VelocldaQe de jogglrjg ;elemonada para
de jogging) referéncia de frequéncia (cc)
10 reference 1/ 2 selection = N .
P2.4.2.17 (Referéncia de E/S 1/ Selecdio 2) 0,1 0,1 422 | Selecéo de referéncia de E/S:14 1D117
Control from I/0 terminal Forca o local de controle para terminal
P2.4.2.18 (Controle de terminais de E/S) 0.1 0.1 409 de E/S (cc)
P2.4219 Control from keypad (Controle 01 01 410 Forca o local de controle para o teclado
do teclado) (cc)
24220 Control from fleldbus (Controle 01 01 411 Forca o local de controle para fieldbus
de fieldbus) (cc)
Parameter set 1/set 2 selection _ - p
P2.4.2.21 (Selecio de conjunto de 01| o1 age | Cont. fechado = Conjunto 2 € usado
A Cont. aberto = Conjunto 1 € usado
parametros 1/2)
Cont. fechado = Modo 2 é usado
P2.4.2.22 Motorcgzrtl:;?; 2100?:015 gl\//IZ(;do de 0,1 0,1 164 | Cont. aberto = Modo 1 é usado
Consulte os parametros 2.6.1, 2.6.12
P2 4293 External Brake Ack.nowledge 01 0.2 1210 Sma[ dg monitoramento de freio
(Confirmacdao de freio externo) mecanico.
P2.4.224 Qoollng Momtor 01 02 750 L{Jsa-do com a unidade resfriada a
(Monitor de resfriamento) liguido
P2.4.2.25 . Enable Ipchlng 0,1 0,1 532 | Ativa a fungéo de avanco incremental
(Ativar avanco incremental)
Referéncia de avancgo incremental 1
P2.42.26 | Inching 1 (Avanco incremental 1) | 0,1 0,1 531 | (Bvanco padrdo de 2 Hz. Consulte
P2.4.16). Isso iniciara o conversor
de frequéncia.
Referéncia de avango incremental 2
P2.4.2.27 Inching 2 (Avango incremental 2) 0,1 0,1 532 EIIED padra_o_—? H,Z' Sl
P2.4.17). Isso iniciara o conversor
de frequéncia.
- — - — —
P2.4228 2 frequency Limit 01 01 1511 Ativa o segundo limite de frequéncia

(2° limite de frequéncia)

P2.2.7.31 2° limite de frequéncia
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P2.4.2.29 Reset Position (Redefinir posicao) 0,1 0,1 1090
P2.4.2.30 MF Mode 2 (Modo MF 2) 0,1 0,1 1092
P2.4.2.31 Quick Stop (Parada réapida) 0,1 0,2 1213
Motoring Torque Limit 1
P2.4.2.32 (Limite de torque do motor 1) 0.1 01 1624
Generator Torque Limit 1
Fay) (Limite de torque no modo gerador 1) L ol s
P2.4.2.34 PID Activation (Ativacédo PID) 0,1 0,1 1804
Store Parameter Set Armazena o conjunto de parametros
P2.4.2.35 (Armazenar conjunto 0,1 0,1 1753 | ativo para o conjunto de parametros
de pardmetros) selecionado
Start Place A/B Altera os sinais de partida entre os
jead (Local de partida A/B) L ol s locais A e B.
P2.4.2.37 Start signal 1B (Sinal de partida 1B) | 0,1 0,1 403 Avanco; consulte D300
P2.4.2.38 Start signal 2B (Sinal de partida2B) | 0,1 0,1 404 | Reverso. Consulte D300
P2.4.2.39 Disable Negative Direction 01 | o2 1814
(Desativar direcdo negativa)
P2.4.2.40 Disable Positive Direction 01 | o2 1813
(Desativar direcdo positiva)
Tabela 6-5. Sinais de entrada digital, G2.2.4
6.4.3 Entrada analogica 1
Caédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrdo | Person. | ID Observagédo
All signal selection 5
P2.4.3.1 (Seleczio do sinal AlL) 0,1 E.10 Al 377 | Slot. Entrada de placan
Al filter time _ .
P2.4.3.2 (Tempo de filtro A1) 0,000 32,000 s 0,000 324 | 0=Sem filtragem
0=0...100%*
All signal range 1=20...100%* 4 mA Falha
P2.4.33 (Faixa de sinal Al1) 0 3 0 320 2=-10V..+10V*
3= Faixa personalizada*
Al1 custom minimum
P2434 se’tt_lng (Conflgur_agao ~160,00 160,00 % 0,00 321 Faixa per59qallzada:
minima personalizada Entrada minima
All)
All custom maximum
P2 435 setting (Qopflguragao ~160,00 160,00 % 100,00 322 Faixa persgnghzada:
maxima Entrada méaxima
personalizada Al1)
All reference scaling, . L
minimum value Seleciona a frequéncia que
P2.4.3.6 . 0,00 320,00 Hz 0,00 303 | corresponde ao sinal de
(Escala de referéncia PR
o referéncia min.
All, valor minimo)
All reference scaling, . -
maximum value Seleciona a frequéncia que
P2.4.3.7 L 0,00 320,00 Hz 0,00 304 | corresponde ao sinal de
(Escala de referéncia PR .
L. referéncia max.
All, valor maximo)
All joystick Dead
P2.4.38 | Zone (ZonaMortado | 0,00 20,00 % 2,00 384 ior:t‘ixo”a da entrada do
joystick All) 10Y
poagzg |AlLsleeplimit(Limite) o, 100,00 % 0,00 385 | O conversor de frequéncia
de suspenséo All) .,
ird parar se a entrada
All sleep delay ermanecer abaixo desse
P2.4.3.10 [ (Atraso de suspenséo 0,00 320,00 S 0,00 386 F .
All) imite por este tempo.
All joystick offset Pressione 'Enter' por 1s
P2.4.3.11 (Compensacéo de -100,00 100,00 % 0,00 165 | para definir a
joystick All) compensacao

Tabela 6-6. Pardmetros da entrada analogica 1, G2.2.2

*Lembre-se de posicionar os jumpers do bloco X2 de
forma correspondente. Consulte o Manual do Usuario
do NX, capitulo 6.2.2.2
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6.4.4 Entrada analogica 2
Caédigo Parametro Min. Max. Unidade [ Padrdo | Person. ID Observagédo
Al2 signal selection
P2.4.4.1 (Seleco de sinal Al2) 0,1 E.10 A2 388 | Slot. Entrada de placa n®
P2.4.4.2 (Tegfof'éf;“tt':gem » | 0000 | 32000 s 0,000 329 | 0=Sem filtragem
0=0...100%*
Al2 signal range 1=20...100%* 4 mA Falha
P2.4.4.3 (Intervalo de sinal Al2) 0 3 ! 325 2=-10V...+10V*
3=Faixa personalizada*
Al2 custom
minimL_Jm setting Faixa personalizada:
P2.4.4.4 (Configuragéo -160,00 | 160,00 % 0,00 326 .
e Entrada minima
minima
personalizada Al2)
Al2 custom
maximgm setting Faixa personalizada:
P2.4.4.5 (Configuragédo -160,00 160,00 % 100,00 327 ‘o
g Entrada méaxima
maxima
personalizada Al2)
AlI2 reference
scaling, minimum Seleciona a frequéncia que
P2.4.4.6 value (Escala de 0,00 320,00 Hz 0,00 393 | corresponde ao sinal de
referéncia Al2, valor referéncia min.
minimo)
Al2 reference
scaling, maximum Seleciona a frequéncia que
P2.4.4.7 value (Escala de 0,00 320,00 Hz 0,00 394 | corresponde ao sinal de
referéncia Al2, valor referéncia max.
mMAaximo)
Al2 joystick Dead
p2448 | zone (yZona Morta | 000 | 20,00 % 2,00 395 | Zonamortadaentrada do
do joystick Al2) Joystick
Al2 sleep limit
P2.4.4.9 (Limite de 0,00 100,00 % 0,00 396 | O conversor de frequéncia
suspensdo Al2) iré parar se a entrada
Al2 sleep delay permanecer abaixo desse
P2.4.4.10 (Atraso de 0,00 320,00 S 0,00 397 | limite por este tempo.
suspenséo Al2)
Al2 joystick offset Pressione 'Enter' por 1s
P2.4.4.11 (Compensacéo de -100,00 | 100,00 % 0,00 166 | para definir a
joystick Al2) compensacao

Tabela 6-7. Parametros da entrada analdgica 2, G2.2.3
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6.4.5 Entrada analogica 3

Caédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrdo | Person. ID Observagédo
Al3 sianal selection Slot . Entrada de placa n®
P2.4.5.1 9 . 0,1 E.10 0,1 141 Se 0.1 ID27 pode ser
(Selecéo de sinal AI3) -
controlado a partir de FB
Al3 filter time _ !
P2.45.2 (Tempo de filtro AI3) 0,000 32,000 s 0,000 142 | 0=Sem filtragem
Al3 custom
minimum setting Faixa personalizada
P2.45.3 (Configuracgéo -160,00 | 160,00 % 0,00 144 | sempre ativa. Consulte
minima ID326
personalizada Al3)
éle?;t(i:rt:st(%r(r)lnrfr;azlrr:uér’g Faixa personalizada
P2.45.4 gméximgl 901 160,00 | 160,00 % 100,00 145 | sempre ativa. Consulte
personalizada Al3) ID327
Al3 signal inversion 0=Nao invertido
P2.4.5.5 (Inverséo de sinal Al3) 0 ! 0 151 1=Invertido
Al3 rgfgrence scaling, Seleciona o valor que
P2.4.5.6 minimum Valﬁje . -32000 32000 0 1037 | corresponde ao sinal de
(Escala de referéncia ferencia mini
Al3, valor minimo) referéncia minima
Al3 refgrence scaling, Seleciona o valor que
P2.45.7 maximum valye . -32000 32000 0 1038 | corresponde ao sinal de
(Escala de referéncia feréncia maxi
Al3, valor méximo) referéncia maxima
Selecione o parametro
P2.45.8 Al Controlled ID (ID 0 10000 0 1509 | que vocé deseja controlar

Controlado Al3)

por numero de ID.

Tabela 6-8. Pardmetros da entrada analogica 3, G2.2.4

6.4.6 Entrada analdgica 4

**|_embre-se de posicionar os jumpers do bloco X2 de
forma correspondente. Consulte o Manual do Usuario
do NX, capitulo 6.2.2.2

Cdédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrdo | Person. ID Observagédo
Al4 sianal selection Slot . Entrada de placa n®
P2.4.6.1 g ; 0,1 E.10 0,1 152 Se 0.1 1D28 pode ser
(Selecéo de sinal Al4) .
controlado a partir de FB
P2.4.6.2 Al4 filter time 0,000 | 32,000 s 0,000 153 | 0=Sem filtragem
92 | (Tempo de filtro Al4) : ' ' - g
Qelzztlticr:JSt((C):Tn?iqlzlg ugr\]; Faixa personalizada
P2.4.6.3 | >SHN9 guracao 1 16900 | 160,00 % 0,00 155 | sempre ativa. Consulte
minima personalizada
ID326
Al4)
Al4 custom maximum . .
setting (Configuracio Faixa personalizada
P2.4.6.4 gméxim% ¢ 160,00 | 160,00 % 100,00 156 | sempre ativa. Consulte
personalizada Al4) ID327
Al4 signal inversion 0=Na&o invertido
P2.4.6.5 (Inverséo de sinal Al4) 0 ! 0 162 1=Invertido
S,
P2.4.6.6 A -32000 -32000 0 1039 | corresponde ao sinal de
de referéncia Al3, valor ferencia mini
minimo) referéncia minima
AIBé:i?;?S;evzcﬁgng’ Seleciona o valor que
P2.4.6.7 . -32000 32000 0 1040 | corresponde ao sinal de
(Escala de referéncia ferénci L.
Al3, valor méximo) referéncia maxima
Selecione o parametro
P2.4.6.8 Al4 Controlled ID (ID 0 10000 0 1510 | que vocé deseja controlar

Controlado Al4)

por numero de ID.

Tabela 6-9. Par@metros da entrada analogica 4, G2.2.5
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6.4.7 Opcoes
Caédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrdo [ Person. ID Observagédo
Input signal
inversion Control
P2.4.7.1 (Controle de 0 65535 2 1091

inversao do sinal
de entrada)
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6.5 Sinais de saida

6.5.1 Sinals de saida digital

(Parametro FB Dig 2)

Cédigo Parametro Min. Padrao Person. ID Observacéo
pP2.5.1.1 Ready (Pronto) 0,1 0,1 432 Pronto para funcionamento
pP2.5.1.2 Run (Funcionamento) 0,1 0,1 433 Em funcionamento
P2.5.1.3 Fault (Falha) 0,1 0,1 pery | SUNTIERICEUERT S UEEC
estado de falha
P25.1.4 | Inverted fault (Falha invertida) 01 01 435 | Oconversor de frequéncia
ndo esta em estado de falha
P2.5.1.5 Warning (Aviso) 0,1 0,1 436 Aviso ativo
P2.5.1.6 External fault (Falha externa) 0,1 0,1 437 Falha externa ativa
P2.5.1.7 Reference fault/warning 01 01 438 | Falha de 4 mA ativa
(Falha/aviso de referéncia)
Over temperature warnin Aviso de superaquecimento
P2.5.1.8 . P . 9 0,1 0,1 439 do conversor de frequéncia
(Aviso de superaquecimento) ativo
P2.5.1.9 Reverse (Reverso) 0,1 0,1 440 Freguéncia de saida < 0 Hz
P2.51.10 Uhreq~uest~ed dlr_e_ctlon 01 01 441 Re'ferenua <> Frequéncia de
(Direcao nao solicitada) saida
P2.5.1.11 At speed (Na velocidade) 0.1 0.1 442 s;fde;enc'a SIREITMEREE
P25112 Jogging spfeed (Velomdade 01 01 443 F:omando de vequQade Qe
de jogging) jogging ou predefinida ativo
P2.5.1.13 External control place 0,1 0,1 444 Controle de E/S ativo
(Local de controle externo)
External brake contro, Direct
P2.5.1.14 (Controle de freio externo, 0,1 0,1 446
Direto) Consulte as explicagdes no
External brake control, Invert capitulo Controle do freio
P2.5.1.15 (Controle de freio externo, 0,1 0,1 445
Invertido)
Output frequency limit 1
P2.5.1.16 supervision (Supervisédo do 0,1 0,1 447 Consulte ID315
limite de frequéncia de saida 1)
Output frequency limit 2
pP2.5.1.17 supervision (Supervisédo do 0,1 0,1 448 Consulte ID346
limite de frequéncia de saida 2)
Reference limit supervision
P2.5.1.18 (Superviséo de limite de 0,1 0,1 449 Consulte ID350
referéncia)
Temperature limit supervision Superviséo de temperatura
P2.5.1.19 (Superviséo de limite de 0,1 0,1 450 do conversor de frequéncia.
temperatura) Consulte ID354
P2.5.1.20 Torque limit supervision 01 01 451 | Consulte ID348
(Supervisdo de limite de torque)
P2.5.1.21 AU [ S T 0.1 0.1 452 | Falha ou aviso do termistor
(Protecdo térmica do motor)
Analogue input supervision
P2.5.1.22 limit (Sinal de superviséo de 0,1 0,1 463 Consulte ID356
entrada analégica)
P2.5123 _Mot~or regulator activation 01 01 454 Um’cor_1trolador de limite
(Ativacao do regulador do motor) esta ativo
Fieldbus digital input 1
PE (Entrada digital de fieldbus 1) Bl Bl = ASGNT
FB Dig 1 Parameter Selecione o parametro para
P2.5.1.2 . ID ID 1
5125 (Parametro FB Dig 1) 0 0 89 controle
Fieldbus digital input 2
P25.126 | entrada digital de fieldbus 2) | 0.1 456 | FBCWBIL2
P2.5197 FB Dig 2 Parameter DO DO 892 Selecione o parametro para

controle

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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Fieldbus digital input 3

(Escorregamento de freio)

i (Entrada digital de fieldbus 3) 01 01 457 it
FB Dig 3 Parameter Selecione o parametro para
P2.51.29 (Parametro FB Dig 3) DO DO 893 controle
Fieldbus digital input 4
P2.5.1.30 (Entrada digital de fieldbus 4) 0.1 0.1 169 FB CWB14
FB Dig 4 Parameter Selecione o parametro para
P2.5.131 (Parametro FB Dig 4) DO DO 894 controle
Fieldbus digital input 5
ke (Entrada digital de fieldbus 5) ol ol ey FEGLErS
FB Dig 5 Parameter Selecione o parametro para
P2.51.33 (Parametro FB Dig 5) DO DO 895 controle
P2 5134 Saf_e D|~sable Actlve_ 01 01 756
(Desativacao segura ativa)
P2.5.1.35 Brake Slipping 01 01 1786

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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6.5.2 Saida analogica 1

Caédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrdo | Person. ID Observagédo
e
pP2.5.2.1 ~ . 0,1 E.10 Al 464 | Consulte os capitulos
(Selecéo de sinal de
. . 31e3.2
saida analogica 1)
0=Nao usado (4 mA/2 V)
1=Frequéncia de saida
(0—fmax)
2=Referéncia de frequéncia
(O—fmax)
3=Velocidade do motor
(0—Velocidade nominal
do motor)
4=Corrente do motor
(O—lnMotor)
5=Torque do motor
(O—TnMotor)
6=Poténcia do motor
(O—PnMotor)
7=Tensé&o do motor
(O'UnMotor)
8=Tensé&o do barramento
Analogue output 1 CC (0—1000V)
p2.5.2.2 function (Fungao de 0 20 0 307 | 9=Al1
saida analdgica 1) 10=Al2
11=Frequéncia de saida
(fmin - fmax)
12=-2xTorque...+2xTorque
13=-2xPoténcia...+2xPoténcia
14=Temperature do PT100
15=Saida analdgica de FB
16=-2xVelocidade...
+2xVelocidade
17=Velocidade do encoder
(0—Velocidade nominal do
motor)
18=Referéncia de
frequéncia final
19= Saida de controle
do valor
20=Poténcia de saida do
conversor de frequéncia
Analogue output 1
filter time (Tempo do _ .
pP2.5.2.3 ! . 0,00 10,00 S 1,00 308 | 0=Sem filtragem
filtro da saida
analogica 1)
Analogue output 1 i .
P2.5.2.4 inversion (Inversao 0 1 0 309 O:Nao invertido
. - 1=Invertido
da saida analdgica 1)
Analogue output 1 0=0 mA (0%)
P2.5.2.5 mlplmum gS_a|da 0 1 0 310 1=4 mA (20%)
analdgica minima 1)
Analogue output 1
P2.5.2.6 scale (Escala da 10 1000 % 100 311
saida analdgica 1)
Analogue output 1
pP2.5.2.7 offset (Compensacédo | -100,00 100,00 % 0,00 375

da saida analégica 1)

Tabela 6-10. Parametros da saida analogica 1, G2.3.5

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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6.5.3 Saida analogica 2

Caédigo

Parametro

Min.

Max.

Unidade

Padréao

Person.

Observacdo

P2.5.3.1

Analogue output 2
signal selection
(Selecéo de sinal da
saida analdgica 2)

0,1

E.10

0,1

471

Programacéo TTF
Consulte os capitulos
3.1e32

P2.5.3.2

Analogue output 2
function (Funcéo da
saida analdgica 2)

20

472

Consulte 0 P2.5.2.2

P2.5.3.3

Analogue output 2
filter time (Tempo do
filtro da saida
analdgica 2)

0,00

10,00

1,00

473

0=Sem filtragem

P2.5.3.4

Analogue output 2
inversion (Inversao
da saida analégica 2)

474

0=Né&o invertido
1=Invertido

P2.5.3.5

Analogue output 2
minimum (Saida
analdgica 2 minima)

475

0=0 mA (0%)
1=4 mA (20%)

P2.5.3.6

Analogue output 2
scale (Escala de
saida analogica 2)

10

1000

%

100

476

P2.5.3.7

Analogue output 2
offset (Compensagéo
da saida analégica 2)

-100,00

100,00

%

0,00

477

Tabela 6-11. Pardmetros da saida analogica 2, G2.3.6
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6.5.4 Saida analogica 3

Caédigo

Parametro

Min.

Max.

Unidade

Padrao

Person.

Observacdo

P2.5.4.1

Analogue output 3
signal selection
(Selecéo do sinal de
saida analdgica 3)

0,1

E.10

0,1

478

Programacéo TTF
Consulte os capitulos
3.1e32

P2.5.4.2

Analogue output 3
function (Funcéo da
saida analégica 3)

20

479

Consulte 0 P2.5.2.2

P2.5.4.3

Analogue output 3
filter time (Tempo do
filtro da saida
analdgica 3)

0,00

10,00

1,00

480

0=Sem filtragem

P25.4.4

Analogue output 3
inversion (Inversao
da saida anal6gica 3)

481

0=Né&o invertido
1=Invertido

P2.5.4.5

Analogue output 3
minimum (Saida
analdgica 3 minima)

482

0=0 mA (0%)
1=4 mA (20%)

P2.5.4.6

Analogue output 3
scale (Escala da
saida analogica 3)

10

1000

%

100

483

P2.5.4.7

Analogue output 3
offset (Compensagéo
da saida anal6gica 3)

-100,00

100,00

%

0,00

484

Tabela 6-12. Pardmetros da saida analdgica 3, G2.3.7

6.5.5 Analogue output 4 (Saida analogica 4)

Caédigo

Parametro

Min.

Max.

Unidade

Padréao

Person.

Observacao

P2.55.1

Analogue output 4
signal selection
(Selecédo do sinal da
saida analogica 4)

0,1

E.10

0,1

1527

Programacao TTF
Consulte os capitulos
3.1le32

P2.5.5.2

Analogue output 4
function (Fungéo da
saida analogica 4)

20

1520

Consulte 0 P2.5.2.2

P2.5.5.3

Analogue output 4
filter time (Tempo do
filtro da saida
analogica 4)

0,00

10,00

1,00

1521

0=Sem filtragem

P2.55.4

Analogue output 4
inversion (Inversédo
da saida analdgica 4)

1522

0=Nao invertido
1=Invertido

P2.5.5.5

Analogue output 4
minimum (Saida
analdgica 4 minima)

1523

0=0 mA (0%)
1=4 mA (20%)

P2.5.5.6

Analogue output 4
scale (Escala da
saida analogica 4)

10

1000

%

100

1525

P2.5.5.7

Analogue output 4
offset (Compensacéo
da saida anal6gica 4)

-100,00

100,00

%

0,00

1524

Tabela 6-13. Parametros da saida analogica 4, G2.3.8

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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6.5.6 Saida digital retardada 1

Cédigo

Parametro

Min.

Max.

Unidade

Padréao

Person.

Observacdo

P2.5.6.1

Digital output 1
signal selection
(Selecéo do sinal da
saida digital 1)

0,1

E.10

0,1

486

Possibilidade de inverséo
por ID1091 Comandos INV

P2.5.6.2

Digital output 1
function (Fungao da
saida digital 1)

28

312

0=Na&o usado

1=Pronto
2=Funcionamento
3=Falha

4=Falha inversa

5=Aviso de
superaquecimento de FC
6=Aviso ou falha externa
7=Aviso ou falha de
referéncia

8=Aviso

9=Reverso
10=Velocidade de jogging
selecionada

11=Na velocidade
12=Regulador do motor
ativado

13=Superviséo do limite
de frequéncia 1
14=Supervisdo do limite
de frequéncia 2
15=Superviséo do limite
de torque
16=Supervisdo do limite
de referéncia
17=Controle do freio externo
18=Local de controle

de E/S ativado
19=Superviséo do limite
de temperatura de FC
20=Referéncia invertida
21=Controle do freio
externo invertido
22=Aviso ou falha do
termistor
23=Ligar/desligar controle
24=Dados de entrada

do fieldbus 1

25=Dados de entrada

do fieldbus 2

26=Dados de entrada

do fieldbus 3

27=Reset do conjunto

de avisos

28=Selec¢ao do bit de ID

P2.5.6.3

Digital output 1 on
delay (Saida digital
1 em atraso)

0,00

320,00

0,00

487

0,00 = Atraso de ligagao
nao esta em uso

P2.5.6.4

Digital output 1 off
delay (Atraso
desligado da saida
digital 1)

0,00

320,00

0,00

488

0,00 = Atraso de
desligamento nao
esta em uso

P2.5.6.5

Invert delayed DO1
(Inverter DO1
retardada)

1587

0=Nao invertido
1=Invertido

P2.5.6.6

ID.Bit Free DO (DO
livre do bit de ID)

0,00

2000,15

0,00

1217

Tabela 6-14. Parametros da saida digital retardada 1, G2.3.1
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6.5.7 Saida digital retardada 2

Cédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrdo | Person. ID Observagédo
Digital output 2
signal selection Possibilidade de inverséo
P2.5.7.1 (Selecéo do sinal de 0.1 E.10 0.1 489 por ID1091 Comandos INV
saida digital 2)
Digital output 2
pP2.5.7.2 function (Funcéo da 0 28 0 490 | Consulte 0 P2.5.6.2
saida digital 2)
Digital output 2 on _ LA
P257.3 | delay (Saidadigital | 0,0 | 320,00 s 0,00 ag1 | ©:00= Atraso de ligagdo
nao estd em uso
2 em atraso)
Digital output 2 off 0,00 = Atraso de
pP2.5.7.4 delay (Saida digital 0,00 320,00 s 0,00 492 | desligamento nao
2 sem atraso) esta em uso
Invert delayed DO2 i .
P2.5.7.5 (Inverter DO2 0 1 0 15gg | O7Ndo invertido
1=Invertido
retardada)
p2576 | 'DBitFreeDODO |0, | 50015 0,00 1385

livre do bit de ID)

Tabela 6-15. Pardmetros da saida digital retardada 2, G2.3.2

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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6.5.8 Limites de supervisdo

Caédigo

Parametro

Min.

Max.

Unidade

Padrao

Person.

Observacédo

P2.5.8.1

Output frequency
limit 1 supervision
(Superviséo do limite
de frequéncia de
saida 1)

315

0=Sem limite
1=Supervisdo de limite baixo
2=Superviséo de limite alto

P2.5.8.2

Output frequency
limit 1; Supervised
value (Limite de
frequéncia de saida 1;
Valor supervisionado)

0,00

320,00

Hz

0,00

316

P2.5.8.3

Output frequency
limit 2 supervision
(Superviséo do limite
de frequéncia de
saida 2)

346

0=Sem limite
1=Superviséo de limite baixo
2=Superviséo de limite alto

P2.5.8.4

Output frequency
limit 2; Supervised
value (Limite de
frequéncia de saida 2;
Valor supervisionado)

0,00

320,00

Hz

0,00

347

P2.5.8.5

Torque limit
supervision
(Supervisao de limite
de torque i)

348

0=Né&o usado
1=Supervisao de limite baixo
2=Supervisdo de limite alto

P2.5.8.6

Torque limit
supervision value
(Valor de supervisao
de limite de torque)

-300,0

300,0

%

100,0

349

P2.5.8.7

Reducing of torque
supervision limit
(Reducéo do limite de
supervisao de torque)

402

P2.5.8.8

Reference limit
supervision
(Supervisao do limite
de referéncia)

350

0=Né&o usado
1=Limite baixo
2=Limite alto

P2.5.8.9

Reference limit
supervision value
(Valor de superviséo
do limite de
referéncia)

0,00

100,0

%

0,00

351

P2.5.8.10

FC temperature
supervision
(Supervisédo da
temperatura de FC)

354

0=Né&o usado
1=Limite baixo
2=Limite alto

P2.5.8.11

FC temperature
supervised value
(Valor supervisionado
da temperatura de FC)

-10

100

°C

40

355

P2.5.8.12

Analogue supervision
signal (Sinal de
supervisao analégico)

356

0=Né&o usado
1=Al1
2=Al12
3=AI3
4=Al4

P2.5.8.13

Analogue supervision
low limit (Limite
inferior de supervisao
analogica)

0,00

100,00

%

10,00

357

Redefinir o limite

pP2.5.8.14

Analogue supervision
high limit (Limite
superior de
supervisao analogica)

0,00

100,00

%

90,00

358

Definir o limite

Tabela 6-16. Configuragdes de limite de supervisdo, G2.3.4

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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6.6 Configuracdes de limite

6.6.1 Manuseio de corrente

Caodigo Parametro Min. Max. Unidade Padrao Person. ID Observacéo
Current limit ‘o Atingir o limite diminuira
P2.6.1.1 (Limite de 0 | 2xm A Méximo da 107 | a fregquéncia de saida
corrente) unidade
Escala de 0 a D107
0=N&o usado
Scaling of current 1=Al1
P2.6.1.2 limit (Escala do 0 5 0 399 [ 2=AI2
limite de corrente) 3=AI3
4=Al4
5=Escala do limite de FB ID46
Current Limit Kp
P2.6.1.3 (Kp do limite de 1 32000 Varia 1451
corrente)
Current Limit Ki
P2.6.1.4 (Ki do limite de 1 32000 Varia 1452
corrente)
6.6.2 Manuseio de torque
Cédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrdo | Person. ID Observagédo
P2.6.2.1 Torque Limit 00 | 3000 % 300,0 609 | Limite maximo geral
(Limite de torgue)
Motoring Torque L
P2.6.2.2 Limit (Limite de 00 | 3000 % 300,0 107 | Limite de torque do lado
motor
torque do motor)
Generator Torque -
P2.6.2.3 Limit (Limite de 00 | 3000 % 300,0 128g | Limite de torque do lado
torque do gerador) gerador
Motoring Torque
P2.6.2.4 Limit 1 (Limite de 0,0 300,0 % 300,0 1625
torque do motor 1)
Generator Torque
p262s5 | limitl(Limitede 00 | 3000 % 300,0 1627
torque no modo
gerador 1)
Escala de 0 a ID1287
. . 0=Na&o usado
Scaling Motoring 1=Al1
p26.26 | orauelimit(Escalaf 5 0 485 | 2=A12
do limite de torque B
do motor) 3=AI3
4=Al4
5=Escala do limite de FB 1D46
Scaling Generator
Torque limit (Escala Escala de 0 a1D1288
P2.6.2.7 do limite de torque 0 5 0 1087 Como o parametro P2.6.3.9
do gerador)
6.6.2.1  Configuragdes de MA de manuseio de torque
Cédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrdo | Person. ID Observacéo
Torque limit control
26281 | F-9ain(GanhoPde | o4 | 5505, 3000 610
controle de limite
de torque)
Torque limit control
I-gain (Ganho | de
P2.6.2.8.2 I 0,0 32000 200 611
controle do limite
de torque)

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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6.6.2.2  Configuracdes de MF de manuseio de torque
Caédigo Parametro Min. Max. | Unidade | Padrdo | Person. ID Observagédo
P2.6.2.9.1 Linifec dzusta'lt(ij’:iép o 00 | 3000 % 300,0 1382
P2.6.2.9.2 (Lir:ig ;f;tx?gp o 00 | 3000 % 300,0 646
P2.6.2.9.3 (Linf'i':fn':zit'i‘\iomistp o 00 | 3000 % 300,0 645
p262.0.4 | PullOutTorque o, | gy, % 500,0 1291

(Torque de retirada)

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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6.6.2.3  Execute uma captura de carga para MF

Caédigo Parametro Min. Max.

Unidade

Padréao

Person.

Observacédo

Generator Torque
limit increase speed
level (Limite de
torque do gerador
aumenta o nivel de
velocidade)

P2.6.2.10.1 0,00 320,00

Hz

0,00

1547

Funcéo desativada quando
estiver em zero. Aponte onde
as estrelas de limite de torque
do Gerador aumentam.

Generator Torque
limit increase
maximum speed
P2.6.2.10.2 limit (Limite de 0,00 320,00
torque do gerador
aumenta o limite de
velocidade maxima)

Hz

100,00

1548

Aponte onde o valor de torque
de ID1549 é adicionado ao
limite de torque do gerador
de base.

Generator Torque
limit increase
maximum addition
P2.6.2.10.3 (Limite de torque do 0,0 300,0
gerador aumenta a

adicdo maxima)

%

300,0

1549

6.6.3 Manuseio de frequéncia

Caédigo Parametro Min. Max.

Unidade

Padrao

Person.

Observacao

Max Frequency 2
pP2.6.3.1 (Frequéncia 0,00 320,00
maxima 2)

Hz

35,00

1512

Limite de frequéncia maxima
ativada pela entrada digital.

Negative frequency
P2.6.3.2 limit (Limite de -320,00 | 320,00
frequéncia negativa)

Hz

-320,00

1286

Limite alternativo para
direcéo negativa

Positive frequency
P2.6.3.3 limit (Limite de -320,00 | 320,00
frequéncia positiva)

Hz

320,00

1285

Limite alternativo para
direcdo positiva

Zero Frequency limit
P2.6.3.4 (Limite de 0,00 320,00
frequéncia zero)

Hz

1,00

1283

Minimum Frequency
Open Loop (Malha
aberta de frequéncia
minima)

P2.6.3.5 0,00 50,00

Hz

Varia

101

Calculada durante a
identificagdo do motor
do freio

Minimum Frequency
Closed Loop (Malha
fechada de
frequéncia minima)

P2.6.3.6 0,00 50,00

Hz

0,00

215

Calculada durante a
identificagdo do motor
do freio

Acceleration Power
Limit Forward
P2.6.3.7 | (Avanco do limite de 0,00 600,0
poténcia de
aceleracéo)

%

300,0

1903

Acceleration Power
Limit Reverse
P2.6.3.8 | (Reversé&o do limite 0,00 600,0
de poténcia de
aceleracao)

%

300,0

1904

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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6.6.4 Manuseio do barramento CC

Caédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrdo | Person. ID Observagédo
Overvoltage controller 0=Nao usado
P2.6.4.1 (Controlador de 0 2 0 607 | 1=Usado (sem rampa)
sobretensao) 2=Usado (rampa)
Over Voltage Reference 0=Tensd&o alta
selector (Seletor de 1=Tensao normal
P2.6.4.2 referéncia da 0 2 ! 1262 2=Nivel do chopper de
sobretensédo) frenagem
0=Desativado
1=Usado em funcionamento
2=Chopper de frenagem
Brake chopper externo
P26.43 (Chopper de frenagem) 0 4 0 504 3=Usado quando parado/em
funcionamento
4=Usado em funcionamento
(sem teste)
Brake Chopper Level
. 5:605 | 5:797
P2.6.4.4 (Nivel do chopper 6:836 | 6: 1099 v 1267
de frenagem)
Undervoltage 0=N&o usado
P2.6.4.5 [controller (Controlador 0 2 0 608 | 1=Usado (sem rampa)
de subtenséo) 2=Usado (rampa a zero)
Under Voltage Ref
Selector (Seletor 0=Referéncia de subtensé&o
P2.6.4.6 de referéncia 0 . . 1537 1=0,8 * Tensédo CC estimada
de subtenséo)
Under Voltage . )
P2.6.4.6 | Reference (Referéncia 5: 410 5: 540 \Y Varia 1538
~ 6:567 | 6:745
de subtenséo)
6.6.4.1  Configuracdes de MF.de manuseio do barramento CC
Cdédigo Parametro Min. Max. Unidade [ Padrdo | Person. ID Observacédo
Over voltage
P2.6.4.8.1 |reference (Referéncia| 94,00 | 130,00 % 118,00 1528
de sobretensao)
Over voltage motoring
side torque limit Torgue méaximo do motor
P2.6.4.8.2 | (Limite de torque do 0,0 300,0 % 10,0 1623 | quando o controlador de
lado motor de sobretenséo esta ativo.
sobretenséo)
CL Under Voltage
P2.6.4.8.3 Reference 60,00 | 80,00 % 65,00 1567
(Referéncia de
subtensdo de MF)
6.6.5 Opcoes de configuracdes de limite
Caédigo Parametro Min. Max. | Unidade | Padrdo | Person. ID Observacéo
Limit Total Current
Ih Qlosed Loop 0=Nio
P2.6.6.1 (Limitar corrente 0 1 0 1901 1=Sim

total em malha
fechada)

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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6.7 Manuseio de fluxo e corrente CC

6.7.1 Configuragdes de MA de manuseio de fluxo e corrente CC

Caédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrdo | Person. ID Observagédo

DC braking current
p2.7.1.1 (Corrente de 0,00 I A 0,00 507
frenagem CC)

Calculada durante a
identificagdo do freio

DC braking time at
p2.7.1.2 start (Frenagem CC 0,00 | 600,00 S 0,00 516
na partida)

Calculada durante a
identificagdo do freio

DC braking time at
stop (DC braking time 0,00 | 600,00 S 0,00 508 _Calcgl_ada Ejurante a
at start (Frenagem identificacdo do freio
CC na parada)

P2.7.1.3

Frequency to start DC
braking during ramp
stop (Frequéncia para
iniciar a frenagem CC
durante parada de
rampa)

P2.7.1.4 0,10 10,00 Hz 1,50 515

DC-Brake Current in
Stop (Corrente do
freio de CC na
parada)

P2.7.1.5 0,00 I A Varia 1080

Flux brake (Freio 0 1 0 520 0=Desligado

P2.7.1.6 de fluxo) 1=Ligado

Flux braking current
pP2.7.1.7 (Corrente da 0,00 IL A In 519
frenagem de fluxo)

6.7.2 Configuracées de MF do manuseio de fluxo e corrente CC

Caédigo Parametro Min. Max. Unidade [ Padrdo | Person. ID Observacéo

Magnetizing current
at start (C‘torreNnte de 0 L A 0,00 627 F:alcg[ada Ejurante g
magnetizacdo na identificacéo do freio

partida)

pP2.7.21

Magnetizing time at
start (T.emp~o de 0.0 600,0 s 0.0 628 F:alcg[ada Ejurante g
magnetizacdo na identificacéo do freio

partida)

P2.7.2.2

P2.7.2.3 Flux Reference 00 | 5000 % 100,0 1250
(Referéncia de fluxo)

Flux Off Delay (Atraso
pP2.7.2.4 de desligamento de -1 32000 s 0 1402 | -1=sempre
fluxo)

Stop State Flux (Fluxo

P2.7.2.5 de estado de parada)

0,0 150,0 % 100,0 1401

Reduced Flux Level
P2.7.2.6 (Nivel de fluxo 0,0 500,0 % 100,0 1613
reduzido)

Reduced Flux
Frequency
(Frequéncia de
fluxo reduzido)

P2.7.2.7 0,00 32,00 Hz 0,00 1614

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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6.8 Controle do motor

6.8.1 Configuragdes basicas de controle do motor

Caodigo Parametro Min. Max. | Unidade | Padrdo | Person. ID Observacéo
0= Malha Aberta
MC mode 1= Malha Fechada
P28.1 (Modo MC) 0 3 0 694 2= Sem sensor
3= Controle AOL
0=Controle de frequéncia
1=Controle de velocidade
2=Torque
P2.8.3 (Se-ll—ggggedii:)erztue) 0 6 1 1278 | 3=Torque; Saida da rampa
4=Torque; Min.
5=Torque; Méax.
6=Torque; Janela
6.8.2 Configuracdes de malha aberta
Cédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrdo | Person. ID Observacéo
Lo 0=N&o usado
P2.8.3.1 U/t optimisation 0 1 0 109 | 1=Impulso de torque
(Otimizacéo U/f) "
automatico
O=Linear
. . 1=Quadrética
pP2.8.3.2 urt r:‘:\tlo selecNtlon 0 3 0 108 | 2=Programavel
(Selecéo da razao U/f) L Lo
3=Linear com otimizagao
de fluxo
Field weakening
P2.8.3.3 point (Ponto de 6,00 | 320,00 Hz 50,00 602
enfraquecimento
do campo)
Voltage at field
weakening point
pP2.8.3.4 (Tensado no ponto 10,00 | 200,00 % 100,00 603 | N% X Unmot
de enfraquecimento
de campo)
U/f curve midpoint
frequency
P2.8.3.5 (Frequéncia do 0,00 | P2.8.3.3 Hz 50,00 604
ponto médio da
curva de U/f)
U/f curve midpoint
voltage (Tensgo do 1% X Unmot
P2.8.3.6 . 0,00 100,00 % 100,00 605 | Valor maximo do
ponto médio da R _
curva de U/) parametro = P2.6.5
Output voltage at
P2.8.3.7 zero frequency 0,00 | 40,00 % 0,00 606 | N% X Unmot
(Tensao de saida em
frequéncia zero)
Freg. Dir. Change
pP2.8.3.8 (Freq. Dir. Mudanca) 0 32000 25000 1682
Hoisting ID UF
pP2.8.3.9 Strength (Forga UF 33 200 % 90 1905
de ID de icamento)
P2.8.3.10 I/f Start (Partida I/f) 0 1 0 1809
I/f Current
p2.8.3.11 (Corrente de I/f) 0,0 150,0 120,0 1693
I/f Control Limit Calculada durante a
pP2.8.3.12 (Limite de 0,0 300,0 10,0 1790 | identificagéo do guindaste
controle de 1/f)

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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6.8.3 Configuracdes de controle de malha fechada

Cédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrdo | Person. ID Observagédo

Current control P
gain (Ganho P de
controle de
corrente)

pP2.8.4.1 0,00 100,00 % 40,00 617

Current control

| Time (Tempo |

de controle de
corrente)

pP2.8.4.2 0,0 3200,0 ms 15 657

Slip adjust (Ajuste

0 500 % 75 619
de escorregamento)

P2.8.4.3

Acceleration
compensation
(Compensacéo de
aceleracao)

pP2.8.4.4 0,00 300,00 S 0,00 626

Speed Error Filter
P2.8.45 TC (TC do filtro de 0 1000 ms 0 1311
erro de velocidade)

Encoder filter time

P2.8.4.6 (Tempo do filtro do 0 1000 ms 0 618
encoder)
Encoder Selection
~ O=Entrada do encoder 1
pP2.8.4.7 (Selecéo do 0 1 0 1595 1=Entrada do encoder 2
encoder)

Motor Temperature
Compensation

mode (Modo de 0=N&o usado

P2.8.4.8 ~ 0 2 0 1426 | 1=Interno
compensacédo da B .
2=Temperatura medida
temperatura do
motor)
SC Torque Chain = .
P2.84.9 | Select (Selecdo da 0o | 65535 0 1557 Zaeirtifl’c? ;"c‘)’os a
cadeia de torque SC) 6d0.
CL MC Mode (Modo 0=Modelo de fluxo 1
P2.8.4.10 MC de MF) 0 ! ! 691 1=Modelo de fluxo 2

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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6.8.4 Configuracoes de controle de PMSM

Cédigo

Parametro

Min.

Max.

Unidade

Padrao

Person.

Observagao

pP2.8.5.1

PMSM Shaft
Position (Posicéo
do eixo do PMSM)

0

65535

649

P2.8.5.2

Start Angle
Identification mode
(Modo de
identificacéo do
angulo de partida)

10

1691

0=Automatica
1=Forcado
2=Depois de ligar
3=Desativado

P2.8.5.3

Start Angle
Identification DC
Current (Corrente
CC de identificacdo
do angulo de
partida)

0,0

150,0

%

0,0

1756

pP2.8.5.4

Polarity Pulse
Current (Corrente
de pulso de
polaridade)

-10,0

200,0

%

0,0

1566

P2.8.5.5

Start Angle ID Time
(Tempo de ID do
angulo de partida)

32000

ms

1755

P2.8.5.6

I/f Current
(Corrente de I/f)

0,0

150,0

%

50,0

1693

P2.8.5.7

I/f Control Limit
(Limite de controle
de I/f)

0,0

300,0

%

10,0

1790

P2.8.5.8

Flux Current Kp
(Kp da corrente
de fluxo)

32000

5000

651

P2.8.5.9

Flux Current Ti
(Ti da corrente de
fluxo)

1000

25

652

P2.8.5.10

External Id
Reference
(Referéncia de
Id externa)

-150,0

150,0

%

0,0

1730

P2.8.5.11

Enable Rs
Identification
(Ativar identificacéo
de Rs)

654

P2.8.5.12

Lsd Voltage Drop
(Queda de tenséo
em Lsd)

-32000

32000

1757

P2.8.5.13

Lsq Voltage Drop
(Queda de tenséo
em Lsq)

-32000

32000

1758

pP2.8.5.14

EncIDCurrent

0,0

150,0

%

90,0

1734

P2.8.5.15

Polarity ID Mode
(Modo de ID de
polaridade)

1737

P2.8.5.16

Polarity Pulse
Length
(Comprimento do
pulso de polaridade)

1000

ms

200

1742

P2.8.5.17

Polarity Detection
Angle (Angulo de
deteccédo de
polaridade)

0,0

360,0

Deg

15

1748

P2.8.5.18

Angle Identification
Mode (Modo de
identificagdo do

angulo)

1749

P2.8.5.19

Current Control Kp
d (Kp d do controle
de corrente)

32000

%

1761

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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6.8.5 Estabilizadores
Cédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrdo | Person. ID Observagédo

Torque Stabilator
Gain (Ganho do
estabilizador de

torque)

P2.8.6.1 0 1000 100 1412

P2.8.6.2 Torque Stabilator
Damping
(Amortecimento 0 1000 800 1413 | Com PMSM, use 980
do estabilizador de
torque)

pP2.8.6.3 Torque Stabilator

Gain in FWP (Ganho

do estabilizador de
torgue em FWP)

0 1000 50 1414

pP2.8.6.4 Torque Stabilator

Limit (Limite do

estabilizador de
torque)

0 1500 150 1720

P2.8.6.5 Flux Circle Stabilator
Gain (Ganho do
estabilizador do
circulo de fluxo)

0 32767 10000 1550

P2.8.6.6 Flux Circle Stabilator
TC (TC do

estabilizador do

circulo de fluxo)

0 32700 900 1551

P2.8.6.7 Flux Stabilator Gain
(Ganho do 0 32000 500 1797
estabilizador de fluxo)

P2.8.6.8 Flux Stab Coeff
(Coeficiente do -30000 | 30000 1796
estabilizador de fluxo)

P2.8.6.9 Voltage Stabilator

Gain (Ganho do

estabilizador de
tensdo)

0 100,0 % 10,0 1738

P2.8.6.10 | Voltage Stabilator TC
(TC do estabilizador 0 1000 900 1552
de tensao)

P2.8.6.11 Voltage Stabilator

Limit (Limite do

estabilizador de
tensdo)

0 320,00 Hz 1,50 1553

6.8.6 Pardmetros de ajuste

Cédigo Pardmetro Min. Max. Unidade | Padrédo [ Person. ID Observacéo
Fly Start Options
p2.8.7.1 (OpcGes de partida 0 65535 0 1610
dinamica)
pP2.8.7.2 MC Options (Op¢bes 0 65535 0 1740
de MC)

P2.8.7.3 Resonance Damping

Select (Selecéo de

amortecimento de
ressonancia)

0 200 0,00 1760

pP2.8.7.4 Damping Frequency
(Frequéncia de 0 320,00 Hz 0 1763
amortecimento)

P2.8.7.5 [Damping Gain (Ganho

. 0 32000 0 1764
de amortecimento)
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pP2.8.7.6 [Damping Pha_lse (Fase 0 360 0,00 1765
de amortecimento)
p2.8.7.7 Damping Activation
Frequency
(Frequéncia de 0 320,00 % 0 1770
ativagéo do
amortecimento)
pP2.8.7.8 Damping Filter Time
Constant (Constante
do tempo do filtro de 0 32700 105 trri
amortecimento)
P2.8.7.9 |Over Modulation Limit Se o filtro seno for usado
(Limite de 50 120 % 105 1515 . 0 ’
sobremodulagéio) defina para 101%.
P2.8.7.10 |Modulator Index Limit
(Limite do indice do 0 200 % 100 655
modulador)
p2.8.7.11 DC Voltage Filter
(Filtro de tenséo CC) 0.0 5000 0.0 1591
6.8.7 Pardmetros de identificacdo
Cédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrdo | Person. ID Observacgédo
Flux 10%
0,
P2.8.8.1 (10% de fluxo) 0 2500 % 10 1355
P2.8.8.2 Flux 20%
0,
(20% de fluxo) 0 2500 % 20 1356
P2.8.8.3 Flux 30%
0,
(30% de fluxo) 0 2500 % 30 1357
p2.8.8.4 Flux 40%
0,
(40% de fluxo) 0 2500 % 40 1358
P2.8.8.5 Flux 50%
0,
(50% de fluxo) 0 2500 % 50 1359
P2.8.8.6 Flux 60%
0,
(60% de fluxo) 0 2500 % 60 1360
pP2.8.8.7 Flux 70%
0,
(70% de fluxo) 0 2500 % 70 1361
pP2.8.8.8 Flux 80%
0,
(80% de fluxo) 0 2500 % 80 1362
P2.8.8.9 Flux 90%
0,
(90% de fluxo) 0 2500 % 90 1363
P2.8.8.10 Flux 100%
0,
(100% de fluxo) 0 2500 % 100 1364
p2.8.8.11 Flux 110%
0,
(110% de fluxo) 0 2500 % 110 1365
P2.8.8.12 Flux 120%
0,
(120% de fluxo) 0 2500 % 120 1366
pP2.8.8.13 Flux 130%
0,
(130% de fluxo) 0 2500 % 130 1367
pP2.8.8.14 Flux 140%
0,
(140% de fluxo) 0 2500 % 140 1368
pP2.8.8.15 Flux 150%
0,
(150% de fluxo) 0 2500 % 150 1369
P2.8.8.16 Rs voltage drop .
(Queda de tenséo 0 30000 Varia 662 Usado para calculo de
em Rs) torque em malha aberta
pP2.8.8.17 Ir add zero point
voltage (Tensao 0 30000 Varia 664
de ponto zero de
adicdo de RI)
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pP2.8.8.18 Ir add generator
scale (Escala do
gerador de
adicdo de RI)

0 30000 Varia 665

pP2.8.8.19 Ir add motoring

scale (Escala de

motor de adigao
de RI)

0 30000 Varia 667

P2.8.8.20 Ls Voltage Dropp
(Queda de tenséo 0 3000 0 673
em Ls)

pP2.8.8.21 Motor BEM
Voltage (Tensao 0,00 320,00 % 0 674
do motor BEM)

P2.8.8.22 lu Offset
(Compensacao -32000 32000 0 668
de lu)

P2.8.8.23 Iv Offset
(Compensacao -32000 32000 0 669
de Iv)

p2.8.8.24 Iw Offset
(Compensacao -32000 32000 0 670
de Iw)

pP2.8.8.25 Estimator Kp

(Kp do estimador) 0 32000 400 1781

P2.8.8.26 Estimator Ki (Ki

do estimador) 0 3200 2000 1782

P2.8.8.27 Speed step
(Passo de -50,0 50,0 0,0 0,0 1252
velocidade)

Ajuste de velocidade
de NCDrive

P2.8.8.28 Torque step Ajuste de torque
(Passo de torque) 100,0 100.0 0.0 0.0 1253 do NCDrive

pP2.8.8.29 Original UF Zero
Point Voltage

(Tens&o no ponto 0,00 20,00 % 0,00 681

zero do UF
original)

P2.8.8.30 Voltage Drop
(Queda de 0,00 20,00 % 0,00 671
tensdo)

Tabela 6-17. Pardmetros de identificacdo, G2.6.4

6.8.8 Pardmetros de ajuste fino

Cédigo Parametro Min. Max. Unidade Padréo Person. ID Observacédo
P 28.9.1 DeadTimeComp. 1751
P 2.8.9.2 DeadTieContCurL 1752
P 2.8.9.3 DeadTHWCompDisab 1750
P 2.8.9.4 MakeFluxTime 660
P 2.8.9.5 CurrMeasFCompTC 1554
P 2.8.9.6 TCDunDampGain 1576
P 2.8.9.7 TCDynDampTC 1577
P 2.8.9.8 CurrLimOptions 1702
P2.8.9.9 AdConvStartShift 1701
P 2.8.9.10 VoltageCorr. Kp 1783
P28.9.11 VoltageCorr. Ki 1784
P 2.8.9.12 GearRatioMultipl 1558
P 2.8.9.13 GearRatioDivider 1559

Tabela 6-18. Parametros de ajuste fino
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6.8.9 Pardmetros de ajuste do controle AOL
Cédigo Parametro Min. Max. Unidade Padréo Person. ID Observagédo
P 2.8.10.1 Freq. 0 0 3200 % 10 1684
P 2.8.10.2 Freg. 1 0 3200 % 20 1707
P 2.8.10.3 Freq. 2 0 300 % 20 1791
P 2.8.10.4 Freg. 3 0 100 % 30 635
P 2.8.10.5 MinCurrentRef 0 100 % 70 622
P 2.8.10.6 NoLoadFluxCurr 0 100 % 70 623
P 2.8.10.7 M5 StrayFluxCurr 0 100 % 55 624
0 Speed Current
P28108 (Corrente de velocidade 0) 0 250 % 125 625
P 2.8.10.9 DeltaAngleFWD 0 2500 560 692
P 2.8.10.10 DeltaAngleREV 0 2500 1536 693
Flux Current Kp
P2810.11 (Kp da corrente de fluxo) 0 32000 5000 1708
Flux Current Ti
281012 (Ti da corrente de fluxo) 0 3200 4 1709
P 2.8.10.13 FluxStabGainl 0 32000 100 1541
P 2.8.10.14 FluxStabGainFWP 0 32000 300 1542
P 2.8.10.15 FluxStabLimit 0 32000 300 1543
P 2.8.10.16 FluxCurrentDamp 0 32000 50 1546
Tabela 6-19. Pardmetros de ajuste do controle AOL
6.9 Controle de velocidade
6.9.1 Configuracdes basicas de controle de velocidade
Codigo Parametro Min. Méx. | Unidade | Padrdo [ Person. ID Observacéo
P2.9.1 Load drooping 0,00 | 100,00 % 0,00 620
(Queda de carga)
Load Drooping Time
P2.9.2 (Tempo de queda de 0 32000 ms 0 656 | Para alteracdes dinamicas
carga)
Load Drooping Removal 0=Normal
P2.9.3 [(Remogéo de queda de 0 2 0 1534 | 1=No limite de frequéncia zero
carga) 2=Zero linear a Fnom
Tabela 6-20. Configuracdes bdsicas de controle de velocidade
6.9.2 Configuragdes de MA de controle de velocidade
Cdédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrdo | Person. ID Observacédo
Speed controller P
gain (open loop)
P2.9.4.1 (Ganho P do 0 | 32767 3000 637
controlador de
velocidade (malha
aberta))
Speed controller |
gain (open loop)
P2.9.4.2 (Ganho | do 0 | 32767 300 638
controlador de
velocidade (malha
aberta))

Tabela 6-21 Configuragbes de MA de controle de velocidade
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6.9.3 Configuracdes de MF de controle de velocidade

Caédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrdo | Person. ID Observagédo

Speed control
P gain (Ganho
P de controle
de velocidade)

P2.9.5.1 0 1000 30 613

Speed control

| time (Tempo ~32000 32000 ms 100 614 Valor negativo usa o formato

| de controle de de 0,1 ms emvez de 1 ms.
velocidade)

P2.9.5.2

0-speed time at

start (Tempo de

velocidade 0 na
partida)

P2.9.5.3 0 32000 ms 100 615

0-speed time at

stop (Tempo de

velocidade 0 na
parada)

P2.9.5.4 0 32000 ms 100 616

SPC f1 Point
P2.9.5.5 (Ponto SPC f1) 0,00 320,00 Hz 0,00 1301

SPC f0 Point
P2.9.5.6 (Ponto SPC f0) 0,00 320,00 Hz 0,00 1300

P2.9.5.7 SPC Kp f0 0 1000 % 100 1299

P2.9.5.8 SPC Kp FWP 0 1000 % 100 1298

SPC Torque
minimum
0,
P2.9.5.9 (Torque de SPC 0 400,0 % 0,0 1296

minimo)

SPC Torque

minimum Kp

(Kp de torque
de SPC minimo)

P2.9.5.10 0 1000 % 100 1295

SPCKpTC
pP2.95.11 Torque (Torque 0 1000 ms 0 1297
de SPC Kp TC)

Tabela 6-212.Configuracées de MF de controle de velocidade

6.10 Controle do conversor de frequéncia

Caédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrdo | Person. ID Observacédo
Switching frequency

pP2.10.1 (Frequéncia de 1,0 Varia kHz Varia 601

chaveamento)

P2.10.2 Modulator Type
(Tipo de modulador) 0 3 0 1516

P2.10.3 CoNntrol Options 0 65535 64 1084
(Opcoes de controle)

P2.10.4 Control Options 2
(Opgdes de controle 2) 0 65535 0 1798

P2.10.5 Adv?nced Options 1 0 65535 0 1560
(Opcdes avancadas 1)

P2.10.6 Adv?nced Options 2 0 65535 0 1561
(Opcdes avancadas 2)

P2.10.7 Adv?nced Options 4 0 65535 0 1563
(Opcdes avancadas 4)

P2.10.8 Adv?nced Options 5 0 65535 0 1564
(Opcoes avancadas 5)

P2.10.9 Adv?nced Options 6 0 65535 0 1565
(Opcoes avancadas 6)

P2.10.10 Restart Delay 0 | es535 s Varia 1424

(Atraso de reinicio)
P2.10.11 [Restart .D‘?"'."y CL (Atraso 0 60,000 s Varia 672 | MF e partida dindmica
de reinicio em MF)

Tabela 6-22.Controle do conversor de frequéncia
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6.11 Parametros de controle de Mestre/Seguidor
Caédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrdo | Person. ID Observagédo
0=Nao Usado
Master Follower 1=Mestre
pP2.11.1 Mode (Modo de 0 4 0 1324 | 2=Seguidor
Seguidor/Mestre) 3=Sincronizar mestre
4=Sincronizar seguidor
0=Al1
1=AI2
2=AI1+AI2
3=Al1-Al2
4=Al2-All
5=Al1xAl2
6=AI1 Joystick
Follower Speed 7=AI2 Joystick
Reference Select 8=Teclado
(Selecéo de 9=Fieldbus
P211.2 referéncia de 0 18 17 1081 10=Potencidometro
velocidade do eletronico
seguidor) 11=Al1, AI2 minimo
12=Al1, Al2 maximo
13=Frequéncia maxima
14=Selecao Al1/AI2
15=Encoder 1
16=Encoder 2
17=Referéncia mestre
18=Saida de rampa mestre
0=N&o usado
1=Al1
2=A12
Follower Torque 3=AI3
Reference Select 4=Al4
(Selecéo de 5=Joystick All
P2113 referéncia de 0 10 10 1083 6=Joystick Al2
torque do 7=Referéncia de torque do
seguidor) teclado, R3.5
8=Referéncia de torque FB
9=Torque de MA do mestre
10=Torque de MF do mestre
Flfr?c”t(i)c\)/:le(rFitnog%O O=Parada por inércia
P2.11.4 de parada do 0 2 2 1089 | 1=Rampa
seguidor) 2=Como mestre
N&o usado quando
seguidor de rampa ou em
modo de sincronizagao do
MF Brake Logic (c)or':/\llertsor de;rgquéncia
L : =Mestre ou Préprio
P2.11.5 (Logica do freio 0 3 2 1326 1=Proprio
MF) 2=Mestre e Proprio, 0
mestre monitora também
o status do freio do seguidor
3=Mestre
MF Mode 2
P2.11.6 (Modo MF 2) 0 4 0 1093 | P2.11.1
System Bus Fault 0=Sem resposta
(Falha de 1=Aviso
pP2.11.7 0 3 1 1082 | 2=Falha, parada de acordo
barrgmento do com 2.3.2
sistema) 3=Falha, parada por inércia
System Bus Fault
Delay (Atraso
P2.11.8 de falha de 0,00 320,00 s 3,00 1352
barramento
do sistema)
p2.119 |, Follower Fault 0 3 1 1536 | Consulte 0 P2.11.6

(Falha do seguidor)

Tabela 6-234. Pardmetros de controle de Mestre/Seguidor, G2.11
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6.12 Protecbes

6.12.1 Configuragbes gerais

Caédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrao | Person. ID Observacéo
0=Sem resposta
Input phase supervision 1=Aviso
P2.12.1.1 (Superviséo da fase 0 3 0 730 | 2=Falha, parada de acordo
de entrada) com 2.3.2
3=Falha, parada por inércia
i
P2.12.1.2 ‘ 0 1 0 727 | histérico
(Resposta a falha _ .
N 1=Falha ndo armazenada
de subtenséo)
Output phase
P2.12.1.3 [supervision (Supervisdo| 0 3 2 702 | Consulte 0 P2.12.1.1
da fase de saida)
Response to slot fault
P2.12.1.4 (Resposta a falha 0 3 2 734 | Consulte o P2.12.1.1
de slot)
Safe Disable Response
P2.12.1.5 (Resposta de 0 2 1 755 | Consulte o P2.12.1.1
desativacdo segura)
Tabela 6-245. Configuracées comuns
6.12.2 Protecbes do sensor de temperatura
Caédigo Parametro Min. Max. | Unidade | Padrdo | Person. ID Observagédo
0=Nao usada (Gravacéo de ID)
No. of used inputs 1 =Sensor 1 em uso
P212.21 on board 1 (N° de 0 5 0 739 2 =Sensores 1 e 2 em uso
entradas usadas na 3 =Sensores 1,2 e 3 em uso
placa 1) 4 = Sensores 2 e 3 em uso
5 = Sensor 3 em uso
Response to 2;i$ir;10resposta
P2.12.2.2 temperatur\e fault 0 3 2 740 | 2=Falha, parada de acordo
(Resposta a falha
de temperatura) com 2.3.2 . .
3=Falha, parada por inércia
Board 1 warning
P2.12.2.3 limit (Limite de -30,0 | 200,0 ce 120,0 741
aviso da placa 1)
Board 1 fault limit
pP2.12.2.4 (Limite de falha da -30,0 | 200,0 co 130,0 742
placa 1)
0=Nao usada (Gravagao de ID)
No. of uses inputs 1 =Sensor 1 em uso
P2 1225 on board 2 (N° de 0 5 0 743 2 =Sensores 1 e 2 em uso
entradas usadas na 3 =Sensores 1, 2 e 3 em uso
placa 2) 4 =Sensores 2 e 3 em uso
5 = Sensor 3 em uso
Response to E;isir;woresposta
P2.12.2.6 temperatmie fault 0 3 2 766 | 2=Falha, parada de acordo
(Resposta a falha
de temperatura) com 2.3.2 L
3=Falha, parada por inércia
Board 2 warning
P2.12.2.7 limit (Limite de -30,0 | 200,0 ce 120,0 745
aviso da placa 2)
Board 2 fault limit
P2.12.2.8 (Limite de falhada | -30,0 | 200,0 ce 130,0 746
placa 2)
Channel 1B Warn
P2.12.2.9.1 (Aviso do canal 1B) -30,0 | 200,0 ce 0,0 764
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Channel 1B Fault o
P2.12.2.9.2 (Falha do canal 1B) -30,0 | 200,0 C 0,0 765
Channel 1C Warn o
P2.12.2.9.3 (Aviso do canal 1C) -30,0 | 200,0 C 0,0 768
Channel 1C Warn o
P2.12.2.9.4 (Falha do canal 1C) -30,0 | 200,0 C 0,0 769
Channel 2B Warn o
P2.12.2.9.5 (Aviso do canal 2B) -30,0 | 200,0 C 0,0 770
Channel 2B Fault o
P2.12.2.9.6 (Falha do canal 2B) -30,0 | 200,0 C 0,0 771
Channel 2C Warn o
P2.12.2.9.7 (Aviso do canal 2C) -30,0 | 200,0 C 0,0 772
Channel 2C Fault o
P2.12.2.9.8 (Falha do canal 2) -30,0 | 200,0 C 0,0 773
Tabela 6-25. Protecbes do PT-100
6.12.3 Protegdo contra rotor bloqueado
Caédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrdo | Person. ID Observacéo
0=Sem resposta
Stall protection 1=Aviso
P2.12.3.1 (Protecédo contra 0 3 0 709 | 2=Falha, parada de acordo
rotor bloqueado) com 2.3.2
3=Falha, parada por inércia
Stall current
P2.12.3.2 (Corrente de rotor 0,1 2X In A IH 710
blogueado)
Stall time limit
P2.12.3.3 | (Limite de tempode | 1,00 120,00 s 15,00 711
rotor bloqueado)
Stall frequency
p2.12.3.4 |  mit(Limitede 10 | P212 Hz 25,0 712
frequéncia de rotor
bloqueado)
Tabela 6-26. Protecdo contra rotor blogueado
6.12.4 Monitoramento de erro de velocidade
Cdédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrdo | Person. ID Observacédo
0=Sem resposta
Speed Error Mode 1=Aviso
pP2.12.4.1 (Modo de erro de 0 3 0 752 | 2=Falha, parada de acordo
velocidade) com 2.3.2
3=Falha, parada por inércia
Speed Error Limit
P2.12.4.2 (Limite de erro de 0,0 100,0 % 5,0 753
velocidade)
Speed Fault Delay
P2.12.4.3 (Atraso da falha de 0,00 100,00 S 0,1 754
velocidade)
Over Sped Limit velockdace, uando exceds os
pP2.12.4.4 (Limite de excesso 0,00 50,00 Hz 5,00 1812 - d

de velocidade)

limites de frequéncia
positiva/negativa

Tabela 6-27. Monitoramento de erro de velocidade
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6.12.5 Protegbes térmicas do motor

Caédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrdo | Person. ID Observagédo

0=Sem resposta

1=Aviso

0 3 2 704 | 2=Falha, parada de acordo
com 2.3.2

3=Falha, parada por inércia

Thermal
protection of the
motor (Protegao

térmica do motor)

P2.125.1

Motor ambient
temperature
factor (Fator de
temperatura
ambiente do
motor)

P2.12.5.2 -100,0 100,0 % 0,0 705

Motor cooling
factor at zero
speed (Fator de
arrefecimento do
motor em
velocidade zero)

P2.12.5.3 0,0 150,0 % 40,0 706

Motor thermal
time constant
P2.125.4 (Constante de 1 200 min. 45 707
tempo térmica
do motor)

Motor duty cycle
P2.12.5.5 (Ciclo de trabalho 0 100 % 100 708
do motor)

Response to
p2.1256 | hermistorfault 0 3 2 732 | Consulte 0 P2.12.5.1
(Resposta a falha

do termistor)

Over Load
Response 0=Sem resposta
P2.12.5.7 P 0 2 1 1838 | 1=Aviso
(Resposta de 2=Falha
sobrecarga) -
Over Load Signal gigsfrgr?fe do
P2.12.5.8 (Sinal de 0 2 0 1837 | .~
sobrecarga) 2=Torque
9 3=Poténcia
Over Load
P2.12.5.9 Maximum Input 0,0 300,0 % 150,0 1839
(Entrada maxima
de sobrecarga)
Over Load
P2.12510 | Maximum Step 0 10000 200 1840

(Passo méaximo
de sobrecarga)

Tabela 6-28. Protegbes térmicas do motor
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6.12.6 Monitoramento Zero Vivo

Cédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrdo | Person. ID Observagédo
0=Sem resposta
1=Aviso
Response to 4mA 2=Aviso+Frequéncia anterior
reference fault 3=Aviso+Redefini¢éo da
P21261 (Resposta a falha de 0 > 0 700 frequéncia 2.12.6.2
referéncia de 4mA) 4=Falha,parada de acordo
com 2.3.2
5=Falha, parada por inércia
4mA reference fault
frequency
P2.12.6.2 (Frequéncia de 0,00 pP2.1.2 Hz 0,00 728
falha de referéncia
de 4mA)
Tabela 6-290. Monitoramento Zero Vivo
6.12.7 Protecdo contra subcarga
Cédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrdo | Person. ID Observagédo
0=Sem resposta
Underload protection 1=Aviso
P2.12.7.1 (Protecéo contra 0 3 0 713 | 2=Falha, parada de acordo
subcarga) com 2.3.2
3=Falha, parada por inércia
Field weakening area
p2.1272 | load(Cargadadrea | 06 | g0, % 50,0 714
de enfraguecimento
de campo)
Zero frequency load
P2.12.7.3 | (Carga de frequéncia 50 150,0 % 10,0 715
zero)
Underload protection
p2.12.7.4 | tmelimitLimitede |, 50 | 06 59 s 20,00 716
tempo de protecdo de
subcarga)
Tabela 6-31. Protecdo contra subcarga
6.12.8 Protecdo contra falha de aterramento
Cdédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrdo | Person. ID Observacédo
0=Sem resposta
Earth fault protection 1=Aviso
P2.12.8.1 |(Protecéo contra falha 0 3 2 703 | 2=Falha, parada de acordo
de aterramento) com 2.3.2
3=Falha, parada por inércia
Eart fault current
P2.12.8.2 limit (Limite de 00 | 1000 % 50,0 1333
corrente de falha de
aterramento)
Tabela 6-32. Protecéo contra falha de aterramento
6.12.9 Protegdo contra resfriamento
Caédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrdo | Person. ID Observacéo
Cooling Fault 0= Sem acdo, Aviso
Response 1= Aviso, Aviso
P2129.1 (Resposta a falha 1 2 2 762 2= Aviso, Falha
de resfriamento) 3= Sem acéo, Falha
Cooling Fault delay
751

pP2.12.9.2 (Atraso de falha de 0,00 7,00 s 2,00
resfriamento)

Tabela 6-33. Protecdo contra resfriamento
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6.12.10 Protecdo do fieldbus

Caédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrdo | Person. ID Observagédo
Fieldbus 0=Sem agao
Communication 1=Aviso
P2.12.10.1 | response (Resposta 0 3 2 733 | 2=Falha
de comunicacé&o do 3= Falha, parada por inércia
fieldbus) 4=Aviso; Frequéncia anterior
FB Fault Delay (Atraso Atraso na falha quando
P2.12.10.2 de falha de FB) 0,00 60,00 s 0,50 1850 a resposta de FB for 4
FB Watchdog Delay Atraso quando pulso WD
P2.12.10.3 (Atraso de alarme 0,00 30,00 S 0,00 1354 | estiver ausente. 0,00 s =
de FB) desativado
Tabela 6-34. Protecdo do fieldbus
6.12.11 Falha externa
Caédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrdo | Person. ID Observagédo
Response to OiSe.m resposta
external fault 1 1=Aviso
pP2.12.11.1 N 0 3 2 701 | 2=Falha, parada de acordo
(Resposta a falha
externa 1) com 2.3.2
3=Falha, parada por inércia
Response to OiSe_m resposta
external fault 2 1=Aviso
pP2.12.11.2 . 0 3 2 747 | 2=Falha, parada de acordo
(Resposta a falha
externa 2) com 2.3.2
3=Falha, parada por inércia
6.12.12 Falha do encoder
Caédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrdo | Person. ID Observacéo
Encoder Supervision 1=Aviso
pP2.12.12.1 (Superviséo do 1 3 2 1353 | 2=Falha
encoder) 3=Aviso, para malha aberta
Encoder Fast Hz
P2.12.12.2 | Limit (Limite de Hz 0,00 320,00 Hz 1801
rapido do encoder)
Fast Time Limit
P2.12.12.3 (Limite de tempo 0,00 32,00 s 1805
rapido)
Iq Fault Limit o
P2.12.12.4 (Limite de falha Iq) 0 300 % 1800
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6.13 Parametros de fieldbus
Caédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrdo | Person. ID Observagédo
Fieldbus min scale
pP2.13.1 (Escala min. de 0,00 320,00 Hz 0,00 850
fieldbus)
Fieldbus max scale
pP2.13.2 (Escala max. de 0,00 320,00 Hz 0,00 851
fieldbus)
Fieldbus process Escolha dados de
data out 1 selection monitoramento com
P2.13.3 [ (Selegao de saida de 0 10000 1 852 ID de parmetro
dadosfde%?SCifso do Def: Frequéncia de saida
Fieldbus process
data out 2 selection rEnS(;:r?iltt;erladnE:(i?]iodsom
P2.13.4 | (Selegado de saida de 0 10000 2 853 ID de parametro
dados de processo do i .
fieldbus 2) Def: Velocidade do motor
Fieldbus process Escolha dados de
data out 3 selection monitoramento com
P2.13.5 | (Selecéo de saida de 0 10000 45 854 | ID de parametro
dados de processo do Def: Corrente do motor
fieldbus 3) para FB
Fieldbus process
data out 4 selection ﬁwsocr?ilt?)arl;riiaiodiom
P2.13.6 (Selegao de saida de 0 10000 4 855 ID de parametro
dados de processo do )
fieldbus 4) Def: Torque do motor
Fieldbus process Escolha dados de
data out 5 selection monitoramento com
P2.13.7 | (Selecéo de saida de 0 10000 5 856 | ID de parametro
dados de processo do Def: Motor Power
fieldbus 5) (Poténcia do motor)
Fieldbus process
data out 6 selection ﬁq?;;g?;gi%i:gom
P2.13.8 | (Selecéo de saida de 0 10000 6 857 ID de parametro
dados de processo do . =
fieldbus 6) Def: Tens&o do motor
Fieldbus process Escolha dados de
data out 7 selection monitoramento com
P2.13.9 (Selegao de saida de 0 10000 7 858 | ID de parametro
dados de processo do Def: Tenséo do
fieldbus 7) barramento CC
Fieldbus process Escolha dados de
data out 8 selection monitoramento com
P2.13.10 | (Selecéo de saida de 0 10000 37 859 | ID de parametro
dados de processo do Def: Last Active Fault
fieldbus 8) (Ultima falha ativa)
dFallf;C?gulssirlc;ifisoi Escolha dadosAcontrolados
P2.13.11 | (Selecdo de entrada 0 10000 1140 g7g | com ID de parametro.
de dados de processo Def. FI? Tqrque Reference
do fieldbus 1) (Referéncia de torque de FB)
Fieldbus process
data in 2 selection Escolha dadosAcontrolados
P2.13.12 | (Selecdo de entrada 0 10000 46 g77 | ¢om ID de parametro.
de dados de processo Def: FB le.lt $callng
do fieldbus 2) (Escala de limite de FB)
Fieldbus process
data in 3 selection Escolha dados controlados
= com ID de parémetro.
P2.13.13 | (Selecgdo de entrada 0 10000 47 878

de dados de processo
do fieldbus 3)

Def: FB Adjust Reference
(Referéncia do ajuste de FB)
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Fieldbus process
data in 4 selection Escolha dados controlados
P2.13.14 | (Selecgdo de entrada 0 10000 48 879 | com ID de parédmetro.
de dados de processo Def: Saida anal6gica de FB.
do fieldbus 4)
Fieldbus process
datain 5 selection Escolha dados controlados
P2.13.15 | (Selegado de entrada 0 10000 0 880 A
com ID de parametro
de dados de processo
do fieldbus 5)
Fieldbus process
data in 6 selection Escolha dados controlados
P2.13.16 | (Selegdo de entrada 0 10000 0 881 A
com ID de parametro
de dados de processo
do fieldbus 6)
Fieldbus process
data in 7 selection Escolha dados controlados
P2.13.17 | (Selegado de entrada 0 10000 0 882 A
com ID de parametro
de dados de processo
do fieldbus 7)
Fieldbus process
data in 8 selection Escolha dados controlados
P2.13.18 | (Selegéo de entrada 0 10000 0 883 A
com ID de parametro
de dados de processo
do fieldbus 8)
General Status Word rEnscfr?iltt;Erl:r?\giiodﬁa
P2.13.19 | ID (ID da palavra de 0 10000 64 897
status geral) Palabra de Status Geral
Def: MC Status (Status do MC)
FB Actual Speed _
P2.13.20 Mode (Modo de 0 1 0 1741 g;gzz:lulada
velocidade real de FB)
Control Slot Selector
P2.1321 | (Seletor do slot de 0 8 0 1449 | 9=T0dos 4=SlotD
5=Slot E
controle)
State Machine 1 =Padréo
P2.13.22 (Maquina de estado) ! 2 ! 896 2 = ProfiDrive
FB Custom Escala minima de referéncia
P2.13.23 Minimum (Minima -32000 +32000 0 898 -
. de velocidade de FB
personalizada de FB)
FB Custom Escala méxima de referéncia
P2.13.24 Maximum (Maxima | -32000 +32000 +10000 899 .
. de velocidade de FB
personalizada de FB)
Tabela 6-35. Pardmetros de fieldbus
6.13.1 Controle do valor
Cédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrdo | Person. ID Observagédo
Control Input Signal ID
P2.14.1.1 | (ID do sinal de entrada 0 10000 ID 0 1580
de controle)
Control Input Off Limit
pP2.14.1.2 (Entrada de controle -32000 32000 0 1581
fora do limite)
Control Input On Limit
P2.14.1.3 (Entrada de controle -32000 32000 0 1582
dentro do limite)
Control Output Off
P2.14.1.4 Value (Saida de -32000 32000 0 1583
controle fora do valor)
Control Output On
P2.14.15 value (Saida de -32000 | 32000 0 1584
controle dentro do
valor)
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Control Output Signal
P2.14.1.6 |ID (ID do sinal de saida 0 10000 ID 0 1585
de controle)
0=SR ABS
1=Escala ABS
Control Mode 2=Escala ABS INV
p214.17 (Modo de controle) 0 5 0 1586 3=SR
4=Escala
5=Escala INV
Control Output
P2.14.1.8 Filtering rime 0,000 | 32,000 s 0,000 1721
(Tempo de filtragem
da saida de controle)
Tabela 6-36. Selecdo do sinal de entrada da referéncia de poténcia, G2.2.8
6.13.2 Controle de ID DIN 1
Caédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrdo | Person. ID Observacéo
p21421 | P Control DIN (DIN 01 E.10 01 1570 | Slot . Entrada de placa n°
de controle do ID)
Selecione o ID que é
P2.14.2.2 Controlled ID 0 10000 ID 0 1571 | controlado pela entrada
(ID controlado) -
digital
P2 1423 False value -32000 32000 0 1572 Va!or guando a DI esta
(Valor falso) baixa
P2.14.2.4 True value -32000 | 32000 0 1573 | Valor quando a DI est4 alta
(Valor verdadeiro)
Tabela 6-37. Pardmetros de controle de ID da DIN
6.13.3 Controle de ID da DIN 2
Caédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrdo | Person. ID Observacéo
p21431 | ° Control DIN (DIN 01 E.10 01 1590 | Slot . Entrada de placa n°
de controle do ID)
Selecione o ID que é
P2.14.3.2 Controlled ID 0 10000 ID 0 1575 | controlado pela entrada
(ID controlado) .
digital
P2 1433 False value -32000 32000 0 1592 Va!or guando a Dl esta
(Valor falso) baixa
P2.14.3.4 True value_ -32000 32000 0 1593 | Valor quando a DI esté alta
(Valor verdadeiro)
Tabela 6-38. Pardmetros de controle de ID da DIN
6.13.4 Controle de ID da DIN 3
Caédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrdo | Person. ID Observacéo
p2.144.1 | 'DCONroI DINMIN 4 E.10 01 1578 | Slot . Entrada de placa n°
de controle do ID)
Selecione o ID que é
P2.14.4.2 Controlled ID 0 10000 ID 0 1579 | controlado pela entrada
(ID controlado) -
digital
P214.4.3 False value -32000 32000 0 1594 Va!or guando a Dl esta
(Valor falso) baixa
P2.14.4.4 True value 32000 | 32000 0 1596 | Valor quando a DI esté alta

(Valor verdadeiro)

Tabela 6-39. Parametros de controle de ID da DIN
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6.13.5 Saida digital de ID controlado 1

Caédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrdo | Person. ID Observagédo
ID.Bit Free DO (DO .
P2.145.1 livre do bit de ID) 0,00 2000,15 ID.Bit 0,00 1216
Free DO Sel
P2.14.5.2 (Selegéao de DO 0,1 E.10 0,1 1574
livre)

Tabela 6-40. Pardmetros de saida digital de ID controlado, G2.3.10

6.13.6 Saida digital de ID controlado 2

Caédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrdo | Person. ID Observacéo
ID.Bit Free DO (DO .
P2.14.6.1 livre do bit de ID) 0,00 2000,15 ID.Bit 0,00 1386
Free DO Sel
P2.14.6.2 (Selecédo de DO 0,1 E.10 0,1 1574
livre)

Tabela 6-41. Pardmetros de saida digital de ID controlado, G2.3.10

6.13.7 Atraso de DIN livre

Caédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrdo | Person. ID Observagédo
ID.Bit Free DIN (DIN .
P2.14.7.1 livre do bit de ID) 0,00 2000,15 ID.Bit 0,00 1832
P2.14.7.2 On Delay 0,00 | 320,00 s 0,00 1833
(Atraso ligado)
Off Delay
P2.14.7.3 (Atraso desligado) 0,00 320,00 s 0,00 1834
P2.14.7.4 Mono Time 0,00 | 320,00 s 0,00 1836
(Tempo mono)
Control Out ID
P2.14.7.5 (ID da saida de 0 10000 0 1835
controle)

Tabela 6-42. Pardmetros de saida digital de /D controlado, G2.3.10
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6.14 Parametros de controle do freio
Cédigo Parametro Min. Max. Unidade [ Padrdo | Person. Observagédo
Brake Open, Direct
pP2.15.1 (Abertura do freio, 0,1 E.10 Sdig 0,1 446
Direta)
Brake FeedBack
P2.15.2 (Realimentacéo 0,1 E.10 DigIN 0,2 1210
de freio)
Brake Open Delay Tempo necessario para
P2.15.3 (Atraso de abertura 0,00 320,00 S 0,50 1544 . .
. abrir o freio
do freio)
Brake Close
P2.15.4 Delay (Atraso de 0,00 320,00 s 0,50 1545
fechamento do freio)
Brake Open FreqgLim Limite de abertura do
Open Loop (Limite freio e limite maximo de
P2.15.5 de frequéncia de 0,00 320,00 Hz 0,00 1535 | referéncia quando o freio
abertura do freio é fechado em malha
em malha aberta) aberta.
Brake OpenFreqLim Limite de abertura do
Closed Loop (Limite freio e limite méximo de
P2.15.6 de frequéncia 0,00 320,00 Hz 0,00 1555 | referéncia quando o freio
de abertura do freio ¢é fechado em malha
em malha fechada) fechada.
Brake Close FregLim
Open Loop (Limite _
P2.15.7 de frequéncia de 0,00 320,00 Hz 0,00 1539 | .00 = Calculado
. internamente
fechamento do freio
em malha aberta)
Brake Close FregLim
Closed Loop (Limite -
P2.15.8 de frequéncia de 0,00 | 320,00 Hz 0,00 1540 | 00 = Calculado
. internamente
fechamento do freio
em malha fechada)
Brake C!osg/Operl O freio é fechado
Current Limit (Limite imediatamente se a
pP2.15.9 de corrente de 0,00 320,00 A 0,00 1085 . . .
corrente de id cair abaixo
fechamento/abertura
. desse valor.
do freio)
Brake Options 1
P2.15.10 (Opcdes de freio 1) 0 65535 0 1600
Tabela 6-43. Pardmetros de controle do freio, G2.3.9
6.14.1 Torque de partida do controle do freio para MF
Caédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrdo | Person. ID Observacéo
0=Nao usado
Start-up torque 1=Memc’)ria.d0 torque
P2.15.11.1 (Torque de partida) 0 3 0 621 | 2=Referéncia de torque
3=Torque de partida
avancgo/reverso
Start-up torque
P2.15.11.2 FWD (Torque de -300,0 300,0 s 0,0 633
partida AVANCO)
Start-up torque
P2.15.11.3 REV (Torque de -300,0 300,0 s 0,0 634
partida REVERSO)
Start Up Torque
P2.15.11.4 Time (Tempo de -1 10000 ms -1 1371 | -1 = Automético
torque de partida)
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6.14.2 Controle de reversédo para MF

Caédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrdo | Person. ID Observagédo
P2.15.12.1 Roll Back Kp -32000 | 32000 0 1787
(Kp de reversao)
p215.122 | RolBackTorque 1 a5, | 300 0,0 1788
(Torgue de reverséo)
p215.123 |  RoltBackLevel 1 5000 | 32000 3 1789
(Nivel de reversao)
6.14.3 Manuseio de falha de freio
Caodigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrao | Person. ID Observacéo
Brake Closed Fault ;igﬁz arada de acordo
P2.15.13.1 (Falha de freio 1 3 1 1316 R P
fechado) com 2.3.2
3=Falha, parada por inércia
1=Aviso
Brake Open Fault 2=Falha, parada de acordo
P2.15.13.2 (Falha de abertura 1 4 1 777 | com2.3.2
do freio) 3=Falha, parada por inércia
4=Aviso; retencdo da partida
Feed Back Open
p215.133 | el (Atrasode |, 00 1 55660 s 0,00 1317
abertura da
realimentacéo)
Feed Back Close
p2.15134 | DSl (Arasode |, 0 1 556 5o s 0,00 1733
fechamento da
realimentacéo)
0=Sem resposta
Brake Slip 1=Aviso
Response 2=Falha, parada de acordo
P2.15.13.5 (Resposta de 0 4 1 1785 | com 2.3.2
escorregamento 3=Falha, parada por inércia
do freio) 4=Aviso, inicializagdo do
conversor de frequéncia
6.14.4 Fungbes
Caédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrdo | Person. ID Observacéo
P2.15.14.1 | Load Floating Time
(Tempo de 0,00 | 320,00 s 0,00 1282
flutuagdo da carga)
6.14.5 Funcgéo de teste do freio
Caédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrdo | Person. ID Observacéo
pP2.15.15.1 Brake Test
(Teste do freio) 0 ! 0 1843
P2.15.15.2 Testing Torque -300 300 % 50,0 1844
(Torque de teste)
P2.15.15.3 | Brake Timing Torque
Reference
(Referéncia de torque | -300 300 % 40,0 1849

de temporizagdo
do freio)
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6.15 Parametros de redefini¢cdo automatica

Cédigo

Parametro

Min.

Max.

Unidade

Padrao

Person.

Observagao

P2.16.1

Wait time (Tempo
de espera)

0,10

10,00

S

0,50

717

P2.16.2

Trial time (Tempo
de avaliacdo)

0,00

60,00

0,10

718

P2.16.3

Start function
(Funcao de partida)

719

0=Rampa

1=Partida dindmica

2=De acordo com a funcéo
de parada

P2.16.4

Number of tries
after undervoltage
trip (NGmero de
tentativas apds o
desarme por
subtenséo)

10

720

P2.16.5

Number of tries
after overvoltage
trip (NUmero de
tentativas apos
desarme por
sobretensao)

10

721

P2.16.6

Number of tries
after overcurrent
trip (NUmero de
tentativas apos
desarme por
sobrecorrente)

722

P2.16.7

Number of tries
after reference trip
(Nimero de
tentativas apés
desarme de
referéncia)

10

723

P2.16.8

Number of tries
after motor
temperature fault
trip (NUmero de
tentativas apés
desarme da falha
de temperatura)

10

726

P2.16.9

Number of tries
after external fault
trip (NUmero de
tentativas apos
desarme de falha
externa)

10

725

P2.16.10

Number of tries
after underload
fault trip (NUmero
de tentativas apds
desarme de falha
de subcarga)

10

738

P2.16.11

Fault Simulation
(Simulacgédo de
falha)

65535

1569

Tabela 6-44. Pardmetros de partida automaética, G2.16
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6.16 Parametros de controle de PI

Cédigo Parametro Min. Max. Unidade | Passo | Padrdo ID Observagédo
PI controller gain
pP2.17.1 (Ganho do 0,0 1000,0 % 100,0 118

controlador PI)

PI controller I-time
P2.17.2 (Tempo | do 0,00 320,00 S 1,00 119
controlador PI)

Pl Reference

pP2.17.3 (Referéncia P) -32000 32000 0 167
PI controller
reference signal ID
P2.17.4 (ID de sinal de 0 10000 167 332 | PadrdoP2.17.3

referéncia do
controlador PI)

PI Actual value ID (ID

P2.17.5 do valor real do Pl) 0 10000 0 333
PI Controller output
P2.17.6 ID (ID de saida do 0 10000 0 1802
controlador PI)
PI Controller Scale >=1 = Sem inversao
pP2.17.7 (Escala do -32000 32000 1 340 | <=-1=Invertido
controlador Pl) 0 = Valor ilegal
ppazg | Priowlimit{Limite | 5,050 | 35000 359
inferior de PI)
pp.a7.g | PrHiGhlimit(Limite | 5,050 | 35000 10000 | 360
superior de PI)
PI Controller
P2.17.10 Output scale -3200,0 | 3200,0 % 1000 | 1803

(Escala de saida do
controlador Pl)

Pl Stop state value
P2.17.11 | (Valor de estado de | -32000 32000 0 1806
parada de PI)

Tabela 6-45. Parametros do controlador Pl, G2.15

6.17 Sincronizagdo do eixo

Caédigo Parametro Min. Max. Unidade [ Padrdo | Person. ID Observacéo
P2.18.1 _EnableSynch 1o, | £19 | Digin 0.1 1816
(Ativar sincronizacéo)

P2.18.2 Synch Kp (Kp de o | 1000 100 1817

sincronizacgéo)
P2.18.3 Synch Ti (Ti de 0 | 20000 ms 500 1818

sincronizacao)
pP2.18.4 MaxRefCorrection 0,00 20,00 Hz 2,00 1819
P2.18.5 ZeroErrorLimit 0 1000 10 1824
po1ge | aultLimit(Limite | 100 1 1826 | 0= Desativado

de falha)
P2.18.7 Reset Position o1 | E10 01 1090
(Redefinir posigao)
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6.18 Estimativa de carga

Caédigo Parametro Min. Max. Unidade [ Padrdo | Person. ID Observagédo
Motor Nominal
P2.19.1 Torque (Torque 0,0 3200,0 Nm 0,0 1906
nominal do motor)
P2.19.2 Rotor Inertia 00 | 100 | kgm2 0,0 1907
(Inércia do rotor)
Gear Box Inertia
P2.19.3 (Inércia da caixa de 0,0 1000 kgm?2 0,0 1908
engrenagens)
Drum Inertia
P2.19.4 (Inércia do tambor) 0,0 1000 kgm2 0,0 1909
po1g5 | GearRatioRelacdo |\ | 444, 1/ 1 1910
da engrenagem)
Drum Radius (Raio
P2.19.6 do tambor) 0,0 1000 m 1 1911
Rope Multiply
P2.19.7 (Multiplicacao de cabo) 0 100 X ! 1912
6.19 Seguranca funcional
Caédigo Parametro Min. Max. Unidade [ Padrdo | Person. ID Observagédo
SQS Reaction 0=Sem agao
P220.1 (Reagdo SQS) 0 ! 1 545 1=Parada rapida
SS1 Reaction 0=Sem agao
P2.20.2 (Reacgdo SS1) 0 1 1 542 1=Parada
SS2 Reaction 0=Sem agao
P220.3 (Reagdo SS2) 0 ! 1 546 1=Velocidade Zero
SDI Reaction 0=Sem agao
P2.204 (Reacédo SDI) 0 ! ! 544 1=Desativar Dir
SLS Reaction 0=Sem agao
P220.5 (Reacéo SLS) 0 ! 1 543 1=Ref. de Limite Final
SSR Reaction 0=Sem agao
P2.20.6 (Reacio SSR) 0 1 1 547 | 1=velocidade limite
6.20 Funcéo antibalanco
Cdédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrdo | Person. ID Observacédo
License Key (Chave
P221.1 de licenca) 0 65535 0 1995
0=N&o usado
. . 1=Modo 1
P221.2 (,\A/Iggfa‘l"r’]'t?ga':’;?]di) 0 4 0 1846 | 2=Modo 2
¢ 3=Modo 3
4=Modo 4
P2213 Swinning Period 0,0 100,0 s 0,0 1743
o (Periodo de balanco) ' ' '
P221.4 Rope Length 0 32000 cm 0,0 1686
(Comprimento do cabo)
Smoothing TC
P2.215 (TC de suavizacio) 0 32000 ms 0 1186
Disable Anti-Swing .
P2.21.6 (Desativar antibalanco) 0,1 E.10 DigIN 0,1 1853
Low Speed OiNao usado
o 1=Modo 1
Positioning Run >-Modo 2
p2.21.7 (Funcionamento em 0 5 0 1854 _
osi¢do de 3=Modo 3
velocidade baixa) 4=Modo 4
5=Modo 5
Low Speed Positioning
Maximum Frequency
P2.21.8 (Frequéncia méaxima 0,00 320,00 Hz 0,00 1855
em posicéo de
velocidade baixa)
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6.21 Controle de teclado (Painel de controle: Menu M3)

Os parametros para a selecao do local de controle e direcao no teclado estdo listados abaixo.
Consulte o menu de controle do teclado no Manual do Usuario do VACON® NX.

Cédigo Parametro Min. Max. Unidade | Padrdo | Person. ID Observacéo
0=Controle do PC
Control place 1=Terminal de E/S
P3.1 (Local de controle) ! 3 2 125 2=Teclado
3=Fieldbus
Keypad reference
R3.2 (Referéncia do P2.1.1 p2.1.2 Hz 0,00
teclado)
Direction ((Direcao) 0=Avanco
P3.3 (no teclado)) 0 ! 0 123 1=Reverso
0=Fungao limitada do botdo
Stop button (Botédo de parada
P3.4 de parada) 0 ! 1 114 1=Bot&o de parada sempre
ativado
Torque reference
R3.5 (Referéncia de 0,0 100,0 % 0,0

torque)

Tabela 6-46. Pardmetros de controle do teclado, M3

6.22 Menu do sistema (Painel de controle: Menu M6)

Para obter informacdes sobre parametros e fungées relacionados ao uso geral do conversor
de frequéncia, como selecéo de aplicacdo e idioma, conjuntos de parametros personalizados
ou informagdes sobre hardware e software, consulte o Manual do Usuério do VACON® NX.

6.23 Placas de expansao (Painel de controle: Menu M7)

0 menu M7 mostra as placas expansoras e opcionais conectadas a placa de controle e
informacdes relacionadas as placas. Para obter mais informacgdes, consulte o Manual do
Usuério do VACON® NX.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7. DESCRICAO DOS PARAMETROS

7.1 Parametros Basicos

P2.1.1

P2.1.2

P2.1.3

P2.1.4

P2.1.5

P2.1.6

P2.1.7

Maximum frequency (Frequéncia maxima) /D102 “Max Frequency”

Define o limite maximo de frequéncia para as dire¢cdes negativa e positiva.
Os limites de frequéncia dependentes da direcdo podem ser dados em
“G: Configuracgdes de limite \ Manuseio de frequéncia”.

Observagédo: Quando o conversor de frequéncia estiver no estado de operacéo,
nao altere esse parametro para um valor menor que a frequéncia de saida atual.
A alteracdo sera feita sem rampa.

Motor Nominal Voltage (Tensdo nominal do motor) /D110 “Motor Nom Voltg”

Encontre esse valor Un na placa de classificagdo nominal do motor.

Motor Nominal Frequency (Frequéncia nominal do motor) /D111  “Motor
Nom Freq”

Encontre este valor fnna placa de classificagdo nominal do motor. Este parametro
define o ponto de enfraquecimento de campo com o mesmo valor em “G: Controle
do motor \ Configuracées de U/f".

Motor nominal speed (Velocidade nominal do motor) ID112 “Motor Nom Speed”

Encontre este valor nn na placa de classificagdo nominal do motor. Observe também
a frequéncia nominal.

Em alguns casos, a velocidade nominal do motor é mostrada com uma casa decimal.
Neste caso, recomenda-se fornecer o nimero inteiro mais préximo e ajustar a
frequéncia nominal do motor para que o conversor de frequéncia calcule o
[FW]PolePairNumber correto.

Motor nominal current (Corrente nominal do motor) D113 “Motor Nom Currnt”

Encontre este valor I» na placa de classificagdo nominal do motor. Se a corrente de
magnetizacdo for fornecida, ajuste também a corrente de magnetizacéo P2.1.9 antes
da identificacdo do motor.

Operacao de sincronizacdo do conversor de frequéncia

A corrente nominal do motor apresentada na placa de identificacdo do motor /
namero de conversores de frequéncia em paralelo usando o VACON® Drive Synch.
Motor cos phi (Cos phi do motor) /D120  “Motor Cos Phi”

Encontre este valor “cosphi” na placa de classificagdo nominal do motor.

Motor Nominal Power (Poténcia nominal do motor) /D116 “Motor Nom Power”

Encontre este valor na placa de classificagdo nominal do motor.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P2.1.8

P2.1.9

Magnetizing current (Corrente de magnetizacdo) /D612 “MagnCurrent”

Defina aqui a corrente de magnetizacdo do motor (corrente sem carga).
E possivel medi-la com o motor em funcionamento sem carga a 2/3 da velocidade
nominal.

Quando o valor for igual a zero, a corrente de magnetizagéo é calculada a partir dos
parametros nominais do motor; férmulas abaixo:

N 5+y1—(Cosp)* -1 .
Motor Magnetization Current = * Motor Nominal Curren
5—41—(Cos ¢)?

Se dado antes da identificagdo do motor, este é usado como referéncia para o ajuste
de U/f ao fazer a identificagdo sem girar o motor.

Identification (ldentificacdo) /D631 “Identification”

A identificacdo do motor é uma parte do ajuste do motor e dos parametros
especificos do conversor de frequéncia. Ela é uma ferramenta para o
comissionamento e servi¢co do conversor, com o objetivo de encontrar valores
de parametro o melhor possivel para a maioria dos conversores. A identificagdo
automatica do motor calcula ou mede os parametros do motor necesséarios para
controle 6timo do motor e da velocidade.

OBSERVACAO: Defina o modo de controle do motor para Controle de frequéncia
antes da identificagéo.

OBSERVACAO: Durante a identificacdo, o conversor de frequéncia néo abrira o freio
mecanico por razfes de seguranca. Se a rotacdo do motor exigir que o freio seja
aberto, isso precisara ser alcancado externamente.

OBSERVACAO: Durante a identificacéo do motor, os limites de torque e poténcia
devem estar acima de 100%. O limite de corrente também deve estar acima da
corrente nominal do motor.

OBSERVACAO: Durante a identificacdo do motor, o tempo de aceleracéo deve ser
inferior a 20 segundos.

OBSERVACAO: Se a frequéncia de chaveamento for alterada apds a identificag&o,
recomendamos executar novamente a identificagdo do motor.

OBSERVACAO: Um pequeno motor com um longo cabo do motor pode exigir uma
reducdo da frequéncia de chaveamento se a identificacdo ndo for bem-sucedida.

0 = “No Action” Nenhuma acdo

Nenhuma identificagdo solicitada.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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1 ="ID No Run” - Identificagdo sem girar o motor

Corrente é aplicada ao motor, mas o eixo ndo sera girado. As configuracdes

de U/f sdo identificadas.

Essa identificacdo é um requisito minimo se o motor for usado apenas em controle
de malha aberta. No entanto, recomenda-se fazer a identificacdo sempre com o
motor em rotacdo caso haja necessidade de controle de malha fechada apés a
mecanica estar conectada ao eixo.

Exemplo de comportamento
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Parametros atualizados durante essa identificacéo

AM: PM:

P2.1.8 MagnCurrent (Corrente P2.8.4.2 U/f Ratio Select (Selecdo

de magnetizacéo) de razéo U/f)

P2.8.4.2 U/f Ratio Select (Selecdo P2.8.4.5 U/f Mid Freq (Freg. méd. U/f)

de razéo U/f)

P2.8.4.5 U/f Mid Freq (Freq. méd. U/f)  P2.8.4.6 U/f Mid Voltg (Tensdo méd. U/f)
P2.8.4.6 U/f Mid Voltg (Tensdo méd. U/f) P2.8.4.7 Zero Freq Voltg (Tenséao freg. zero)
P2.8.4.7 Zero Freq Voltg (Tensédo freq.  P2.8.5.1 CurrentControlKp (Kp do

zero) controle de corrente)

P2.8.9.16 RsVoltageDrop (Queda P2.8.6.12 LsdVoltageDrop (Queda
de tensdo em Rs) de tensdo em Lsd)

P2.8.9.17 IrAddZeroPVoltag (Tenséo P2.8.6.13 LsqVoltageDrop (Queda
de ponto zero de adigcéo de RI) de tensdo em Lsq)

P2.8.9.22-24 Ix Offset (Compensacao P2.8.6.19 Curr. Contr.Kpd (Kp d
de Ix) de controle de corrente)
P2.8.9.29 Org UF ZeroPVolt (Tenséo P2.8.9.16 RsVoltageDrop (Queda
de ponto zero de UF org) de tensdo em Rs)

P2.8.9.17 IrAddZeroPVoltag (Tenséao
de ponto zero de adigéo de RI)
P2.8.9.20 LsVoltageDrop (Queda

de tensdo em Ls)

P2.8.9.22-24 Ix Offset (Compensacao
de Ix)

P2.8.9.25 Estimador Kp (Kp do
estimador)

P2.8.9.29 Org UF ZeroPVolt (Tenséo
de ponto zero de UF org)

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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2 = “ID With Run” - Identificagdo com o motor girando

O eixo é girado durante a identificacéo.

Esta identificac&do deve funcionar sem carga no eixo do motor. As configuracdes de U/f

e a corrente de magnetizacdo séo identificadas. Essa identificac@o deve ser executada
independentemente do modo de operacao final (malha fechada ou malha aberta) para obter
o melhor desempenho do motor. Quando a identificagcdo com a rotacdo do motor é concluida
com sucesso, o conversor de frequéncia comeca a usar o calculador de escorregamento
interno para compensar a temperatura do motor alterada. SCTorqueChainSelect B5 e B6.

Exemplo de comportamento
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Parédmetros atualizados durante essa identificacéo
AM: PM:
P2.1.8 MagnCurrent (Corrente P2.8.4.2 U/f Ratio Select (Selecéo de
de magnetizacéo) razédo U/f)
P2.8.4.2 U/f Ratio Select (Selecdo de P2.8.4.3 Field WeakngPnt (Ponto enfraq.
razéo U/f) campo)
P2.8.4.5 U/f Mid Freq (Freq. méd. U/f) P2.8.4.5 U/f Mid Freq (Freq. méd. U/f)
P2.8.4.6 U/f Mid Voltg (Tensdo méd. U/f) P2.8.4.6 U/f Mid Voltg (Tensao méd. U/f)
P2.8.4.7 Zero Freq Voltg (Tenséo freq. zero) P2.8.4.7 Zero Freq Voltg (Tenséo freq. zero)
P2.8.9.16 RsVoltageDrop (Queda de P2.8.5.1 CurrentControlKp (Kp do controle
tensdo em Rs) de corrente)
P2.8.9.17 IrAddZeroPVoltag (Tenséo P2.8.6.12 LsdVoltageDrop (Queda de tensédo
de ponto zero de adi¢éo de RI) em Lsd)
P2.8.9.22-24 Ix Offset (Compensacdo de IxX) P2.8.6.13 LsqVoltageDrop (Queda de tensdo

em Lsq)
P2.8.9.29 Org UF ZeroPVolt (Tenséo P2.8.6.19 Curr. Contr. Kp d (Kp d de controle
de ponto zero de UF org) de corrente)
P2.8.5.8 Temp.Compen.Mode (Modo P2.8.9.16 RsVoltageDrop (Queda de tenséo
de comp. de temp.) em Rs)
P2.8.9.1-15 Flux X % P2.8.9.17 IrAddZeroPVoltag (Tensédo de ponto

zero de adicéo de RI)

P2.8.9.20 LsVoltageDrop (Queda de tensao
em Ls)

P2.8.9.21 MotorBEMVoltage (Tensao do
motor BEM)

P2.8.9.22-24 Ix Offset (Compensacao de Ix)
P2.8.9.25 Estimador Kp (Kp do estimador)
P2.8.9.29 Org UF ZeroPVolt (Tensédo de ponto
zero de UF org)

P2.8.5.8 Temp.Compen.Mode (Modo de
comp. de temp.)

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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3 = “Enc. ID Run” - Identificagdo do motor do encoder
O eixo do motor gira durante a identificacao.

IM: Se executado para um motor de inducdo, o niumero e a dire¢éo do pulso do
encoder sao identificados. Pode ser usado se ndo houver informacdes do encoder
disponiveis, o resultado correto s6 pode ser alcancado quando o motor estiver
descarregado.

PMSM: Esta selecéo é usada para o motor PMS se a identificagdo automatica do
angulo néo for adequada para o motor usado (o &ngulo é identificado automaticamente
em cada partida se o parametro PMSM Shaft Position (Posicdo do eixo do PMSM)

for zero).

Esta identificacdo do motor atualizard o parametro PMSM Shaft Position (Posi¢édo
do eixo do PMSM) com base na posi¢édo absoluta do encoder ou na posic¢édo do pulso
Z do encoder do tipo incremental.

Observacédo: A identificacdo precisa de ser refeita se a posigéo do encoder
relacionada com o motor for alterada, por exemplo, devido a manutencao.

Parametros atualizados durante essa identificacéo

AM: PM:

P2.1.8 MagnCurrent (Corrente de P2.8.6.1 PMSMShaftPositio (Posigéo
magnetizacao) do eixo do PMSM)

P2.8.4.2 U/f Ratio Select (Selecéo de P2.8.9.22-24 Ix Offset (Compensacao
razéo U/f) de Ix)

P2.8.4.5 U/f Mid Freq (Freq. méd. U/f)  P2.8.9.25 Estimador Kp (Kp do estimador)
P2.8.4.6 U/f Mid Voltg (Tensdo méd. U/f)
P2.8.4.7 Zero Freq Voltg (Tenséo

freq. zero)

P2.8.9.16 RsVoltageDrop (Queda

de tenséo em Rs)

P2.8.9.17 IrAddZeroPVoltag (Tenséo

de ponto zero de adigcéo de RI)
P2.8.9.22-24 Ix Offset (Compensacao

de Ix)

P2.8.9.29 Org UF ZeroPVolt (Tenséo

de ponto zero de UF org)

P2.8.5.8 Temp.Compen.Mode (Modo

de comp. de temp.)

P2.8.9.1-15 Flux X %

P7.3.1.2 Pulse revolution (Revolucao

de pulso)

P7.3.1.3 Invert direction (Inverter direcéo)

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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4 = “ldent All” - Todos identificados
O eixo é girado durante a identificacéo.

Todas as selecfes de identificacdo acima sédo feitas em sequéncia.

Parédmetros atualizados durante essa identificacao

AM: PM:

P2.1.8 MagnCurrent (Corrente de P2.8.4.2 U/f Ratio Select (Selecao de
magnetizacao) razéo U/f)

P2.8.4.2 U/f Ratio Select (Selecao de P2.8.4.3 Field WeakngPnt (Ponto enfraq.
razéo U/f) campo)

P2.8.4.6 U/f Mid Voltg (Tensdo méd. U/f) P2.8.4.5 U/f Mid Freq (Freq. méd. U/f)
P2.8.4.7 Zero Freq Voltg (Tenséo freq. zero) P2.8.4.6 U/f Mid Voltg (Tensédo méd. U/f)

P2.8.4.5 U/f Mid Freq (Freq. méd. U/f) P2.8.4.7 Zero Freq Voltg (Tens&o freq. zero)
P2.8.9.16 RsVoltageDrop (Queda P2.8.5.1 CurrentControlKp (Kp do controle
de tensdo em Rs) de corrente)

P2.8.9.17 IrAddZeroPVoltag (Tenséao P2.8.6.12 LsdVoltageDrop (Queda de tenséo
de ponto zero de adic¢éo de RI) em Lsd)

P2.8.9.29 Org UF ZeroPVolt (Tenséo P2.8.6.13 LsqVoltageDrop (Queda de tenséo
de ponto zero de UF org) em Lsq)

P2.8.9.22-24 Ix Offset (Compensacéo de Ix) P2.8.6.19 Curr. Contr. Kp d (Kp d de controle
de corrente)

P2.8.5.8 Temp.Compen.Mode (Modo de P2.8.9.16 RsVoltageDrop (Queda de tensao
comp. de temp.) em Rs)
P2.8.9.1-15 Flux X % P2.8.9.17 IrAddZeroPVoltag (Tenséo de

ponto zero de adi¢éo de RI)

P2.8.9.20 LsVoltageDrop (Queda de tensao
em Ls)

P2.8.9.21 MotorBEMVoltage (Tensao do
motor BEM)

P2.8.9.22-24 Ix Offset (Compensacéo de Ix)
P2.8.9.25 Estimador Kp (Kp do estimador)
P2.8.9.29 Org UF ZeroPVolt (Tenséo de
ponto zero de UF org)

P2.8.5.8 Temp.Compen.Mode (Modo de
comp. de temp.)

P2.8.6.1 PMSMShaftPositio (Posi¢céo do
eixo do PMSM)

5 = “Enc.ABS.Lock” - Encoder absoluto quando o rotor estiver bloqueado

Identificagcdo da posicdo zero do encoder absoluto quando o rotor é bloqueado durante a
utilizac@o de motor de ima permanente.

Recomenda-se que o eixo seja bloqueado durante este modo de identificacéo.

Parédmetros atualizados durante essa identificagcao

PM:
P2.8.6.1 PMSMShaftPositio (Posi¢cdo do eixo do PMSM)

P2.8.9.22-24 Ix Offset (Compensacéo de Ix)
P2.8.9.25 Estimador Kp (Kp do estimador)

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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6 = “U/f + Magn.Curr” - Curva U/f e corrente de magnetizagéo

O eixo é girado durante a identificacao.

Esta selecdo de identificacdo ndo fara uma identificacdo da curva de saturacao
e abrira o freio quando a rotacgéo de partida for iniciada.

Como a curva de saturacdo nédo é executada, o tempo de operacdo é menor e da
a possibilidade de fazer, mesmo se o gancho de elevacéo estiver conectado.

Exemplo de comportamento
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Parametros atualizados durante essa identificacéo
- P2.1.8 MagnCurrent (Corrente de magnetizacéo)
P2.8.4.2 U/f Ratio Select (Selecdo de razéo U/f)
P2.8.4.5 U/f Mid Freq (Freq. méd. U/f)
P2.8.4.6 U/f Mid Voltg (Tensdo méd. U/f)
P2.8.4.7 Zero Freq Voltg (Tenséo freq. zero)
P2.8.5.8 Temp.Compen.Mode (Modo de comp. de temp.)
P2.8.9.16 RsVoltageDrop (Queda de tensédo em Rs)
P2.8.9.17 IrAddZeroPVoltag (Tensé&o de ponto zero de adi¢éo de RI)
P2.8.9.22-24 Ix Offset (Compensacdao de Ix)
P2.8.9.29 Org UF ZeroPVolt (Tenséo de ponto zero de UF org)

7 = “DTC Ident” - Identificagdo de compensacdo de tempo morto

Corrente é aplicada ao motor, mas o eixo ndo sera girado.
Este modo de identificagcdo € necessario para o controle sem o uso de sensores,
Ident All pode ser usado em vez disso.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P2.1.10

10 = “ID Run Fails” - Falha de identificagdo

A identificacdo falhou na Gltima tentativa.

Os dados basicos da placa de identificacdo do motor devem ser configurados
corretamente antes de executar a identificacdo do motor:

- P2.1.3-P2.1.8. Dados basicos do motor

- P2.1.9 A corrente de magnetizacdo também pode ser dada se disponivel, se dada
antes da identificacdo sem rotacdo do motor; A curva U/f sera ajustada de acordo
com a corrente de magnetizagéo fornecida.

- P2.1.11 Tipo do motor.

Quando em malha fechada e com um encoder instalado, o pardmetro para
pulsos/revolucdes (no Menu M7) também deve ser definido.

A identificac@o automatica € ativada configurando este parémetro para o valor
apropriado seguido por um comando de partida na direcéo solicitada. O comando
de partida para o conversor de frequéncia deve ser dado dentro de 20 s. Se nenhum
comando de partida for dado dentro de 20 s, a operacgéo de identificagdo do motor
é cancelada e o parametro sera redefinido para sua configuragao padrdo. A
identificacdo do motor pode ser interrompida a qualquer momento com o comando
de parada normal, e o parametro sera redefinido para sua configuragdo padrao.

Se a identificacdo do motor detectar falhas ou outros problemas, a identificacao

é concluida se possivel. Ao concluir a identificagéo, sera dado um aviso se nem
todos os tipos de identificagéo solicitados tiverem sido concluidos com éxito.
Durante a identificagdo do motor, o controle do freio permanece desativado.

Observacao: Apos a identificacd@o, o conversor de frequéncia exige a borda de subida
do comando de partida.

Observacédo: A aplicacéo de controle do freio identificou todos os valores
armazenados nos parametros. N&o ha necessidade de refazer a identificagao

se os parametros anteriores forem recarregados no conversor de frequéncia,

por exemplo, em caso de troca da placa de controle.

Operacéao de sincronizacdo do conversor de frequéncia: Ative a identificacdo apenas
do conversor de frequéncia mestre:

Motor Type (Tipo de motor) /D650  “Motor Type”

Selecione o tipo de motor usado com este parametro

0 “Induction” - Motor de indugéo
- Motor assincrono

1 “PMSM” - Motor sincrono de ima permanente
- Entre em contato com a fabrica antes de usar com um motor magnetizado

externamente.

Consulte o parametro relacionado em “G2.8.6: Controle do motor \ Controle
de PMSM".

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P2.1.11  Crane ldentification modes (Modos de identificacdo de guindaste) ID1683

Selecione as configurac@es de identificacdo para as operacfes de controle do freio.
Antes de fazer a identificacdo do guindaste, faca pelo menos a identificacdo em
inatividade (P2.1.9), onde a curva U/f basica é ajustada.

Esses modos de identificacdo usam atrasos mecanicos do freio e atrasos na
realimentacéo do freio para calcular parametros relacionados ao freio (G2.15
Controle do Freio). Portanto, defina esses tempos de atraso antes da identificacéo,
se conhecidos, ou fornega bons valores de estimativa. Quando/se forem encontrados
valores mais precisos, recomenda-se refazer a identificacdo do guindaste.

0 “Sem Funcao”

1 “lcamento”
Esta selecéo calculara as configura¢des adequadas do conversor de frequéncia
para fins de icamento.
Essa identificacéo calculara os valores para:
P2.7.1.1 DC-Brake Current (Corrente de frenagem de CC)
P2.7.2.1 Start Magnetization Current (Corrente de magnetizagdo da partida)
P2.7.1.2 Start DC-Brake Time (Tempo do freio CC de partida)
P2.7.2.2 Start Magnetization Time (Tempo de magnetizacdo da partida)
P2.15.5 Brake Open Frequency Limit Open Loop (Malha aberta de limite
de frequéncia da abertura do freio)
P2.6.3.5 Minimum Frequency Open Loop (Malha aberta de frequéncia
minima)
P2.7.1.4 Stop DC-Brake Frequency (Frequéncia do freio CC de parada)
P2.8.3.7 Zero Frequency Voltage (Tenséo de frequéncia zero)
P2.8.3.6 U/f Middle Voltage (Tensdo média de U/f)
P2.8.3.5 U/f Middle Frequency (Frequéncia média de U/f)
P2.8.3.12 I/f Control Lim (Limite de controle de 1/f)
P2.7.1.3 Stop DC-Brake Time (Tempo do freio CC de parada)
P2.9.5.4 Stop 0 Speed Time (Tempo de velocidade 0 de parada)
P2.1.12 Movement Type (Tipo de movimento).
P2.15.7 Brake Close Frequency Limit OL (MA de limite de frequéncia
de fechamento do freio) calculada internamente se mantido em Zero.
o P2.15.8 Brake Close Frequency Limit CL (MF de limite de frequéncia
de fechamento do freio) calculada internamente se mantido em Zero.
2 “Horizontal”
Esta selecdo calculara as configuracdes adequadas do conversor de frequéncia
para movimento horizontal. ConfiguracGes basicas para a retencao do freio.

O O O O O

O

O O O 0O O O 0 O O

Essa identificacdo calculara os valores para:

o P2.7.1.1 DC-Brake Current (Corrente de frenagem de CC)
P2.7.2.1 Start Magnetization Current (Corrente de magnetizacéo da partida)
P2.7.1.2 Start DC-Brake Time (Tempo do freio CC de partida)
P2.7.2.2 Start Magnetization Time (Tempo de magnetizacdo da partida)
P2.15.5 Brake OpenFrequency Limit Open Loop (Malha aberta de limite
de frequéncia da abertura do freio)
P2.7.1.4 Stop DC-Brake Frequency (Frequéncia do freio CC de parada)
P2.7.1.3 Stop DC-Brake Time (Tempo do freio CC de parada)
o P2.9.5.4 Stop 0 Speed Time (Tempo de velocidade 0 de parada)

O O O O

o O

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P21.12

o P2.1.12 Movement Type (Tipo de movimento).

o P2.15.7 Brake Close Frequency Limit OL (MA de limite de frequéncia
de fechamento do freio) calculada internamente se mantido em Zero.

o P2.15.8 Brake Close Frequency Limit CL (MF de limite de frequéncia
de fechamento do freio) calculada internamente se mantido em Zero.

Isso é puro calculo, ndo ha necessidade de dar o comando de partida.

3 “Temporizacao do freio”
Este modo de identificagdo mede a temporizacéo do freio no controle de malha
fechada; para fornecer é necessario o comando de partida.

Ajuste o conversor de frequéncia em controle de malha fechada.

A DO do controle do freio precisa ser ativada.

O conversor de frequéncia funcionara por 7 segundos no controle de torque

da janela com referéncia de velocidade zero. Usando duas janelas Hz. O freio

€ considerado aberto quando a frequéncia do encoder for superior a 0,5 Hz. No
meio do ciclo da identificacdo do motor, o freio € fechado novamente e considerado
fechado quando a frequéncia estiver abaixo de 0,5 Hz. Apés a identificagdo do motor,
o conversor de frequéncia ird parar.

A referéncia de torque usada durante a identificacdo do motor pode ser ajustada
no grupo G2.15.15 Brake Test (Teste de freio).

Movement Type (Tipo de movimento)

Selecione o tipo de movimento que este conversor de frequéncia usa.

0 “Nao Selecionado”
O conversor de frequéncia opera como um conversor de frequéncia padrao,
nenhuma funcionalidade relacionada a Guindaste € ativada.

1 “lcamento”
As funcdes do conversor de frequéncia séo ativadas para fins de icamento.
o Paracontrole de malha aberta, o controle dindmico de frequéncia minima
é ativado.

2 “Horizontal”
As funcdes do conversor de frequéncia séo ativadas para fins de movimento
horizontal.
o A frequéncia minima dindmica esta desativada.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.2 Manuseio de referéncia - “Ref Handling”

Ordem de prioridade da cadeia de referéncia de velocidade de aplicagédo de Controle do freio.

SEL

Max Frequency 2 (Frequéncia méxima 2))—» G

(P | Frequéncia méax }———————®| ENTRADAO
( P | Max Frequency 2 (Frequéncia maxima 2))—> ENTRADA 1 -\ G SEL > G SE- -
MiN
»> » ENTRADA 0
(P | Control Place (Local de controle) ) K M ENTRADA 1 it ENTRADA 1
> ENTRADA 2 ENTRADA 1

SEL ENTRADA 0|
( DI | Ref.de E/S1/2 G » ENTRADA 1
(P | w0 Reference (Referéncia de E/S) }—»{ ENTRADA 0| (P | Sel. ref. teclaco ENTRADA 2 Velocidades predefiicas
(P | w0 Reference 2 (Referéncia de E/S 2) )1 ENTRADA 1| (P | Fieldbus Cir Ref ENTRADA 3

P | Freg. de falha 4mA
;
F | Seguidor ENTRADA 1 .
r
Ref. do Mestre IN 2 _D_|
SEL
SEL .
SEL ¢ >| ENTRADA 0
(DI | Enable Inching (Ativar avango incremental)) G —» ENTRADA 0 —
» ENTRADA 0 . - SEL »| ENTRADA 1 ENTRADA 1
F | Seguidor derampa G
( P | Ref. de avanco incremental 1/2)—> ENTRADA 1
ConstantFreqRef6 ENTRADA 0
(Fw| ConstantFreqref7 )| ENTRADA 1 Referéncia PC

—Localizagao da referéncia final

>

Cadeia da referéncia de velocidade antes do controle de rampa

FregRefl

—Localizagdo da referéncia final

(| Spesashare)

Limite de Freq. Neg.

-Frequéncia max.

LIMITE

FreqReference

FreqRefActual

Filt x2

ENTRADA sajpaf

e
OBV ACTONAR] =
VALOR + ENTRADA
MULTIP + —a| A
DIVIS +

Ajustar referéncia

(T Froquenca mio)
(P [ Limite de Freq. Pos.

LIMITE
MiN.
ENTRADA
MAX.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/

TC

Chave

ENTRADA gajpa|
TEMPO

G Start 0SpeedTime

RampControlin %
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7.2.1 Pardmetros Bdsicos

P221

I/0 frequency reference selection 1 (Selecdo de referéncia
da frequéncia de E/S 1) /D117 “l/0 Reference”

Define qual fonte de referéncia de frequéncia é usada quando o local de controle
€ o terminal de E/S P3.1 Local de controle

0="Al1" - Entrada Analdgica 1.
Escala de sinal em “G2.4.2: Sinais de Entrada\Entrada Analdgica 1"
1="Al2” - Entrada Analdgica 2.
Escala de sinal em “G2.4.3: Sinais de Entrada\Entrada Anal6gica 2"
2="Al1+Al2” - Entrada Analégica 1 + Entrada Analdgica 2.
Com o escalonamento de referéncia alternativo no grupo de Entrada Analdgica,
os valores de entrada de 100% podem ser configurados para corresponder a
25 Hz, assim, quando ambos estiverem em 100%, a referéncia final sera de 50 Hz.
3="Al1-Al2"
Entrada Analdgica 1 - Entrada Analégica 2.
4="AI2-Al1"
Entrada Analdgica 2 - Entrada Analégica 1.
5="Al1xAl2”
Entrada Analdgica 1 x Entrada Analdgica 2
6="Al1 Joystick”
Entrada analégica 1, -10 VCC... +10 VCC
7="Al2 Joystick”
Entrada analdgica 2, -10 VCC... +10 VCC
8="Keypad Ref”
Referéncia do teclado R3.2
9="Fieldbus”
A referéncia é obtida do Fieldbus, a escala alternativa pode ser selecionada
em “G: Fieldbus”
10="Motor Pot” - Potencidmetro eletronico.
Referéncia tratada com duas entradas digitais “G: Sinais de entrada\Entradas
digitais” (aumentar e diminuir). Comportamento ajustado em “G: Manuseio de
ref. \ Potencidmetro eletronico”.
11="Al1, Al2 min”
O minimo de Entrada Analdgica 1 e Entrada Analdgica 2 é usado como referéncia.
12="Al1, Al2 max”
O maximo de Entrada Analdgica 1 e Entrada Analdgica 2 é usado como referéncia.
13="Max Freq” - Frequéncia Maxima
P2.1.2 Frequéncia Maxima é usada como referéncia.
14="Al1/AI2 Sel” - Selegédo Al1/Al2
A Entrada Digital “I/0O Ref 1/2" é utilizado para selecionar entre a referéncia da
Entrada Analdgica 1 e a Entrada Analdgica 2. “I/0 Ref 1/2" é usado para escolher
entre “Referéncia de E/S” e "Referéncia de E/S 2" se a selecao for diferente de
14 (esta).
15="Encoder 1”
A referéncia é lida da entrada do encoder 1.
16="Encoder 2”
A referéncia é lida da entrada do encoder 2 Esta selec¢éo é utilizavel com placa
dupla de encoder. Poderia ser usado, por exemplo, para sincronizacéo de
velocidade em que dois motores precisam operar na mesma velocidade, mas nao
necessariamente no mesmo angulo.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P222 Keypad frequency reference selection (Selegdo de referéncia
da frequéncia do teclado) /D121 “Keypad Ref Sel”

Define qual fonte de referéncia de frequéncia é usada quando o local de controle
€ o teclado P3.1 Control Place (Local de controle)
0="Al1" - Entrada Analdgica 1.
Escala de sinal em “G2.4.3: Sinais de Entrada\Entrada Anal6gica 1"
1="Al2” - Entrada Analdgica 2.
Escala de sinal em “G2.4.4: Sinais de Entrada\Entrada Analdgica 2"
2="Al1+Al2” - Entrada Analégica 1 + Entrada Analdgica 2.
Com o escalonamento de referéncia alternativo no grupo Entrada Analdgica, 0s
valores de entrada de 100% podem ser configurados para corresponder a 25 Hz.
Ou seja, quando ambos estdo em 100%, a referéncia final sera de 50 Hz.
3="Al1-Al2"
Entrada Analdgica 1 - Entrada Analégica 2.
4="Al2-Al1"
Entrada Analdgica 2 - Entrada Analégica 1.
5="Al1xAl2”
Entrada Analdgica 1 x Entrada Analdgica 2
6="Al1 Joystick”
Entrada analégica 1, -10 VCC... +10 VCC
7="Al2 Joystick”
Entrada analégica 2, -10 VCC... +10 VCC
8="Keypad Ref”
Referéncia do teclado R3.2
9="Fieldbus”
A referéncia é obtida do Fieldbus, a escala alternativa pode selecionar em
“G: Fieldbus”

P223 Fieldbus frequency reference selection (Selegdo de referéncia
da frequéncia do fieldbus) /D122 “Fielbus Ctr Ref”

Define qual fonte de referéncia de frequéncia é usada quando o local de controle
€ o Fieldbus P3.1 Control Place (Local de controle)

0="Al1" - Entrada Analdgica 1.
Escala de sinal em “G2.4.3: Sinais de Entrada\Entrada Analdgica 1"
1="Al2” - Entrada Analdgica 2.
Escala de sinal em “G2.4.4: Sinais de Entrada\Entrada Anal6gica 2"
2="Al1+AI2” - Entrada Analdgica 1 + Entrada Analdgica 2.
Com o escalonamento de referéncia alternativo no grupo de Entrada Analdgica,
os valores de entrada de 100% podem ser configurados para corresponder a 25
Hz, assim, quando ambos estiverem em 100%, a referéncia final sera de 50 Hz.
3="Al1-Al2"
Entrada Analdgica 1 - Entrada Analdgica 2.
4="AI2-Al1"
Entrada Analdgica 2 - Entrada Analdgica 1.
5="Al1xAI2”
Entrada Analdgica 1 x Entrada Analdgica 2.
6="Al1 Joystick”
Entrada analdgica 1, -10 VCC... +10 VCC

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P2.24

P225

P226

7="Al2 Joystick”
Entrada analdgica 2, -10 VCC... +10 VCC
8="Keypad Ref”
Referéncia do teclado R3.2
9="Fieldbus”
A referéncia é obtida do Fieldbus, a escala alternativa pode selecionar em
“G: Fieldbus”

I/0 frequency reference selection 2 (Selecdo de referéncia
da frequéncia de E/S 2) /D131 “I/0 Reference 2”

Este parametro € usado para selecionar diferentes localizacdes de entrada de
referéncia com entrada digital P2.4.2.17 /0 Ref. 2 (Ref. E/S 2). As sele¢bes para
iSso sdo as mesmas que para a selecéo de referéncia de frequéncia de E/S 1.

Outros parametros relacionados a funcgéo
- Entrada digital P2.4.2.17 1/0 Ref. 1/2 (Ref. de E/S 1/2)

Speed share (Compartilhamento de velocidade) ID1241 “Speed Share”

Define a taxa percentual de referéncia de velocidade ap6s o local de referéncia
final, mas antes do controle de rampa. O valor de monitoramento “FreqReference”
(Referéncia de frequéncia) mostra a referéncia apos a funcao de compartilhamento
de velocidade. Usado para ajustar a razao de referéncia, por exemplo, no comando
de linha, o PLC pode fornecer a mesma referéncia a todos os conversores de
frequéncia, enquanto a relacdo de engrenagem de compensacgéo de
compartilhamento de velocidade afeta a velocidade da linha.

Load Share (Compartilhamento de carga) /D1248 “Load Share”

Define a porcentagem para a referéncia de torque final apos a selegéo do local de
referéncia do torque final, mas antes da funcdo do passo de referéncia de torque,
da zona morta de referéncia de torque e da filtragem de referéncia.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.2.2 Referéncia constante
P2.2.7.1 Jogging speed reference (Referéncia de velocidade de jogging) /D124
“Jog Speed Ref”
Define a referéncia de velocidade de jogging quando ativada pela entrada digital.
Esta referéncia seguird o comando de reverséo se fornecido. A velocidade de jogging
tem uma prioridade mais alta que as referéncias de velocidade predefinidas.
Parametros relacionados
- Entrada digital P2.4.2.16 Jogging Speed (Velocidade de Jogging)
P2.2.7.2  Preset speed 0 (Velocidade predefinida 0) /ID1810  “Preset Speed 0”
P2.2.7.3 Presetspeed 1 (Velocidade predefinida 1) /D105 “Preset Speed 1”
P2.2.7.4  Presetspeed 2 (Velocidade predefinida 2) /D106 “Preset Speed 2”
P2.2.7.5 Presetspeed 3 (Velocidade predefinida 3) D126 “Preset Speed 3”
P2.2.7.6 Preset speed 4 (Velocidade predefinida 4) /D127 “Preset Speed 4”
P2.2.7.7 Presetspeed 5 (Velocidade predefinida 5) /D128 “Preset Speed 5”
P2.2.7.8 Presetspeed 6 (Velocidade predefinida 6) D129 “Preset Speed 6”
P2.2.7.9 Presetspeed 7 (Velocidade predefinida 7) /D130 “Preset Speed 7"

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/

Os valores dos parametros definem as referéncias de velocidades predefinidas ativadas
por entradas digitais. Estas referéncias seguirdo o comando de reversao, se fornecido.

Quando as velocidades predefinidas sao selecionadas como referéncia principal,
nenhuma selegéo usara Preset Speed 0 (Velocidade predefinida 0).

Entrada Digital Entrada Digital Entrada Digital
Velocidade Velocidade Velocidade Velocidade
predefinida 1 predefinida 2 predefinida 3
Velocidade
basica/

Velocidade 0 0 0

Predefinida O
Velocidade

Predefinida 1 1 0 0
Velocidade

Predefinida 2 0 1 0
Velocidade

Predefinida 3 1 ! 0
Velocidade

Predefinida 4 0 0 1
Velocidade

Predefinida 5 1 0 !
Velocidade

Predefinida 6 0 ! !
Velocidade

Predefinida 7 1 1 1

Tabela 7-1. Velocidades predefinidas 1 a 7

Parametros relacionados

Entradas digitais P2.4.2.5-7 Preset Speed 1-3 (Velocidade Predefinida 1 a 3)



VACON e 110 controle de pontes rolantes apfiff20

7.22.1  Fungdo de avango incremental

A funcao de avanco incremental iniciard o conversor de frequéncia para referéncia sem comando
de partida adicional, independentemente do local de controle. A fungéo de avango incremental
requer a ativacdo da entrada digital antes que o comando seja aceito. O avan¢o incremental
também é desativado se houver um comando de partida ativo do local de controle ativo.

P2.2.7.10 Inching reference 1 (Referéncia de avanco incremental 1)  1D1239
“Inching Ref 1”

P2.2.7.11 Inching reference 2 (Referéncia de avanco incremental 2)  1D1240
“Inching Ref 2”

Esses parametros definem a referéncia para a funcao de avanco incremental. As referéncias
séo bidirecionais e 0 comando de reverséo ndo afeta a diregcdo da referéncia de avanco
incremental.

Outros parametros para a fungéo de avango incremental
- Selecdo de entrada digital: Enable Inching (Ativar avango incremental)
- Selecéo de entrada digital: Avango incremental 1

- Selecéo de entrada digital: Avanco incremental 2
- Parémetro: Inching Ramp (Rampa de avanco incremental)

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.2.3 Referéncia de torque
0 torque do motor é controlado, o que permite que a velocidade do motor mude, dependendo
da carga real no eixo do motor. O comportamento do limite de velocidade é controlado pelo
parametro P2.2.9.6 TorgSpeedLimit.

Para entradas de joystick, a referéncia negativa maxima é “Torq Ref Max” negada. O minimo
€ usado apenas para as selecfes de entrada analdgica 1 a 4. Também o maximo de referéncia

de torque negativa maxima é “Torq Ref Max” negada.

(¢}

Entrada AI3

P228.1

P | Sel. Ref. Torg. K
@t ENTRADA 0
Entrada anal6gica 1
Entrada analégica 2

Analogue Input 4
Joystick Al
Joystick Al2

Referéncia de teclado

Referéncia de fieldBus
Torque mestre
Referéncia de poténcia

MUX

G Ref. de torque max.

ENTRADA 1
ENTRADA 2
ENTRADA 3
ENTRADA 4
ENTRADA 5
ENTRADA 6
ENTRADA 7

=)

NEG
ENTRADA

MULDIV

ADICIONAR
+

Lz

%]
c
=]

vy

Ref. de torque max.
Ref. de torque min. -

VALOR
MULTIP
DIVIS

Y

+
+

LMITE
» ENTRADA
MAX.

( P | Ref. de torque min.

( P | Ref. de torque max.

ENTRADA 8
ENTRADA 9
ENTRADA 10

MULDIV

<

ZONAMORTA
®— ENTRADA  SAIDA

Torque Reference (Referéncia de torque))—> VALOR

oo

LoadShare MULTIP
100,0 DIVIS

LIMITE

Filt x2
ENTRADA SAIDA|

TC

-

>

ADICIONAR
+

+

ﬂ TorqueRefDeadZone

P | TorgRefFilterTC

Torque reference selection (Sele¢édo de referéncia de torque)
“Torq Ref Select”

0="“Not Used” (Nao usado)

1="Al1" - Entrada Analdgica 1.
Escala de sinal em “G: Sinais de Entrada\Entrada Analdgica 1"
2="Al2"” - Entrada Analdgica 2.
Escala de sinal em “G: Sinais de Entrada\Entrada Analdgica 2"

3="AI3"
4="AI4"
5="Al1 Joysti

ck”

1D641

Referéncia de torque

Entrada Analégica 1, -10 VCC... +10 VCC. Para entradas de joystick, a referéncia
negativa maxima é “Torq Ref Max” negada.

6="Al2 Joysti

ck”

Entrada analdgica 2, -10 VCC... +10 VCC Para entradas de joystick, a referéncia
negativa maxima é “Torq Ref Max” negada.
7="Keypad Ref”
Referéncia de torque do teclado R3.5.

8="Fieldbus”

A referéncia é retirada do Fieldbus. A escala alternativa pode ser selecionada
em “G: Fieldbus”
9="Master Torque”

A referéncia é obtida do conversor de frequéncia mestre ao usar a funcao

de Mestre

e Seguidor.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P2282

P2.2.8.3

P2.284

P2.285

Torque reference scaling, maximum value (Escala de referéncia de torque,
valor maximo) /D641 “Torq Ref Max”

Referéncia de torque maxima permitida para valores positivos e negativos. Também
€ usado para a entrada do joystick para limite maximo negativo.

Torque reference scaling, minimum value (Escala de referéncia de torque,
valor minimao) /D642 “Torq Ref Min”

Referéncia de torque minimo para as selec¢des de referéncia de entrada analdgica 1 a 4.

Torque reference filtering time (Tempo de filtragem de referéncia
de torque) ID1244  “TorqRefFilterTC”

Define o tempo de filtragem para referéncia de torque. A filtragem é realizada ap6s
a funcdo de compartilhamento de carga e antes da funcdo de passo de torque.

Torque reference dead zone (Zona morta da referéncia de torque) [1D1246
“TorqRefDeadZone”

Os valores pequenos da referéncia de torque em torno de zero podem ser ignorados,
configurando este valor maior que zero. Quando a referéncia esta entre zero e
mais/menos este parametro, a referéncia é forcada a zero.

A Referéncia

T max.

Zona morta
10 % \» »

-100 %

| 10 % |
- -
+10 % +100 %

- T méax.
\J

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P2286

Torque Select (Selegdo de torque) ID1278  “Torque Select”

Este parametro define o modo de limitacédo de velocidade no modo de controle de torque.
Este parametro pode ser usado como selecdo de modo de controle de motor Unico
guando nenhuma alteracao é feita entre os controles de malha aberta e malha fechada.

0="SpeedControl” - Modo de controle de velocidade

O conversor de frequéncia é forgcado a operar no modo de controle de velocidade,
enquanto o pardmetro do modo de controle do motor é definido para o modo de
controle de torque, permitindo assim a sele¢cdo do modo de controle de velocidade
e controle de torque com um parametro unico, por exemplo, do Fieldbus.

1="MaxFreqLimit” - Limites de frequéncia positivo e negativo

A velocidade néo é limitada pela referéncia de velocidade, apenas a frequéncia
maxima ou os limites de frequéncia positivo e negativo se definidos abaixo do
parametro de frequéncia maxima.

Velocidade
[RPM]

controlador de velocidade ativo

( P | Limite de Freq. Pos.)

Conversor de frequéncia em controle de torque

Conversor de frequéncia em controle de torque Tempo

(P | Limite de Freq. Neg.) - -
controlador de velocidade ativo

y

2="RampOutput” - Saida de rampa para ambas as direcoes

A velocidade é limitada por referéncia apds o gerador de rampa, portanto,

a velocidade aumentara com o tempo de rampa definido até que o torque real
seja igual ao torque de referéncia. Se a velocidade estiver abaixo da referéncia
guando a carga for removida do eixo, a velocidade aumentara sem a rampa.

Esta é a sele¢do padréo. Para o sistema mestre/seguidor, recomenda-se usar uma
selecdo que permita uma referéncia um pouco maior para o seguidor de torque que
a carga sera balanceada igualmente, por exemplo, o controle de janela.

Velocidade
[RPM] A
( P | Limite de Freq. Pos.)— —————————————————————————
Controlador de velocidade ativo
FregqRampOut )4—————— — — —
Conversor de frequéncia em
Saida do / controle de torque
gerador de
rampa \ Conversor de frequéncia em t
controle de torque
( R | FregqRampOut) + ———— —— — —
( P | Limite de Velocidade Neg.)— SRR, ContiekcondelvEinddace il NN
\J

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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3="Min” - Minimo da referéncia de velocidade e referéncia de torque.
0 valor minimo da saida do controlador de velocidade e da referéncia de torque
séo selecionados como referéncia de torque final.

Velocidade y
[RPM]

Limite de Freq. Pos.)—

( FW| FregqRrampOut } — —

Gerador de rampa —|

-

Controlador de velocidade ativo

Controlador de velocidade ativo

saida Conversor de frequéncia em controle de torque
> >
Conversor de frequéncia em controle de torque Controlador de velocidade ativo Tempo
Conversor de frequéncia em controle de torque
( P | Limite de Freq. Neg.\
controlador de velocidade ativo Controlador de velocidade ativo
\
4="Max” - Maximo da referéncia de velocidade e referéncia de torque
0 valor maximo da saida do controlador de velocidade e da referéncia de torque
sédo selecionados como referéncia de torque final.
Velocidade & A
[RPM] controlador de velocidade ativo
— N Controlador de velocidade ativo 77T T “cConversor de Feaugngia_ em c_or;rae_de_to_rqﬁe _____
( P | Limite de Freq. PSS i —/—/—//—/———————————— T ——————
Conversor de frequéncia em controle de torque controlador de velocidade ativo
Conversor de frequéncia em controle de torque controlador de velocidade ativo Tempo

( FW| FregqRampOut } — — +

Limite de Freq. Neg.)—

\

controlador de velocidade ativo

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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5="Window” - Controle da janela

A velocidade é limitada dentro da janela de referéncia de velocidade.

O limite de ativacd@o de controle de velocidade é diferente do limite de velocidade.
Portanto, a velocidade precisa chegar primeiro ao limite “Window Pos” (Janela Pos)
ou “Window Neg” (Janela Neg) antes que o controlador de velocidade seja ativado;
qguando o controlador de velocidade estiver ativo, a velocidade serd restrita ao limite
definido por “Window Pos Off” (Janela Pos Desativada) e “Windows Neg Off” (Janela
Neg Desativada) da “FinalFreqRef” (Ref. da Freq. Final)

- N Controlador de velocidade ativo

( P ” Limite de Freq. Pos.}

(P [andapes 1|
P |[ JanelaPos. Desligada
@l >

Referéncia de velocidade

Areade contole de torque .~
e

((P_[[sanelaNeg. Desligada )} ~

(P_|[ JanelaNeg. )

( P ” Limite de Freq. Neg.)

P2.2.8.7 Window negative (Janela negativa) /ID1305  “Window Neg”

Define o tamanho da janela para diregéo negativa da referéncia de velocidade final.
Se ambas as janelas fora dos limites forem zero, este parametro também é o limite
de velocidade da “FinalFreqRef” (Ref. da Freg. Final). Caso contrério, este é o limite
de ativacdo do controle de velocidade.

P2.2.8.8 Window positive (Janela positiva) /ID1304  “Window Pos”

Define o tamanho da janela para direcéo positiva da referéncia de velocidade final.
Se ambas as janelas fora dos limites forem zero, este parametro também é o limite
de velocidade da “FinalFreqRef” (Ref. da Freq. Final]. Caso contrario, este ¢ o limite
de ativagdo do controle de velocidade.

P2.2.8.9 Window negative Off limit (Limite de janela negativa desativada) ID1307
“Window Neg Off”
Define o limite de desativag&o negativo do controlador de velocidade quando
o controlador de velocidade traz a velocidade de volta para a janela.
P2.2.8.10 Window positive Off limit (Limite de janela positiva desativada) ID1306
“Window Pos Off”

Define o limite de desativag&o positiva do controlador de velocidade quando
o controlador de velocidade traz a velocidade de volta para a janela.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.2.31  Configuragdes de MA ga referéncia de torque

P2.2.8.11.1 Open loop torque control minimum frequency (Frequéncia minima
de controle de torque de malha aberta) /D636  “OL TC Min Freq”

Define o limite de frequéncia abaixo do qual o conversor de frequéncia opera
no /modo de controle de frequéncia.
P2.2.8.11.2 Open loop torque controller P gain (Ganho P do controlador de torque
de malha aberta) /D639 “OL TorqCtrl P”
Define o ganho para o controle de torque de malha aberta.
P2.2.8.11.3 Open loop torque controller | gain (Ganho | do controlador de torque
de malha aberta) /D640 “OL TorqCtrlI”

Define 0 ganho de integracéo para o controle de torque de malha aberta.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.2.4 Frequéncias proibidas
Em alguns sistemas, talvez seja necessario evitar certas frequéncias devido a problemas de
ressonancia mecanica. Com esses parametros, é possivel definir limites para a regido de
frequéncia proibida e o fator de taxa de rampa a ser usado quando a frequéncia estiver acima
dessa area. Quando a referéncia de entrada é aumentada, a referéncia interna € mantida no
limite inferior até que a referéncia de entrada esteja acima do limite superior.

P2.2.9.1  Prohibit frequency area 1; Low limit (Area de frequéncia proibida 1,
Limite inferior) /D509  “Range 1 Low Lim”

P2.2.9.2  Prohibit frequency area 1; High limit (Area de frequéncia proibida 1,
Limite superior) /D510  “Range 1 High Lim”

Definicdo de intervalo onde um tempo de rampa diferente definido por
“RampTimeFactor” (Fator de Tempo de Rampa) é usado.

Usado
Referéncia de velocidade
[RPM]

A

Lim. superiorf — — — — — — —

A

Lim. inferior| — — — — — — — > —_————

I I
I I
I I
I I
I I
| |

Referéncia de velocidade solicitada
[RPM]

P2.2.9.3 Ramp time factor for prohibited range (Fator de tempo de rampa para
o intervalo proibido)  ID518 “RampTimeFactor”

Multiplicador do tempo de rampa atualmente selecionado entre os limites
de frequéncia proibida.

Velocidade [RPM]

A /
/
/
/
tm. | _ _ _ A A A
superior 7
/
/ /
Fator de tempo // \ Fator de tempo
Lim. [darampa=03_ J~ _ _ _ _ _ darampa=25
inferior
4>
Tempo [s]

Figura 7-1. Escala da taxa de rampa entre frequéncias proibidas

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.2.5 Potenciometro eletrénico
O potenciémetro eletrdnico é usado para controlar a referéncia com duas entradas digitais, uma
aumentando a referéncia e a outra diminuindo a referéncia. A taxa de alteragéo da referéncia
pode ser definida por parametro [Hz/s]. A referéncia do potenciémetro eletrdnico esta disponivel
somente no controle de E/S. Ela pode ser alterada somente quando o conversor de frequéncia
esta em estado de funcionamento.

Potenciémetro eletrénico
PARA CIMA

Ref. de velocidade
[RPM]

A

Max.
Velocidade

Potenciémetro eletrénico
Faixa da rampa

Min. |
Velocidade

Potenciémetro motorizado |

P2210.1

P2210.2

PARA BAIXO

Motor potentiometer ramp rate (Taxa de rampa do potenciometro
eletrénico) /D331 “MotPot Ramp Rate”

Define a taxa de alteracéo do valor de referéncia do potencidmetro eletronico em
Hz/s. Os tempos de rampa normais ainda estao ativos e determinam a rapidez com
que a frequéncia de saida real aumenta.

Motor potentiometer reference reset (Redefini¢do da referéncia
do potenciometro eletrénico) ID367 “MotPotRef Reset”

0 “Noreset”
A referéncia é mantida apos o estado de parada e armazenada na memaria
para o caso de uma queda de energia.

1 “Stop State”
A referéncia é definida como zero quando o conversor de frequéncia esta
no estado de parada. Esta selecéo inclui situa¢fes de desligamento.

2 “Power Down”
A referéncia é redefinida apenas em uma situacdo de desligamento.

3 “StopReq; Fout”
Quando o comando de parada € dado e o conversor de frequéncia esta
desacelerando; a referéncia do potenciémetro eletrénico segue a frequéncia
de saida real. Se um novo comando de partida for dado enquanto estiver
desacelerando, o conversor de frequéncia permanecera na frequéncia do
momento em que o comando de partida foi dado.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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Outros parametros relacionados a fungéo

- P2.4.28 Motor potentiometer DOWN (Potenciémetro eletrénico
PARA BAIXO) ID417  “Mot Pot Ref Down”

- P24.29 Motor potentiometer UP (Potencidémetro eletronico
PARA CIMA) ID418  “Mot Pot Ref Up”

P2.2.10.3 Motor potentiometer reference copy (Copia da referéncia do potenciometro
eletrénico) ID366 “MotPotRefCopy”

Este parametro define como a referéncia é tratada quando a entrada de referéncia
¢ alterada para potenciémetro eletrénico no controle de E/S.

0 “Nocopy”
A referéncia nao é copiada. Dependendo da funcdo “MotPot Reset” (Redefinicdo
do Potencidémetro Eletronico), o conversor de frequéncia pode partir da
frequéncia minima ou da referéncia usada pela ultima vez quando o inversor
foi operado com o potencidémetro eletrénico.

1 “Reference”
A referéncia ativa do conversor de frequéncia é copiada. Se o conversor de
frequéncia estiver em rampa quando o valor do potenciémetro eletrénico for
alterado, o conversor de frequéncia continuara acelerando apdés a alteragéo.
Isso permite que a copia de referéncia seja interrompida, a menos que a funcéo
“MotPot Reset” (Redefinicao do Potenciometro Eletrdnico) seja excedida
(por exemplo, a reinicializagdo no estado de parada ndo € selecionada).

2 “Freq. Output”
A velocidade no momento da alteragéo € copiada para referéncia. Se o conversor
de frequéncia estiver em rampa quando a alteracgao for feita, o conversor de
frequéncia interrompera a aceleracdo e mantera a velocidade atual.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.2.6 Ajustar referéncia

A funcéo de ajuste da referéncia é usada para fazer um ajuste fino da referéncia principal.

O ajuste da referéncia é adicionado a referéncia principal apds a funcao “SpeedShare”.

FreqRefl

—— MUX

P | Entrada de ajuste } » K

F | Néo usado ) » ENTRADA 0

F | Entrada analégica 1 » ENTRADA 1

F | Entrada analégica 2 [, »| ENTRADA 2

F | EntradaAI3 } » ENTRADA 3

F | Analogue Input4 } » ENTRADA 4
(F | FB Adust Reference (Referéncia do ajuste de FB) )| ENTRADA 5

MULDIV

Y

VALOR
MULTIP

vy

SUB

N

»

ENTRADA 1
ENTRADA 2

( P | Ajude minimo

]

1000

ADICIONAR

o

Ajude minimo +
Ajuste maximo +

+

o

|

P2.2.11.1 Adjustinput (Ajustar entrada)  1D493 “Adjust Input”

MULDIV
VALOR

MULTIP
DIVIS

Com este parametro, vocé pode selecionar o sinal pelo qual a referéncia
de frequéncia para o motor é ajustada.

N&o usado

Entrada anal6gica 1
Entrada analdgica 2
Entrada anal6gica 3
Entrada analdgica 4

gaa b~ wWwNPEFO

P22.11.2 Adjust minimum (Ajustar minimo) D494

Sinal de monitoramento ID47 para a referéncia de ajuste de FB

“Adjust minimum”

Ajustar referéncia

Porcentagem que € subtraida da referéncia principal quando a entrada de ajuste

é minima.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P2.2.11.3 Adjust maximum (Ajustar maximo)  ID495  “Adjust Maximum”

Esses parametros definem os sinais ajustados minimo e maximo.

A Referéncia [HZz]
27,5 Hz

Ajuste Méax. de 10%

25.0 Hz Adjust input

(Ajustar entrada)

22,5 Hz

Ajuste Min. de 10%

>

Referéncia de entrada [HZ]

Se 0 minimo e 0 maximo nao forem iguais a zero, o ajuste ndo estara no ponto intermediario

da entrada anal6gica ou no ponto zero no caso da entrada -10...+ 10 VCC ser usada. Na figura
abaixo, o minimo é 20% e 0 maximo 10%.

A Ajuste
10% §-
50 % : 100 %
l : l
] : >
: Ajustar
66,66 entrada
[%0]
20% T~

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.2.7 Manuseio de referéncia de limites finais

P22121

pP22122

pP22.12.3

P22124

P2212.5

P22126

P2212.7

P22128

P22129

Disable Negative Direction (Desativar direcdo negativa) ID1814

Selecione a entrada digital para abrir o contato para desabilitar a direcdo negativa.
A direcdo positiva é possivel enquanto a direcdo negativa esta desativada.

Disable Positive Direction (Desativar direcdo positiva) /ID1813
Selecione a entrada digital para abrir o contato para desabilitar a direcdo positiva.
A direcdo negativa é possivel enquanto a direcao positiva esta desativada.

Limit Negative Reference DI (Referéncia do limite negativo DI) ID1827
Selecione a entrada digital para abrir o contato para limitar a referéncia da direcdo
negativa.

Limit Positive Reference (Limitar Referéncia Positiva) ID1828
Selecione a entrada digital para abrir o contato para limitar a referéncia da diregéo
positiva.

Limited Negative Reference Hz (Referéncia negativa limitada Hz)  1D1829

Limite de referéncia negativo maximo usado quando o ID1827 est4 ativo.

Limited Positive Reference Hz (Referéncia positiva limitada Hz) ID1830

Limite de referéncia positivo maximo usado quando o ID1828 esta ativo.

Limit Negative Reference DI 2 (Referéncia do limite negativo DI 2) [D1831
Selecione a entrada digital para abrir o contato para limitar a referéncia da direcao
negativa.

Limit Positive Reference DI 2 (Referéncia do limite positivo DI 2) 1D1842
Selecione a entrada digital para abrir o contato para limitar a referéncia da direcao
positiva.

Limited Negative Reference Hz 2 (Referéncia negativa limitada Hz 2)  ID1845

Limite de referéncia negativo maximo usado quando o ID1831 est4 ativo.

P2.2.12.10 Limited Positive Reference Hz 2 (Referéncia positiva limitada Hz 2) 1D1848

Limite de referéncia positivo méximo usado quando o 1D1842 est4 ativo.

P2.2.12.11 End Limit Ramp Time (Tempo de rampa do limite final) ID1815

Taxa de rampa usada quando a aceleragéo for limitada ou velocidade zero quando
a limitacdo de referéncia de velocidade dos limites finais estiver ativa.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P2.2.12.12 Anti-Swing at end limits (Antibalango nos limites de fim de curso) ID1856

Selecione com este parametro se o Antibalanco estiver ativo quando os limites
de fim de curso forem ativados.

0 / Antibalanco permanece ativado em todos os limites
1/ Antibalanco é desativado nas entradas de Direcdo Desativada (ID1814 e 1D1813)

2 / Antibalanco é desativado na Direcdo Desativada e na segunda referéncia limite
(ID1814, ID1813, 1D1842 e 1831)

3/ Antibalanco é desativado se qualquer uma das chaves de limite final for ativada.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.3 Controle de rampa

DI | Tempo de rampa 1/2 G
P | Tempo de rampa 1 ENTRADA 0

SEL

A DI | Avanco incremental ativo }—————————»

(F | Areaproibida)—» SEL ( | ¢ G
SEL G » ENTRADA 0
ENTRADA 0 ( P | Inching Ramp (Rampa de avango incremental)>—> ENTRADA 1

Y

P2.3.1

P2.3.2

P2.3.3

ENTRADA 1
( P | Tempo de rampa 2 )—> ENTRADA 1 MULDIV

Y

VALOR e -
Fator proibido MULTIP w -
1,0 DIVIS G (R | Tempo de rampa firal )

MULDIV
VALOR ENTRADA 0
ENTRADA 1

100 % MULTIP
Redugdo de rampa DIVIS

A

A
A

el

n

Start function (Fungdo de partida) /D505  “Start Function”

Rampa:
0 O conversor de frequéncia comeca em 0 Hz e acelera até a frequéncia
de referéncia definida dentro do tempo de aceleracgéo definido.

Partida dinamica:

1 O conversor de frequéncia é capaz de iniciar o funcionamento do motor
aplicando corrente ao motor e procurando a frequéncia correspondente
a velocidade em que o motor esté funcionando. A busca comeca ha
frequéncia maxima em diregdo a frequéncia zero, até que o valor correto
seja detectado.

Use este modo se 0 motor estiver desacelerando quando o comando de
partida é dado. Com a partida dinamica é possivel iniciar o motor a partir
da velocidade real sem forcar a velocidade para zero antes de progredir
até a referéncia.

O controle de malha fechada sempre comegara como partida dindmica, pois a
velocidade exata do motor é conhecida a partir da realimentacéo do encoder.

Stop function (Fungdo de parada) /D506 “Stop Function”

Parada por inércia:
0 O conversor de frequéncia para de controlar o motor imediatamente
e permite que o motor gire livremente.

Rampa:

1 Apds o comando de parada, a velocidade do motor é desacelerada de
acordo com os parametros de desaceleracéo definidos para velocidade
zero. “Run Enable” (Permitir Funcionamento) da entrada digital fara a
parada por inércia independentemente da funcéo de parada selecionada.

Acceleration time 1 (Tempo de aceleragdo 1) 1D103 “Accel Time 1”7

Este parametro define o tempo necessério para que a frequéncia de saida aumente
da frequéncia zero até a frequéncia maxima.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P2.3.4

P2.3.5

P2.3.6
P2.3.7

D104 “Decel Time 1”

Este parametro define o tempo necessario para que a frequéncia de saida diminua
da frequéncia maxima para a frequéncia zero.

Deceleration time 1 (Tempo de desaceleragéo 1)

Acceleration/Deceleration ramp 1 shape (Forma da rampa de
aceleracdo/desaceleracdo 1) /D500 “Ramp 1 Shape”

O inicio e o final das rampas de aceleracgéo e desaceleracdo podem ser suavizados
com esses parametros. Definir o valor 0 fornece uma forma de rampa linear, que
faz com que a aceleracao e a desaceleracdo reajam imediatamente as mudancas
do sinal de referéncia. Definir o valor 1...100% para esse parametro produz uma
aceleracdo/desaceleragcédo em forma de S.

Usado para reduzir a erosédo mecanica e os picos de corrente quando a referéncia
¢ alterada.

60

50

/4
N/

"/

0% S
=——=10%S

0,63
1,26
1,89
2,52
3,15
3,78
4,41
5,04
5,67

6,3
6,93
7,56
8,19
8,82
9,45

Figura 7-2. Rampa S de 10% com tempo de rampa de 3 s comparado a sem rampa S
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\
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0%S
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~

oSN O
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Figura 7-3. Rampa S de 10% com tempo de rampa de 3 s quando a referéncia é definida
como zero a 25 Hz

“Accel Time 2~

“Decel Time 2”

1D502
/D503

Acceleration time 2 (Tempo de aceleracdo 2)

Deceleration time 2 (Tempo de desaceleragéo 2)

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P2.3.8

P2.3.9

Acceleration/Deceleration ramp 2 shape (Forma da rampa de
aceleracdo/desaceleracdo 2) /D501 “Ramp 2 Shape”

Estes tempos de rampa e formas de rampa séo usados quando o segundo tempo
de rampa é ativado pela entrada digital “Acc/Dec Time Sel” (Selecao do tempo de
acel/desac)

Inching ramp (Rampa de avango incremental) ID1257  “Inching Ramp”

Este parametro define os tempos de aceleracéo e desaceleracdo quando o avanco
incremental estiver ativo.

A funcgéo de avanco incremental iniciara o conversor de frequéncia para referéncia
sem comando de partida adicional, independentemente do local de controle.

A funcédo de avanco incremental requer a ativacédo da entrada digital antes que

0 comando seja aceito. O avanco incremental também é desativado se houver

um comando de partida ativo no local de controle ativo.

Outros parametros para o avango incremental:

P2.3.10

- Parémetro: Inching Reference 1 (Referéncia de avango incremental 1)
- Parémetro: Inching Reference 2 (Referéncia de avango incremental 2)
- Selecéo de entrada digital: Ativar avango incremental

- Selecéo de entrada digital: Avango incremental 1

- Selecéo de entrada digital: Avanco incremental 2

Reduction of acceleration and deceleration times (Redugéo dos tempos de

aceleracéo e desaceleragdo) /D401

Os tempos de aceleracéo e desaceleracéo podem ser reduzidos com o sinal de entrada.
O nivel de sinal de entrada zero significa tempos de rampa ajustados pelos
parametros. O nivel maximo é igual a um décimo do valor definido pelo parametro.

A Fator de tempo da rampa

100 % <

10 % ; , , L
Ajustar entrada [%}

Figura 7-4. Redugdo dos tempos de aceleracdo e desaceleracdo

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P2.3.11  Disabled direction ramp (Rampa de direcdo desativada)

Este parametro define o tempo de rampa utilizado quando a entrada digital para
direcdo desativada € alterada para ativa

Outros parametros da direcdo desativada
- DI: Disable Neg Dir (Desativar Dir Neg)
- DI: Disable Pos Dir (Desativar Dir Pos)

P2.3.12.1 Quick stop mode (Modo de parada rapida) /ID1276  “Quick Stop Mode”
Seleciona 0 modo de parar a unidade quando a parada rapida esta ativa.

¢ Recomenda-se usar a mesma funcéo de parada nos conversores
de frequéncia do seguidor.

o Recomenda-se usar o mesmo tempo de rampa nos dois conversores
de frequéncia

0 Parada por inércia.
1 Parada em rampa.
P2.3.12.2 Quick Stop Ramp time (Tempo de rampa de parada rapida) ID1256

Tempo de rampa usado durante a Parada Répida se a opcdo de rampa estiver
selecionada.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.3.1 Opgdes de rampa

P2.3.13.1 Ramp Skip S2/54 (Rampa. Ignorar S2/54)

/1D1900

Esta funcéo € usada para ignorar a segunda rampa S de canto (isto €, evitar aumento
de velocidade desnecessario, a linha azul em Figura 7-5) quando a referéncia

€ alterada antes de a velocidade final ser atingida. S4 também ¢é ignorado quando

a referéncia é aumentada enquanto a velocidade esta sendo reduzida.

40

35

30

25

e 10 % S

20 /

() % S

15

S2 Ignorar

10

; / \

//

0

0,00
0,42
0,84
1,26
1,68
2,10
2,52
2,94

3,36 Ve

3,78
4,20
4,62
5,04
5,46
5,88

Figura 7-5. A segunda curva S € ignorada quando referéncia é alterada em 25 Hz

P2.3.13.2 CL Ramp generator follows encoder (O gerador da rampa de MF segue

o encoder) 1D1902

“CLRmpFollEncFreq”

Em uma situacdo normal, o gerador de rampa nao é atualizado com a velocidade real
do encoder (como no controle de malha aberta). Assim, quando a situacéo limite tiver
passado (com um degrau), a velocidade é acelerada contra o controlador de limite
até a velocidade de referéncia (se o controle de velocidade for usado). Caso este
parametro esteja ativo, a velocidade aumentara com os tempos de rampa ajustados.

Este parametro também ajusta a frequéncia de rampa para a frequéncia real quando
a mudanca do controle de torque para o controle de velocidade é feita.

Observacao: Ao usar a fungéo do controlador de subtensédo 2 (Rampa até a velocidade
zero), este pardmetro precisa ser ativado para ter uma operagao semelhante a do

controle de malha aberta.

Ativado Desativado
60 60
50 — 50
/ e Referéncia r e Referéncia
40 / de frequéncia 40 de frequéncia
30 i 30 )
/ e Saida de e Saida de

20 / frequéncia 20 frequéncia
10 / Limite de 10 Limite de
0 torque 0 torque

Q 1 Qw1 Qg Q 1NN O wn o wn g wn

OO0 ddNN®Mmm OO0 ddNNmMmmMm

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P2.3.13.3 Speed Reference Interpolator TC (Interpolador de referéncia
de velocidade TC) ID1184 “Ramp In Inter. TC”

Use este parametro para definir o tempo durante o qual a referéncia de velocidade
do intervalo € atualizada. Esta funcéo limita a referéncia entre os valores atualizados.
A funcgdo é usada quando o PLC esté atualizando a referéncia para, por exemplo,

o nivel de tempo de 100 ms, mas a propria rampa do conversor de frequéncia

¢é definida muito mais curta para ter uma resposta rapida. Quando a referéncia
(Verde) é usada sem o interpolador, também a frequéncia de saida se comportaria
da mesma maneira, causando picos de torgque e corrente toda vez que a referéncia
muda. Quando o tempo do interpolador € ajustado para 100 ms, a frequéncia de
saida se comporta como a linha azul.

_A_ Referéncia

Tempo * 100 ms

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.3.2 Cabo frouxo e choque de carga

P2314.1

P2314.2

P2314.3

P23144

P2314.5

P2314.6

P2314.7

P2314.8

Slack Rope Mode (Modo de cabo frouxo) ID1930  “Slack Rope Mode”

Ativar a fungéo de protec¢éo contra cabo frouxo. Ao baixar a carga e o torque do
motor cai abaixo do parametro “Load Off the Hook” (Carga fora do gancho), a
referéncia zero ¢ ativada. A referéncia de velocidade é redefinida para a operacao
normal quando a referéncia do usuério cair para zero.

Shock Load Mode (Modo choque de carga) /ID1933  “ShockLoadMode”

Ativar a protecdo choque de carga. Ao levantar a carga e o torque do motor aumenta
rapidamente de “Load On the Hook” (Carga no gancho) até acima de “Shock Load
Torque” (Torque do choque de cargal, a referéncia de velocidade é reduzida para
“Shock Load Reference” (Referéncia do choque de carga) por no minimo “Shock
Load Time” (Tempo do choque de carga), e a referéncia de velocidade é liberada
guando o torque estéa estavel acima de “Load On the Hook” (Carga no gancho).

Load On the Hook Torque (Torque de carga no gancho) ID1931
“LoadOnHookTorq”

Quando o torque esta acima deste nivel, a lbgica considera que a carga esta no
gancho.

Load Off the Hook Torque (Torque de carga fora do gancho)  I1D1932
“LoadOfHookTorq”

Quando o torque estéa abaixo desse nivel, a ldgica considera que o gancho esté vazio.

Shock Load Torque (Torque de choque de carga) 101934 “ShockLoadTorq”

Quando o torque aumenta rapidamente acima deste nivel, a situagéo € considerada
como um choque de carga.

Shock Load Time (Tempo de choque de carga)  ID1935  “ShockLoadTime”

Tempo que a referéncia baixa deve ser mantida para evitar a carga de choque.

Shock Torque Rise Time (Tempo de aumento do torque de choque) ID1936
“ShockTorqRiseTim”

Se o torque aumentar do nivel de carga no gancho para o nivel de torque de choque
de carga abaixo deste tempo, a referéncia de prevencao de carga de choque sera
ativada.

Shock Load Ref (Referéncia de choque de carga)  ID1937 “ShockLoadRef”

Referéncia para a prevencao de choque de carga.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.4 Sinais de entrada

7.4.1 Configuracées basicas
P24.1.1 Start/Stop logic selection (Sele¢cdo de logica de partida/parada) 1D300
“Start/Stop Logic”

Este parametro define a légica de parada de partida ao usar o controle de E/S.
Algumas dessas selecées ndo incluem o comando “Reverse” (Reversdo). O comando
de reversao pode ser ativado por uma entrada digital separada “Reversao”.

0 “Forw - Rev” - Partida de avanco - Partida de reverséo
Partida 1: contato fechado = partida de avancgo DI “Partida 1"
Partida 2: contato fechado = partida de reverséo DI “Partida 2"

A [

Freq. Dir. / |
Change — >

(Freq. Saida \ : : \

[

[
Partida 1 l : | >
Partida 2 ] : -

L

1 2

Figura 7-6. Partida de avanco/Partida de reversdo

@ A primeira diregéo selecionada possui a prioridade mais alta.
@ Quando o contato DIN1 abre, a direc@o de rotacéo inicia a alteracao.

1 “Partida - Rev” - Comando de partida - Comando de direcéo

Partida 1: contato fechado = partida contato aberto = parada
Partida 2: contato fechado = reversao contato aberto = avanco
A |

|
|
|
Freq. Dir. / AN | /
Change ' \_:/ .
\ |

(Freg. Saida)

Partida 1 |

Partida 2

Figura 7-7. Partida, Parada, Reversdo

2 “Partida - Ativar” - Comando de partida - Ativar Funcionamento
DIN1: contato fechado = partida contato aberto = parada
DIN2: contato fechado = partida ativada contato aberto = partida desativada e conversor
parado se em funcionamento

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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3 “StartP-StopP” - Pulso de partida - Pulso de parada
Conexdo de 3 fios (controle de pulso):
DIN1: contato fechado = pulso de partida

DIN2: contato aberto = pulso de parada, borda de descida.
A
Freq. Dir. /
Change -
(Freqg. Saida
Partida 1 |_| |_| >
Partida 2 | | | | >

Figura 7-8. Pulso de partida/Pulso de parada.

As selecdes incluindo o texto '‘Borda de subida necessaria para partida’ devem ser
usadas para excluir a possibilidade de um inicio ndo intencional quando, por exemplo,
aenergia é conectada, reconectada apés uma falha de energia, apés uma reinicializacao
de falha, ap6s a parada do conversor de frequéncia por Ativar Funcionamento

(Ativar Funcionamento = Falso) ou quando o local de controle é alterado. O contato
Partida/Parada deve ser aberto antes que o motor possa ser iniciado.

4 “Strt-MotP UP” - Partida - Potenciémetro eletronico PARA CIMA
DIN1: contato fechado = partida de avango
DIN2: contato fechado = aumenta a referéncia do potenciémetro eletrénico;
consulte a funcdo do potenciémetro eletrénico para
obter mais detalhes.

5 “ForwR - RevR” - Borda de subida para partida de avanco - Borda de subida
para partida de reversao
DIN1: contato fechado = partida de avanco (Borda de subida necessaria para
partida)
DIN2: contato fechado = partida de reversao (Borda de subida necessaria para
partida)

6 “StartR-Rev” - Borda de subida do comando de partida - Comando de direcéo
DIN1: contato fechado = partida (Borda de subida necessaria para partida)
contato aberto = parada
DIN2: contato fechado = reverséao
contato aberto = avango

7 “StrtR-Enable” - Borda de subida do comando de partida - Ativar Funcionamento
DIN1: contato fechado = partida (Borda de subida necessaria para partida)
contato aberto = parada
DIN2: contato fechado = partida ativada
contato aberto = partida desativada e conversor parado se em funcionamento

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.4.2 Entradas digitais
P2.4.2.1 Startsignal 1 (Sinal de partida 1) /D403  “Start Signal 1”

Selecdo do sinal 1 para légica de partida/parada.
Isto é para o Local de Partida A, selecionado com P2.4.2.39
Programacao padrédo A.l.Partida de avanco padrao.

P2.4.2.2  Startsignal 2 (Sinal de partida 2) /D404  “Start Signal 2”

Selecdo do sinal 2 para légica de partida/parada.
Isto é para o Local de Partida A, selecionado com P2.4.2.39
Programacéo padréo A.2. Partida de reverséo padréo.

P2.4.2.3  Run enable (Ativar funcionamento) D407  “Run Enable”

Quando a ativacao de funcionamento € removida da parada por inércia, a parada
sempre ocorre.

O conversor de frequéncia também mostrard uma indicacéo de aviso quando

o funcionamento estiver desativado.

Contato aberto: Partida do motor desativada
Contato fechado: Partida do motor ativada

P2.4.2.4 Reverse (Reverso) /D412 “Reverse”

Este comando de reversao esta ativo quando o sinal de Partida 2 ndo € usado para
o comando de reversao devido a configuracdo do parametro “Selecao de logica de
Partida/Parada”.

Contato aberto: Direcdo de avanco
Contato fechado: Direcéo de reversao

P2.4.25 Presetspeed 1 (Velocidade predefinida1) D419 “Preset Speed 1”
P2.4.2.6 Presetspeed 2 (Velocidade predefinida2) 1D419 “Preset Speed 2”
P2.4.2.7 Preset speed 3 (Velocidade predefinida 3) I1D419 “Preset Speed 3”

Selec¢Bes de entrada digital para ativacéo de velocidades predefinidas.
As referéncias séo definidas no grupo do parametro “Constant Reference”
(Referéncia Constante).

Entrada Digital Entrada Digital Entrada Digital
Velocidade Velocidade Velocidade Velocidade
predefinida 1 predefinida 2 predefinida 3
Velocidade
basica/
Velocidade 0 0 0
Predefinida O
Velocidade
Predefinida 1 1 0 0
Velocidade
Predefinida 2 0 1 0
Velocidade
Predefinida 3 1 1 0
Velocidade
Predefinida 4 0 0 1

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P2.4.2.8

P2.4.2.9

P2.4.2.10

P2.4.211

P2.4.212

P2.4.213

P2.4.2.14

Velocidade

Predefinida 5 1 0 !
Velocidade

Predefinida 6 0 1 1
Velocidade

Predefinida 7 1 ! !

Parametros relacionados
- G2.2.7 Constant Ref (Referéncia Constante)

Motor potentiometer DOWN (Potenciémetro eletronico PARA BAIXO) D417
“Mot Pot Ref Down”

Contato fechado: A referéncia de potenciémetro do motor DIMINUIRA até que o contato
seja aberto. Consulte os detalhes no G2.2.11 Motor Pot. (Potenciémetro Eletronico)

Motor potentiometer UP (Potenciometro eletrénico PARA CIMA)  I1D418
“Mot Pot Ref Up”

Contato fechado: A referéncia de potenciémetro do motor DIMINUIRA até que o contato
seja aberto. Consulte os detalhes no G2.2.11 Motor Pot. (Potencibmetro Eletronico)

Fault reset (Reset de falha) /D414 “Fault Reset”

A borda de subida é necessaria para redefinicdo de falha.

External fault closing contactor (Contator de fechamento de
falha externa) /D405 “Ext Fault Close”

Contator de fechamento de entrada de falha externa, resposta selecionada no grupo
do par@metro de protecédo G2.11.1 Protections / General (Prote¢des/Geral). Fornece
afalha "51 Ext Fault”

External fault opening contactor (Contator de abertura de
falha externa) /D406 “Ext Fault Open”

Contator de abertura de entrada de falha externa, resposta selecionada no grupo do
parametro de protecdo. Fornece a falha “51 Ext Fault”

Acceleration/Deceleration time selection (Selegdo do tempo de aceleracdo/
desaceleracdo) /D408 “Acc/Dec Time Sel”
Entrada digital para selecionar entre os tempos de rampa 1 e 2, 0s tempos sao

ajustados no grupo do parametro “Ramp Control” (Controle de Rampal.

Contato aberto: Tempo de aceleragéo/desaceleracéo 1 selecionado
Contato fechado: Tempo de aceleragéo/desaceleracao 2 selecionado

Acceleration/Deceleration prohibited (Aceleracdo/Desaceleracédo
proibida) /D415 “Acc/Dec Prohibit”

Contato fechado: Nenhuma aceleracéo ou desaceleracéo possivel até que o contato
seja aberto.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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Com P2.9.3 Control Options (Opc¢des de Controle) B13, é possivel selecionar se a
direcdo de desaceleracdo é permitida, de modo que a velocidade seja reduzida
qguando a referéncia for menor que a velocidade do conversor de frequéncia no
momento.

P2.4.2.15 DC-braking command (Comando de frenagem CC)  ID416 “DC Brake Command”

Contato fechado: No modo de PARADA, a frenagem CC funcionara até que o contato
seja aberto.
O nivel atual é definido com o parametro P2.7.1.16 DCBrakeCurInStop.

P2.4.2.16 Jogging speed (Velocidade de jogging) 1D413 “Jogging Speed”

Contato fechado: Velocidade de jogging selecionada para referéncia de frequéncia
A referéncia para a velocidade de jogging é configurada no grupo G2.2.7 Constant
Reference (Referéncia Constante).

P2.4.2.17 1I/0 Reference 1/2 selection (Selegdo de referéncia de E/S 1/2) 1D422
“I/0 Ref. 1/2"
Com este parametro vocé pode selecionar o sinal All ou Al2 para referéncia

de frequéncia se a selecao de referéncia de E/S for “14/AI1/AlI2 Sel”.

Se a selegdo para P2.2.1 1/0 Reference (Referéncia de E/S) for diferente de
“14/A11/A12 Sel”, esta entrada digital mudara a referéncia entre P2.2.11/0
Reference (Referéncia de E/S) e P2.2.4 1/0 Reference 2 (Referéncia de E/S 2).

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.4.2.1  Local de controle forcado

As entradas digitais podem ser usadas para ignorar o parametro P3.1 Control Place (Local
de Controle), por exemplo, em uma situacdo de emergéncia quando o PLC n&o puder enviar
o0 comando ao conversor de frequéncia.

Controle PC

DI | Controle de E/S SEL "
SEL G H»—Local de controle final
DI | Controle KP
C—‘—)_I_> G ENTRADA 0

SEL
SEL G ENTRADA 0 ENTRADA 1
DI | Controle FB G » ENTRADA 0 ENTRADA 1
( P | Control Place (Local de controle))—b ENTRADA 0 ENTRADA 1

( C | Controle FB }— ENTRADA 1

C | Controle KP

\4

\4

C | Controle PC

C C | Controle de E/S

Figura 7-9. Ordem de prioridade de selecdo de local de controle

P2.4.2.18 Control from I/0 terminal (Controle de terminais de E/S) 1D409
“I/0 Term Control”

Contato fechado: Forga o local de controle para terminal de E/S

P2.4.2.19 Control from keypad (Controle do teclado) /D410 “Keypad Control”

Contato fechado: Forga o local de controle para o teclado

P2.4.2.20 Control from Fieldbus (Controle de Fieldbus) ID411 “Keypad Control”

Contato fechado: Forca o local de controle para fieldbus

OBSERVACAO: Quando o local de controle for forcado a alterar os valores de
Partida/Parada, Direcdo e Referéncia validas no respectivo local de controle séo
usadas. O valor do parametro ID125 (Local de controle do teclado) nédo é alterado.
Quando a entrada é aberta, o local de controle é selecionado de acordo com

o parametro de controle do teclado P3.1 Control Place (Local de Controle)

P2.4.2.21 Parameter Set 1/Set 2 selection (Selegcdo de conjunto de pardmetros 1/2) D496
“Param Set1/Set2”

Com este parametro vocé pode selecionar entre o Conjunto de Parametros 1 e 2.
Lembre-se de colocar a mesma entrada para os dois conjuntos de parametros.
Os conjuntos de parametros ndo podem ser alterados enquanto o conversor de
frequéncia estiver no estado de funcionamento.

Entrada digital = FALSO:

- Conjunto de parametros 1 carregado como o conjunto ativo
Entrada digital = VERDADEIRO:

- O conjunto ativo é salvo como o conjunto 1

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P2.4.2.22

P2.4.2.23

P2.4.2.24

7422

Ao fazer dois conjuntos de parametros a partir do teclado

1. Defina todos os parametros conforme necessario para SET1

2. Em P6.3.1 “Parameter Set” (Conjunto de Parametros) selecione “Store Set1”

(Armazenar Conjunto 1)

Defina todos os parametros conforme necessério para SET 1

4. Em P6.3.1 “Parameter Set” (Conjunto de Parametros) selecione “Store Set2”
(Armazenar Conjunto 2)

w

Observacdao: Os valores de parametros sdo armazenados somente ao selecionar 0s
conjuntos de parametros de P6.3.1, Store Set 1 (Armazenar Conjunto 1) ou Store Set
2 (Armazenar Conjunto 2) ou de NCDrive: Conversor de Frequéncia > Conjuntos de
parametros.

Motor control mode 1/2 (Modo de controle do motor 1/2) ID164
“Mot Ctrl Mode1/2”

Esta entrada digital é usada para alterar entre dois parametros de sele¢do de modo
de controle do motor:

- P2.8.1 Motor Ctrl Mode (Modo de controle do motor)  ID600

- P2.8.2 Motor Ctrl Mode2 (Modo de controle do motor 2) ID521

O contato esta aberto = O modo de controle do motor 1 foi selecionado
O contato esta fechado = O modo de controle do motor 2 foi selecionado

Ao alterar entre os modos de controle de malha aberta e de malha fechada,
faca essa alteracd@o no estado de parada.

External brake acknowledgment (Confirmag&o de freio externo)  ID1210
“Ext. Brake ACK”

Conecte este sinal de entrada ao contato auxiliar do freio mecénico. Se o contato néo
for fechado dentro do tempo determinado quando o freio for aberto, o conversor de
frequéncia gerard uma falha de freio F58. A resposta pode ser selecionada no grupo
do parametro G2.14 Brake Control (Controle do Freio).

Cooling monitor (Monitor de resfriamento) /D750  “Cooling Monitor”

Ao usar um conversor de frequéncia resfriado a liquido, conecte esta entrada ao
sinal de Resfriamento OK da aplicacdo de controle de fluxo VACON® ou a qualquer
entrada que mostre o estado da unidade de resfriamento usada. Veja detalhes da
operacao do grupo do parametro de resfriamento G2.11.9.

A funcgdo de avango incremental iniciara o conversor de frequéncia para referéncia sem
comando de partida adicional, independentemente do local de controle. O avanco incremental
requer a ativaco da entrada digital antes que o comando seja aceito. O avanco incremental
também é desativado se houver um comando de partida ativo no local de controle ativo.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P2.4.2.25 Enable inching (Ativar avango incremental)  ID532 “Enable Inching”

Se vocé estiver usando a funcéo de avanco incremental, a entrada especificada
debe ser configurada como VERDADEIRO por um sinal digital ou ao definir o valor
do parametro como 0.2.

P2.4.2.26 Inching reference 1 (Referéncia de avango incremental 1)  1D530 “Inching 1”
P2.4.2.27 Inching reference 2 (Referéncia de avanco incremental 2)  1D531 “Inching 2”

Essas entradas ativardo a referéncia de avango incremental se o avanco for ativado.
Essas entradas também iniciardo o conversor de frequéncia se ativadas e se ndo
houver comando Solicitagdo de funcionamento de qualquer outro lugar.

Outros parametros para a fungéo de avanco incremental

- P2.3.9 Inching Ramp (Rampa de avanco incremental)ID1257 “Inching
Ramp”

- P2.2.7.9 Inching reference 1 (Referéncia de avanco incremental 1)  1D1239
“Inching Ref 1"

- P2.2.7.10 Inching reference 2 (Referéncia de avanco incremental 2)  1D1240
“Inching Ref 2"

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P2.4.2.28

P2.4.2.29

P2.4.2.30

P2.4.2.31

P2.4.2.32

P2.4.2.33

P2.4.2.34

P2.4.2.35

Digital input 27 Frequency Limit (2° limite de frequéncia da entrada digital)
/ID1511  “Max frequency 2”

Com este parametro, vocé pode selecionar a entrada digital que limitara a
frequéncia maxima a um valor menor do que o definido pela Frequéncia maxima.
Esse limite ndo afeta nenhuma referéncia constante. O limite é definido em
G2.6.4 Freq. Limit Handling (Manuseio de limites de freq).

Reset encoder counter (Redefinir o contador do encoder)  I1D1090
“Reset Position”

Ao usar o encoder, o conversor de frequéncia monitora as rotacdes e o angulo

do encoder (V: Revolucdes do eixo e V: Angulo do eixo).

Quando esta entrada possui valores de monitoramento da borda de elevagéo,

V: Angulo do eixo (ID1169) e Revolugdes do eixo (ID1170) s&o definidos como zero.
O comando Reset também é incluido em V: Palavra de controle auxiliar

Master Follower mode 2 (Modo de Seguidor/Mestre 2) /ID1092  “MF Mode 2”

O Modo Mestre/Seguidor pode ser alterado com entrada digital entre P2.10.1
MF Mode (Modo MF) e P2.10.5: MF Mode 2 (Modo MF 2) no grupo do parametro
Mestre/Seguidor. Isto pode ser usado para fins de redundéancia, por exemplo,
ao usar um sistema de sincronizagéo de conversores de frequéncia.

SEL
(ot | MF Mode 2 (Modo MF2) 13 G —Modo MF usado %

(P | ModoMF1 }———{ ENTRADA 0

(P | MF Mode 2 (Modo MF 2) - ENTRADA 1

Quick Stop (Parada rapida) /ID1213  “Quick Stop”

Entrada digital para a funcéo de Parada rapida

Motoring Torque Limit 1 (Limite de torque do motor 1) 1D1624
“Mot. Torg. Limit 1”

Entrada digital para ativar o limite de torque do motor 1

Generator Torque Limit 1 (Limite de torque no modo gerador 1) ID1626
“Gen. Torq. Limit 1”

Entrada digital para ativacé@o do limite de torque no modo gerador 1

PIC Function Activation (Ativagdo da funcdo PIC)  ID1804 “Pl Activation”

Selecione a entrada digital que ativara o controlador PI. Defina a selegéo
para 0,2 e o controlador PI é ativado sem fiagdo externa.

»”

Store Parameters (Armazenar parametros) ID1753  “Store Param. Set

Armazena o conjunto ativo no conjunto de parametros atualmente selecionado.
A selecao é feita pela entrada digital “Param. Set1/Set2” que também ¢é usada
para carregar o conjunto de parametros como o conjunto ativo.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P2.4.2.36

P2.4.2.37

P2.4.2.38

P2.4.2.39

P2.4.2.40

Start Place A/B (Local de partida A/B) /D425  “Start PlaceA/B”

Este parametro € usado para selecionar se o sinal de partida no controle de E/S
€ monitorado de P2.4.2.1 e P2.4.2.2

Start signal 1B (Sinal de partida 1B) /D403  “Start Signal 1B”

Selecdo do sinal 1B para a logica de partida/parada.
E para o Local de Partida B, selecionado com P2.4.2.39
Programacéo padréo 0.1. Partida de avanco padréo, selecionada com P2.4.1.1.

Start signal 2B (Sinal de partida 2B) /D404  “Start Signal 2B”

Selecédo do sinal 2B para a légica de partida/parada.
E para o Local de Partida B, selecionado com P2.4.2.39
Programacao padréo 0.1. Partida de reverséo padréao, selecionada com P2.4.1.1.

Disable Negative Direction (Desativar dire¢cdo negativa) ID1814
“DisableNegDir”

Entrada digital para desabilitar o funcionamento para direcio negativa. E possivel
definir o préprio tempo de rampa para desaceleracéo.

Disable Positive Direction (Desativar diregdo positiva)  ID1814 “DisablePosDir”

Entrada digital para desabilitar o funcionamento para direcéo positiva. E possivel
definir o préprio tempo de rampa para desaceleracao.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.4.3 Entradas analogicas 1 e 2

NE
(P | max. RefScale Alx ENTRADA 1
—0—{IN2 . SEL
( : Frequéncia max. M INO

IN 1

( : Faixa do sinal }

ESCALA

Saida_Maxima SAIDA
Entrada_Maxima

ENTRADA

Entrada_Minima

Saida_Minima

AN.IN

(P [ sel.sinalAiL-2)» ENTRADA  SAIDA

G Min. Personalizado Alx

P2.4.3.1 Allsignal selection (Selegdo de sinal Al1) /D377  “Al1 Signal Sel”
P2.4.4.1 Al2signal selection (Selegcdo de sinal Al2) /D388  “Al2 Signal Sel”

Conecte o sinal Al1/AI2 a entrada analdgica de sua escolha com este parametro. Para
obter mais informagdes sobre 0 método de programacao TTF, consulte o capitulo 4.

P2.4.3.2 Analogue input 1 signal filter time (Tempo do filtro de sinal da entrada analoégica 1)
ID324 “Al1 Filter Time”

P2.4.4.2 Analogue input 2 signal filter time (Tempo do filtro de sinal da entrada analogica 2)
/D329 “Al2 Filter Time”

A filtragem de primeira ordem é utilizada para sinais analdgicos que sao utilizados
para controlar, por exemplo, o limite de poténcia. A segunda ordem de filtragem
€ usada para filtragem da referéncia de frequéncia.

12000
10000
. / //—-
6000 /

/ e==Tempo do filtro 1 s
4000 63%

e Referéncia de

N3o filtrado

2000 frequéncia 22
ordem
0
N omnowmowmwowmouwmowmo wno
S OSSO MmO NNTdO OO T 0m
QY RANATLOO NN RANM A
OI OO A A N AN OODHNN < T 10D N O O

Figura 7-10. Filtragem do sinal Al1

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P2.4.3.3 Analogue input signal 1 signal range (Faixa de sinal da entrada analogica 1)

/D320 “Al1 Signal Range”
P2.4.4.3 Analogue input signal 2 signal range (Faixa de sinal da entrada analdgica 2)
/D325 “Al2 Signal Range”

0 “0-20mA/10V
Faixas de entrada de sinal: 0...10 V e 0...20 mA.
O sinal de entrada é usado de 0% a 100%.

Freq méax.

Freg. min:

4 Referéncia [Hz]

|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
Ly

™

0% Entrada analdgica 100 %

1 “4-20mA
Faixas de entrada de sinal: 4-20 mA e 2-10V
O sinal de entrada é usado de 20% a 100%

2 Referéncia [HZ]
Freq méax.
Freq. min: { ™
0% 20% Entrada anal6gica 100 %
ad
2 "=10-+10V

Faixa de entrada de sinal: -10V -+ 10 V.
O sinal de entrada é usado de -100% a +100%.

Fregmax4—-—-—————————————————————————

A Referéncia

oV Entrada analégica +1

- - Freq max.
y

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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3 “Custom Range” (Faixa personalizada)
Com o intervalo personalizado, é possivel ajustar livremente o nivel de entrada
correspondente as frequéncias minima e maxima.

4 Referéncia [Hz]

Freq méax. .
|
|
|
|
|
I
|
|
|
|
|
|
I
|
|
|

Freq. min: !:

0% 40 % Analégica 80 % 100 %
Min. Entrada Max.
personalizado personalizado

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P2.4.3.4

P2.4.3.5

P2.4.4.4

P2.4.4.5

P2.4.3.6

P2.4.3.7

P2.4.4.6

P2.4.4.7

Freq méax.
60Hz

47 Hz
Escala de
ref. max.

24 Hz
Escala de ]
ref. min.

Freq. min.

4 Referéncia [Hz] A .
R B Freq max. Referéncia [Hz]

Al1 custom minimum setting (Configuragdo minima personalizada Al1) 1D321
“Al1 Custom Min”
All custom maximum setting (Configuragdo maxima personalizada Al1)  ID322
“Al1 Custom Max”

Al2 custom minimum setting (Configuracdo minima personalizada AlZ2) ID326
“Al2 Custom Min”
Al2 custom maximum setting (Configuracdo maxima personalizada Al2)  ID327
“Al2 Custom Max”

Estes parametros definem o sinal da entrada analdgica para qualquer intervalo
de sinal de entrada em -160...160%. Por exemplo, se a escala de entrada de sinal
estiver configurada para 40%...80%, a referéncia pode ser alterada de 8 mA (para
Frequéncia Minima) para 16 mA (para Frequéncia Maxima).

All Reference scaling, minimum value (Escala de referéncia Al1, valor minimo)
/D303 “Al2 RefScale Min”

All Reference scaling, maximum value (Escala de referéncia All, valor maximao)
/D304 “Al2 RefScale Max”

Al2 reference scaling, minimum value (Escala de referéncia Al2, valor minimo)
/D393 “Al2 RefScale Min”

Al2 reference scaling, maximum value (Escala de referéncia Al2, valor maximo)
/D394 “Al2 RefScale Max”

Escala de referéncia adicional. A escala de referéncia da entrada anal6gica pode
ser definida para um valor diferente das frequéncias minima e maxima.

60 Hz ‘
47 Hz

Escalade T
ref. max.

24 Hz
Escala de 7]
ref. min.

Freq. min.

0 Hz

0%

P2.4.3.8

P2.4.4.8

0 Hz
Analégica 100 % 0%
Entrada

] |
40 % Analégica 80 % 100 %
Min. Entrada Max.
personalizado personalizado

Analogue Input 1 joystick input dead zone (Zona morta de entrada do joystick

da entrada analdgica 1) /D382 “Al1 JoysDeadZone”
Analogue Input 2 joystick input dead zone (Zona morta de entrada do joystick
da entrada analdgica 2) /D395 “Al2 JoysDeadZone”

Os valores pequenos da referéncia em torno de zero podem ser ignorados,
configurando este valor maior que zero. Quando a referéncia esta entre zero e + este
parametro, é forcada a zero.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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3 A Referéncia
Freq max.

I

I

I

|

I

I

I

Zona Morta |
do joystick Al ——— 11— |
=10% !

|

I

I

I

|

I

-10vV
-10|0 % -10 %
-« >
+10 % Entrada analdgica +10V

+100 %

Freg max.
v’ q

7.4.3.1  Fungdo de suspensado

O conversor de frequéncia pode ser parado pela funcéo de suspensao quando a entrada analdgica
cai abaixo de um certo valor por um certo tempo e as fungdes de velocidade se tornam ativas.

A Entrada analdgica

100 %

20 % :
Limtede +--~—of - ——— K ——
suspensao

0% >
0 Tempo: [s]
Run |
(Funcionamento) >
Status

P2.4.3.9 Allsleep limit (Limite de suspensédo Al1) /D385 “Al1 Sleep Limit”
P2.4.4.9 Al2sleep limit (Limite de suspensédo Al2) /D396 “Al2 Sleep Limit”
O conversor de frequéncia é parado automaticamente se o nivel do sinal Al cair
abaixo do limite de suspenséo definido com este parametro. Na funcéo de joystick,
guando a entrada esta entre zero e + este parametro, o conversor de frequéncia ira
para o estado de suspenséo.

P2.4.3.10 All sleep delay (Atraso de suspenséo All) /D386 “Al1 Sleep Delay”
P2.4.4.10 Al2sleep delay (Atraso de suspensdo Al2) /D397 “Al2 Sleep Delay”
Este parametro define o tempo que o sinal da entrada analdgica deve permanecer
abaixo do limite de suspensdao para parar o conversor de frequéncia.

P2.4.3.11 All joystick offset (Compensacdo de joystick Al1) /D165 “Al1 Joyst.Offset”

P2.4.4.11 Al2 joystick offset (Compensacado de joystick Al2) /D166 “Al2 Joyst.Offset”
Define o ponto zero de frequéncia conforme segue:

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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Com este parametro no visor, cologue o potencidbmetro no ponto zero assumido
e pressione £nterno teclado.

Observacdo: No entanto, isso ndo alterara a escala de referéncia.
Pressione o botdo Reset para alterar o valor do parametro de volta para 0,00%.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.4.4 Entradas analogicas 3 e 4
As entradas analdgicas 3 e 4 podem ser gravadas do fieldbus. Isso permite escala e inverséo
de sinal. Util, por exemplo, no caso de o PLC n&o estar operacional (valor zero recebido), o sinal
ficara automaticamente no valor maximo.

(P [ sel.sinal Aiz-4

P2.4.5.1
P2.4.6.1

P2.4.5.2

P2.4.6.2

LT
ENTRADA 1
IN 2
AN.IN

P | Max. personalizado Al3-4

ESCALA

ENTRADA  SAIDA
G Entrada analégica 3/4 y .
INO —100 %—{ Saida_Maxima SAIDA
Entrada analégica 3/4 IN 1 FILTRO Entracda_Mébdma
Entrada analogica 3/4 ENTRADA
ENTRADA Entrada_Minima
(P [ Tempo dofilto AI3/4 TC — o] saida_Minima
Invertido
(e [ min. ado AI3-4
P | ID de controle Al3-4
("~ ESCALA
(P [ max escala piz2) Saida_Méxima § Gravar para Par ID
Entrada_Méaxima SAIDA o G
para Gravar
ENTRADA
Entrada_Minima ENTRADA
(P [ min. escala AI3-4 Saida_Minima
Invertido

Al3 signal selection (Selecdo de sinal Al3) /D141  “Al3 Signal Sel”
Al4 signal selection (Selegdo de sinal Al4) /D152  “Al4 Signal Sel”

Conecte o sinal Al3/Al4 & entrada analégica de sua escolha com este parametro.
Para obter mais informag6es, consulte o Capitulo 4 Principio de programacéo
“Terminal para Fungdo” (TTF).

Quando o parametro para a selecao do sinal da entrada analdgica € ajustado para
0,1, vocé pode controlar a variavel de monitoramento da entrada analégica do
Fieldbus atribuindo o nimero de identificacdo da entrada de dados de processo ao
sinal de monitoramento da entrada analégica, permitindo, assim, que os sinais de
entrada do PLC sejam escalonados com as fun¢des de escala da entrada analdgica.

Analogue input 3 signal filtering time (Tempo de filtragem do sinal da entrada
analdgica 3) /D142 “Al3 Filter Time”

Analogue input 4 signal filtering time (Tempo de filtragem do sinal da entrada
analogica 4) ID153 “Al3 Filter Time”

A filtragem de primeira ordem é utilizada para os sinais das entradas analdgicas 3 e 4.

12000
10000 /7
8000 /

6000 N3o filtrado
Tempo do
4000 filtro1s
2000 63 %
0

N wmwLwLwLwmLwwLwmLwmuwmLwn

S < N AN H O NN O WIn <

O N =N O O N 0 <

o ddNNm SN G

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P2.4.5.3

P2.4.5.4

P2.4.6.3

P2.4.6.4

P2.4.5.5
P2.4.6.5

Al3 custom setting minimum (Configuragdo personalizada minima Al3) 1D144
“Al3 Custom Min”
Al3 custom setting maximum (Configuragdo personalizada maxima Al3)  ID145
“Al3 Custom Max”

Al4 custom setting minimum (Configuracdo personalizada minima Al4) ID155
“Al4 Custom Min”
Al4 custom setting maximum (Configuragdo personalizada maxima Al4)  ID156
“Al4 Custom Max”

Defina os niveis de entrada minimo e maximo personalizados para o sinal de Al3
entre -160...160%.

4 saidaAI3/A41
100 % -

0% 1
40 % Analégica 80 % 10
Min. Entrada Max.

personalizado personalizado

0%

Al3 signal inversion (Inversdo de sinal AI3)  ID151 “Al3 Signal Inv”
Al4 signal inversion (Inversdo de sinal Al4)  ID162 “Al3 Signal Inv”

A funcéo de inverséao do sinal € util em uma situacéo em que, por exemplo, o PLC esta
enviando o limite de poténcia para o conversor de frequéncia usando o fieldbus. Se o
PLC ndo conseguir se comunicar com o conversor de frequéncia, o limite de poténcia
do fieldbus para o conversor de frequéncia sera zero. Usando um valor zero de légica
de sinal invertido do PLC significaria o limite de poténcia maxima. Quando a inversao
€ necessaria para o sinal de dados de processo, os valores do fieldbus precisam ser
escritos para os sinais de monitoramento da entrada analdgica. Consulte o parametro
P2.4.5.1 AI3 Signal selection (Selec&o de sinal Al3) para obter mais detalhes.

0 = Sem inversao
1 = Sinal invertido

4  saida AI3/A4l

|

0% 40 % Analégica 80 % 100 %
Min. Entrada Max.
personalizado personalizado

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.4.4.1

Esta fungéo permite controlar qualquer parametro usando uma entrada analdgica. O parametro

seleciona qual o intervalo da area de controle e o nimero de ID do parametro que € controlado.

P2.4.5.6

P2.4.5.7

P2.4.6.6

P2.4.6.7

P2.4.5.8
P2.4.6.8

Analogue input 3, minimum value (Entrada analdgica 3, valor minimao) ID1037
“Al3 Scale Min”
Analogue input 3, maximum value (Entrada analogica 3, valor maximao) ID1038
“Al3 Scale Max”
Analogue input 4, minimum value (Entrada analogica 4, valor minimo) 1D1039
“Al4 Scale Min”

Analogue input 4, maximum value (Entrada analogica 4, valor maximo) 1D1040

“Al4 Scale Max”

Estes parametros definem a faixa para os parametros controlados. Todos os valores

sdo considerados inteiros, ou seja, ao controlar o ponto de enfraquecimento de
campo (como no exemplo), vocé também precisa definir o nUmeros de casas
decimais, por exemplo, um FWP de 100,00 precisa ser definido como 10000.

AlI3 Controlled ID (ID Controlado Al3) ID1509 “Al3 Control. ID”
Al4 Controlled ID (ID Controlado Al4)  ID1510  “Al4 Control. ID”

Estes parametros definem o parametro controlado.

Exemplo:
Vocé quer controlar a tenséo do ponto de enfraguecimento de campo do motor
através de uma entrada analégica de 70,00% a 130,00%.

Defina o valor minimo da escala com 7000 = 70,00%
Defina o valor méaximo da escala como 13000 = 130,00%
Defina o ID controlado como 603 (Tensao no ponto de enfraquecimento de campo)

A Saida AI3/Al4 = Tensé&o do ponto de
enfraquecimento de campo ID603 |
13000
Max.
escala
7000
Min.
escala : : :
I | I
| | i
T >
0% 40 % Analégica 80 % 100 %
Min. Entrada Max.
personalizado personalizado

Agora, o sinal da entrada anal6gica 3de 0 Va 10V (0 mA a 20 mA) controlara a
tenséo do ponto de enfraquecimento de campo entre 70,00% e 130,00%. Ao definir
o valor, lembre-se de que os decimais sao tratados como nameros inteiros.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.4.5 Controle de inversao

P24.7.1

Inversion Control (Controle de inverséo) /1D1091 “INV Control”

O controle de inverséo permite selecionar qual operacao do sinal de entrada sera
invertida.

BOO = +1 = Falha externa invertida 1

BO1 = +2 = Falha externa invertida 2

BO2 = +4 = Entrada digital de ativacdo de funcionamento invertida
B03 = +8 = Entrada digital de confirmacéao de freio invertida

BO4 = +16 = Entrada digital de limite de torque do motor invertida
BO5 = +32 = Entrada digital de frequéncia maxima 2 invertida

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/



controle de pontes rolantes apfiff20 VACON e 151

7.5 Sinais de saida

7.5.1 Sinais de saida digital
Na aplicacéo de Controle de freio, nenhum sinal de saida € usado por padréo.

P2.51.1

P2.51.2

P2.51.3

P2.5.1.4

P2.5.1.5

P2.5.1.6

P25.1.7

P2.5.1.8

P2.5.1.9

Ready (Pronto) /D432  “Ready”

O conversor de frequéncia esta pronto para operar.

Motivos comuns quando estiverem faltando sinais de prontid&o:
- O sinal de ativacao do funcionamento esta baixo

- Atenséao CC estd muito baixa

- Atenséo CC estd muito alta

Run (Funcionamento) /D433  “Run”

O conversor de frequéncia esta em modulagao.

Fault (Falha) /D434  “Fault”

Ocorreu um disparo de falha.

Inverted fault (Falha invertida) /D435 “Fault, Inverted”

N&o ha nenhuma falha ativa no conversor de frequéncia.

Warning (Aviso) /D436  “Warning”

Sinal de aviso geral.

External fault or warning (Falha ou aviso externo)  ID437  “Ext. Fault/Warn.”

Falha ou aviso, dependendo do parametro de resposta a falha externa. Os
parametros P2.4.2.11 Ext Fault Close (Falha Externa Fechada) e P2.4.2.12 Ext Fault
Open (Falha Externa Aberta) sdo usados para acionar uma falha. P2.12.1 External
fault (Falha externa) é usado para selecionar a resposta.

Reference fault or warning (4mA) (Falha ou aviso de referéncia (4 mA)) D438
“Al Ref Faul/Warn”

Falha ou aviso, dependendo do parametro de Resposta a falha de referéncia de 4
mA. A resposta é selecionada em G2.11.6.

Drive overtemperature warning (Aviso de superaquecimento de conversor
de frequéncia) /D439 “OverTemp Warn”

A temperatura do conversor de frequéncia excedeu as condi¢des normais de
operacdo. O limite de temperatura pode variar dependendo do tipo e tamanho do
conversor de frequéncia.

Reverse (Reverso) 1D440 “Reverse”

A frequéncia de saida do conversor de frequéncia é negativa

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P2.5.1.10

P2.5.1.11

P2.51.12

P2.51.13

Wrong direction (Diregdo errada) 1D441 “WrongDirection”

0 sentido de rotacéo é diferente do solicitado. Isso acontece quando uma forca
externa faz o motor girar no outro sentido ou quando o comando de mudancga de
direcao foi dado e o conversor de frequéncia ainda esta desacelerando para mudar
de direcdo.

At reference speed (Na velocidade de referéncia) I1D442  “At Ref. Speed”

Motor de induc&o: A velocidade esté dentro do escorregamento nominal da
referéncia.

Motor PMS: A frequéncia de saida esta dentro de 1 Hz da frequéncia de referéncia.
Jogging speed (Velocidade de jogging) /D413  “Jogging Speed”

O comando de velocidade de jogging foi dado.

10 Control Place (Local de controle de E/S)  I1D444  “l0 Control Place”

O local de controle ativo € o terminal de E/S definido pelo parametro para Local
de controle (P3.1) ou forgado com a funcéo de entrada digital.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/



controle de pontes rolantes apfiff20 VACON e 153

P2.5.1.14 Brake Open Control, Direct (Controle de abertura do freio, Direto) 1D446
“BrakeOpen, Direct”

Consulte a descricdo detalhada sobre a operacao do freio em G2.15 Controle
do freio, Capitulo 7.15

Exemplo: RO1 na placa OPTA2:
Funcéo de freio ATIVADA: Os terminais 22-23 estdo abertos (relé ndo energizado).
Funcéo de freio DESATIVADA: Os terminais 22-23 estédo conectados (relé energizado).

Comando de fechamento do freio Comando de abertura do freio
Funcéo de freio ATIVADA Funcéo de freio DESATIVADA
O|22 Ol22
Ol28 — 0|23 3

Ao usar a funcédo Mestre/Seguidor, o conversor de frequéncia seguidor abrira o freio
ao mesmo tempo que o mestre, mesmo se as condi¢bes do seguidor para abertura
do freio ndo tiverem sido atendidas.

P2.5.1.15 Brake Open Control, Inverted (Controle de abertura do freio, Invertido) D445
“BrakeOpen, Invert”

Consulte a descricdo detalhada sobre a operacao do freio em G2.15 Controle
do freio, Capitulo 7.15

Controle de abertura/fechamento de freio externo

Exemplo: RO1 na placa OPTA2:
Freio fechado: Os terminais 22-23 estao conectados (relé energizado).
Freio aberto: Os terminais 22-23 estéo abertos (relé nédo energizado).

Comando de fechamento do freio Comando de abertura do freio
Funcéo de freio ATIVADA Funcéo de freio DESATIVADA
Ol22 O |22
Ol23 l Ol23 —

Observacdo: Quando a alimentacéo da placa de controle € removida, os terminais
22-23 séo abertos.

Ao usar a funcéo Mestre/Seguidor, o conversor de frequéncia seguidor abrira o freio

ao mesmo tempo que o mestre, mesmo se as condi¢des do seguidor para abertura
do freio néo tiverem sido atendidas.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P2.5.1.16

P25.1.17

P2.51.18

P2.51.19

P2.5.1.20

P2.5.1.21

P25.1.22

P2.5.1.23

Output frequency limit 1 supervision (Supervisdo do limite de frequéncia
de saida 1) D447 “FreqOut SupvLim1”

A frequéncia de saida esta fora dos limites de supervisdo definidos no grupo do
parametro Supervision Lim (Limites de supervisdo). A funcéo pode ser configurada
para monitorar o limite alto ou baixo. O limite e as funcdes sdo selecionados em
G2.5.8 Supervision Limits (Limites de supervisao).

Output frequency limit 2 supervision (Supervis&do do limite de frequéncia
de saida 2) /D448 “FreqOut SupvLim2”

A frequéncia de saida esta fora dos limites de superviséo 2 definidos no grupo do
parametro Supervision Lim (Limites de supervisdo). A funcéo pode ser configurada
para monitorar o limite alto ou baixo. O limite e as funcdes sdo selecionados em
G2.5.8 Supervision Limits (Limites de supervisao).

Reference limit supervision (Supervisdo de limite de referéncia)  1D449
“Ref Lim Superv.”

A referéncia ativa ultrapassa os limites inferior/superior de supervisdo definidos
no grupo do pardmetro Supervision Lim (Limites de superviséo). A funcdo pode
ser configurada para monitorar o limite superior ou inferior. As fungfes séo
selecionadas em G2.5.8 Supervision Limits (Limites de supervisdo).

Temperature limit supervision (Supervisdo de limite de temperatura)
/D450 “Temp Lim Superv.”

A temperatura do conversor de frequéncia ultrapassa os limites de supervisao
definidos no grupo do pardmetro Supervision Lim (Limites de supervisdo). A funcéo
pode ser configurada para monitorar o limite alto ou baixo. O limite e as func¢des sdo
selecionados em G2.5.8 Supervision Limits (Limites de supervisdo).

Torque limit supervision (Supervisdo de limite de torque)  1D451
“Torq Lim Superv.

O torque do motor ultrapassa os limites de superviséo definidos no grupo do
parametro Supervision Lim (Limites de superviséo). A funcéo pode ser configurada
para monitorar o limite alto ou baixo. O limite e as funcdes sdo selecionados em
G2.5.8 Supervision Limits (Limites de supervisao).

Motor thermal protection (Protegdo térmica do motor) 1D452
“MotTherm Flt/Wrn”

O termistor do motor inicia um sinal de superaquecimento que pode levar a uma
saida digital. A resposta é selecionada com P2.12.5.6 ThermistorF.Resp.
Analogue input supervision limit (Sinal de supervisdo de entrada analogica)
/D453 “Ain Supv Lim”

O sinal da entrada analdgica selecionado ultrapassa os limites de supervisao
definidos no grupo do parametro G2.5.8 Supervision Lim (Limites de supervisao).
A funcéo pode ser configurada para monitorar o limite alto ou baixo.

Limit Control active (Controle de limite ativo) /D454 “Limit Control ON”

Um ou mais controladores de limite do conversor de frequéncia estéo ativos.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.51.1

P2.5.1.24
P2.51.26
P2.51.28
P2.5.1.30
P2.51.32

P2.5.1.25

P25.1.27

P2.5.1.29

P2.5.1.31

P2.5.1.33

P2.5.1.34

P2.5.1.35

Fieldbus input data 1 (Dados de entrada do fieldbus 1) /D455  “FB Dig Input 1”
Fieldbus input data 2 (Dados de entrada do fieldbus 2)  1D456  “FB Dig Input 2”
Fieldbus input data 3 (Dados de entrada do fieldbus 3)  1D457  “FB Dig Input 3”
Fieldbus input data 4 (Dados de entrada do fieldbus 4) /D169  “FB Dig Input 4”
Fieldbus input data 5 (Dados de entrada do fieldbus 5)  ID170  “FB Dig Input 5”

Os dados da palavra de controle principal do Fieldbus podem ser direcionados para
as saidas digitais do conversor de frequéncia. Consulte o manual da placa fieldbus
usada para obter a localizacdo desses bits.

Fieldbus digital input 1 parameter (Parametro da entrada digital do fieldbus 1)
/D891 “FB Dig 1 Par ID”
Fieldbus digital input 2 parameter (Pardmetro da entrada digital do fieldbus 2)
/D892 “FB Dig 2 Par ID”
Fieldbus digital input 3 parameter (Pardmetro da entrada digital do fieldbus 3)
/D893 “FB Dig 3 Par ID”
Fieldbus digital input 4 parameter (Pardmetro da entrada digital do fieldbus 4)
/D894 “FB Dig 4 Par ID”
Fieldbus digital input 5 parameter (Pardmetro da entrada digital do fieldbus 5)
/D895 “FB Dig 5 Par ID”

Com estes parametros vocé pode definir o pardmetro a ser controlado usando
a entrada digital de FB.

Exemplo:

Todas as entradas da placa opcional estdo em uso e vocé ainda deseja fornecer a Dl:
Comando do freio CC (ID416). Vocé também tem uma placa fieldbus no conversor de
frequéncia.

Defina o parametro ID891 (Fieldbus digital input 1 (Entrada digital do fieldbus 1))
para 416.

Agora, vocé pode controlar o comando de Frenagem CC do fieldbus pela palavra

de controle do Profibus (bit 11).

E possivel controlar qualquer pardmetro da mesma maneira se os valores 0=FALSO
e 1=VERDADEIRO forem significativos para esse parametro. Por exemplo, P2.6.5.3
Brake Chopper (Chopper de frenagem) (ID504) pode ser ligado e desligado usando
esta funcao (Chopper de Frenagem; 0 = N&o usado, 1 = Ligado, Em funcionamento).

Safe disable active (Desativacdo segura ativa) /D756  “Safe Disable Act”

Selecione a saida digital para mostrar o status do Safe Torque Off.

Brake Slipping (Escorregamento de freio) ID1786

Indicacao da saida digital em que o freio esta deslizando.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/



VACON e 156 controle de pontes rolantes apfiff20

7.5.2 Saidas analogicas 1, 2, 3e 4

P2.5.2.1 Analogue output 1 signal selection (Selegdo do sinal da saida analogica 1) 1D464
“lout 1 Signal”
P2.5.3.1 Analogue output 2 signal selection (Selegdo do sinal da saida analogica2) D471

“lout 2 Signal”

P2.5.4.1 Analogue output 3, signal selection (Saida analogica 3, selegdo do sinal)  ID478
“lout 3 Signal”

P2.5.5.1 Analogue output 4, signal selection (Saida analogica 4, selecdo do sinal)  I1D1527
“lout 4 Signal”

Conecte o sinal AO1 a saida analdgica de sua escolha com este parametro.

P2522  Analogue output function (Fungdo de saida analogica) /D307  “lout Content”

P25.32  Analogue output 2 function (Funcdo da saida analogica2) ID472  “lout 2 Content”
P2.54.2  Analogue output 3, function (Fungdo da saida analdgica 3) ID479  “lout 3 Content”
P2.55.2  Analogue output 4, function (Fungdo da saida analdgica4) ID1520 “lout 4 Content”

Este parametro seleciona a fungéo desejada para o sinal da saida analégica.

0 “Notused”
Saida analdgica é forcada para 20% (= 2 V/4 mA)
1 “O/PFreq”
Frequéncia de saida de zero até a frequéncia maxima.
2 “Freq Ref”
Referéncia de frequéncia de zero até a frequéncia maxima
3 “Motor speed “
Velocidade do motor da velocidade zero até a velocidade sincrona do motor
4 “0/P Current”
Corrente de saida do conversor de frequéncia de zero até a corrente nominal
do motor.
5 “Motor Torque “
Torque do motor de zero até o torque nominal do motor (100%).
6 “Motor Power”
Poténcia do motor de zero até a poténcia nominal do motor (100%).
7 “Mot Voltage”
Tenséo de saida do conversor de frequéncia de zero até a tensdo nominal do motor
8 ”"DC-link volt”
Unidade de 500 V: Tenséo CC de zero até 1.000 VCC
Unidade de 690 V: Tensao CC de zero até 1.317 VCC

9 “Al1”
Sinal da entrada analégica 1 nao filtrada
10 “AlI2”

Sinal da entrada analégica 2 nao filtrada

11 “Fout,min-max
Frequéncia de saida da frequéncia minima até a frequéncia maxima

12 “(-2Tn)-(2Tn)”
Torque do motor de duas vezes negativo o torque nominal do motor até duas
vezes positivo 0 torque nominal do motor

13 “(-2Pn)-(2Pn)”
Poténcia do motor de duas vezes negativa a poténcia nominal do motor até duas
vezes positiva a poténcia nominal do motor

14 “PT100 Temp.”
Valor méximo de temperatura do PT100 da escala de entrada usada de -30 °C
a+200 °C

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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VACON e 157

P2.52.3

P2.5.3.3

P2.54.3

P2.5.5.3

P2.524
P2.5.3.4
P2.5.4.4
P2.5.5.4

15 “FB Data In4”
O valor dos dados de processo do fieldbus da saida analédgica de FB pode ser
conectado a saida analdgica usando o sinal de monitoramento 1D48.

16 “(-2nN)-(2nN)”
Velocidade do motor de duas vezes negativa a velocidade nominal até duas vezes
positiva a velocidade nominal

17 “Enc 1 Speed”

Velocidade do encoder 1 da velocidade zero até a velocidade sincrona do motor

Analogue output filter time (Tempo do filtro de saida analogica) /D308
“lout Filter Time”
Analogue output 2 filter time (Tempo do filtro da saida analdgica 2) ID473

“lout 2 Filter T”

Analogue output 3, filter time (Tempo do filtro da saida analdgica 3) D480
“lout 3 Filter T”

Analogue output 4, filter time (Tempo do filtro da saida analogica 4) 1D1521
“lout 4 Filter T”

A filtragem de primeira ordem é usada para sinais de saida analdgica.

12000
10000
8000 |
6000
4000
2000
0
n n
S <
o uwn
S o

—

/

1,135
1,725
2,315
2,905
3,495
4,085
4,675
5,265
5,855

6,445

N3o filtrado
Tempo do

filtro1ls
63 %

Analogue output inversion (Inversdo de saida analogica)

Analogue output 2 inversion (Inversdo da saida analogica 2)
Analogue output 3 inversion (Inverséo da saida analdgica 3)
Analogue output 4 inversion (Inversdo da saida analogica 4)

Inverte o sinal da saida analégica:

100 %1

Saida
analégica

\

0%
0%

Sinal da fungéo

100 %

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/

/D309  “lout Invert”

/D474 “lout 2 Invert”
/D481  “lout 3 Invert”
ID1522  “lout 4 Invert”
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P2525
P2.53.5
P2.54.5
P2.5.5.5

P2.52.6
P2.5.3.6
P2.54.6
P2.5.5.6

Analogue output minimum (Saida analogica minima)

Analogue output 2 minimum (Saida analogica 2 minima)
Analogue output 3 minimum (Saida analogica 3 minima)
Analogue output 4 minimum (Saida analogica 4 minima)

Define o sinal minimo para 0 mA ou 4 mA (zero vivo).

0 Defina o valor minimo como 0 mA (0%)
1 Defina o valor minimo como 4 mA (20%)

100 % >

Saida
analdgica

Invertido

20 Y — = === mmmmmmm e m oy

|
0% Sinal da funca —-
Inal da Tuncao
0% ¢ 100 %

ID310
ID475
ID482
ID1523

Analogue output scale (Escala de saida analogica) /D311  “lout Scale”

Analogue output 2 scaling (Escala da saida analogica 2) /D476  “lout 2 Scale”
Analogue output 3 scaling (Escala da saida analogica3)  1D483  “lout 3 Scale”
Analogue output 4 scaling (Escala da saida analogica 4) /ID1525 “lout 4 Scale”

A
l L
100 % \ :
Saida Escala de 200% :
analdgica |
|
50 %————————fm A '
20%T—HSf """~ ——T————————————— +
0% !
0% 50% sjnalda 100 %
funcéo

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P2.5.2.7 Analogue output offset (Compensagdo de saida analogica) ID375
“lout Offset”

P2.5.3.7 Analogue output 2 offset (Compensac&o da saida analogica 2) D477
“lout 2 Offset”

P2.5.4.7 Analogue output 3 offset (Compensacdo da saida analogica 3) 1D484
“lout 3 Offset”

P2.5.5.7 Analogue output 4 offset (Compensagdo da saida analogica 4) ID1524
“lout 4 Offset”

Define a compensacao do sinal da saida analdgica.

Na figura abaixo, o sinal de escala de 50% recebeu 20% de compensacéo e a escala
de 200% recebeu 50%.

A
100 %t+—-—-——-—"—-4f———-——-—"—-"—-——-pF——"———"———"————— :_
|
Saida |
analdgica |
|
50 % -
|
|
|
Escalade |
0,
20 % ————————————I—_________EO_/O__I
|
0% - ! ! -
0 % 50%  Sinalda 100 %
funcéo

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.5.3 Saidas digitais retardadas 1 e 2
P2.5.6.1 Digital output 1 signal selection (Selecdo do sinal da saida digital 1) 1D486
“Dig.Out 1 Signal”

P2.5.7.1  Digital output 2 signal selection (Selegdo do sinal da saida digital 2) 1D489
“Dig.0Out 2 Signal”

Conecte o sinal de saida digital retardado a saida digital de sua escolha com este
parametro. Para obter mais informacdes sobre o0 método de programacéo de TTF,
consulte o capitulo 4.

P2.5.6.2 Digital output function (Funcédo de saida digital) D312 “D0O1 Content”
P2.5.7.2 Digital output 2 function (Fungdo da saida digital 2) ID490 “D02 Content”
0 = “Nao usado”
1="Pronto”

O conversor de frequéncia esta pronto para operar.
Motivos comuns quando estiverem faltando sinais “Pronto”:
o O sinal de ativagdo do funcionamento esta baixo
o Atensdo CC esta muito baixa
o Atensdo CC esta muito alta
2 = “Em Funcionamento”
O conversor de frequéncia esta em modulagao.
3="“Falha”
Ocorreu um disparo de falha.
4 = “Faultinvert”
N&o ha nenhuma falha ativa no conversor de frequéncia.
5 = “OverheatWarn”
A temperatura do conversor de frequéncia excedeu as condi¢bes normais de
operagdo. O limite de temperatura pode variar dependendo do tipo e do tamanho
do conversor de frequéncia.
6 = “ExtFaul/Warm”
Falha ou aviso externo, dependendo do parametro de resposta a falha externa.
7 = “RefFaul/Warn”
Falha ou aviso, dependendo do parametro de resposta a falha de referéncia de 4 mA.
- ocorre se a referéncia anal6gica for de 4 a 20 mA e o sinal for <4 mA.
8 = “Warning”
Sempre se um aviso estiver ativado.
9 = “Reversed”
A frequéncia de saida do conversor de frequéncia é negativa
10 = “JogSpeedSel”
A velocidade de jogging, predefinida ou de avanco incremental foi ativada com
entrada digital.
11 = “At speed”
Motor de inducgé&o: a velocidade esta dentro do escorregamento nominal
da referéncia.
Motor PMS: a frequéncia de saida est& dentro de 1 Hz da referéncia.
12 = “MotorRegAct”
Um dos reguladores de limite esté ativo.
13 = “FreqLim1Sup”
Output frequency limit 1 supervision (Supervisdo do limite de frequéncia de saida 1)
A frequéncia de saida ultrapassa os limites superior/inferior de superviséo definidos.
14 = “FreqLim2up”
Output frequency limit 2 supervision (Superviséo do limite de frequéncia de saida 2)
A frequéncia de saida ultrapassa os limites superior/inferior de supervisao definidos.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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15 = “TorgLimSprv”
Torque limit supervision (Superviséo de limite de torque)
O torque do motor ultrapassa os limites inferior/superior de supervisdo definidos.
16 = “RefLimSprv”
Reference limit supervision (Supervisao de limite de referéncia)
A referéncia ativa ultrapassa os limites inferior/superior de supervisdo definidos.
17 = “ExtBrakeCont”
Controle de freio externo
Controle de fechamento/abertura do freio externo com atraso programavel
18 = “1/0 ContAct”
Controle de terminais de E/S
O local de controle de E/S est4 ativo.
19 = “TempLimSprv”
Superviséo de limite de temperatura do conversor de frequéncia
A temperatura do conversor de frequéncia ultrapassa os limites de supervisao
definidos (par. ID354)
20 = “WrongDirecti”
O sentido de rotagéo é diferente do solicitado. Isso acontece quando uma forga
externa faz o motor girar no outro sentido ou quando um comando de mudancga
de direcéo foi dado e o conversor de frequéncia ainda esta desacelerando para
mudar de direcéao.
21 = “ExtBrakelnv”
Controle de freio externo invertido
Controle de abertura/fechamento do freio externo; saida ativa quando o freio
é controlado fechado.
22 = “ThermFLlt/Wrn”
Falha ou aviso do termistor
A entrada de termistor da placa opcional indica superaquecimento. Falha ou
aviso, dependendo do paradmetro de resposta.
23 = “Al Supervis”
Supervisao de entrada analdgica
Funcéo de supervisao de entrada analdgica, funcédo de saida do tipo Definir Reset.
24 = “FB Diglnput1”
Dados de entrada digital do fieldbus 1
25 = “FB Diglnput2”
Dados de entrada digital do fieldbus 2
26 = “FB Diglnput3”
Dados de entrada digital do fieldbus 3
27 = “Warning SR”
Indicagéo de aviso que requer pressionar o botdo Reset. Normalmente, o
conversor de frequéncia removera a indicacdo de aviso quando a situacao de
falha tiver passado. Essa saida requer que o bot&o de reset seja pressionado
antes que o sinal fique baixo apds um acionador de aviso.
28 = “ID.Bit”
Selecione o sinal para controlar o DO. O parametro deve ser definido no formato
XXxX.yy onde xxxx € o numero de ID de um sinal e yy € o nUmero do bit. Por
exemplo, o valor para o controle de DO € 1174.02. 1174 é o nimero de ID da
Palavra de aviso 1. Assim, a saida digital é ligada quando o bit nimero 02 da
palavra de aviso (ID n® 1174), ou seja, a subcarga do motor € alta.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P2.5.6.3
P2.56.4

P2.5.7.3
P2.574

P2.5.6.5
P2.5.7.5

P2.5.6.6
P2.5.7.6

Digital output 1 on-delay (Saida digital 1 com atraso) /D487  “DO1 ON Delay”
Digital outout 1 off-delay (Saida digital 1 sem atraso) D488 “DO1 OFF Delay”

Digital output 2 on-delay (Saida digital 2 com atraso) /D491  “DO2 ON Delay”
Digital outout 2 off-delay (Saida digital 2 sem atraso) D492  “D02 OFF Delay”

Com esses parametros, vocé pode definir as saidas digitais com ou sem atraso.

Ligado Desligado
A  Atraso Atraso
Sinal >
O0—o0 O——0
DO >

Figura 7-11. Sajdas digitais 1 e 2, com atraso e sem atraso

Invert digital output 1 (Inverter saida digital 1)  /ID1587  “INV Delayed DO1”
Invert digital output 2 (Inverter saida digital 2)  I1D1588  “INV Delayed D02”

Inverte a operacgéo da saida digital retardada

Ligado Desligado
A Ataso Atraso
Sinal >
o—O0 o—0
DO >
ID.Bit Free DO 1 (DO livre do bit de ID 1) ID1217
ID.Bit Free DO 2 (DO livre do bit de ID 2) ID1385

Selecione o sinal para controlar o DO. O parametro deve ser definido no formato
XXxX.yy onde xxxx € o numero de ID de um sinal e yy € o niumero do bit. Por exemplo,
o valor para o controle de DO € 1174.02. 1174 € o numero de ID da Palavra de aviso
1. Assim, a saida digital € ligada quando o bit nUmero 02 da palavra de aviso

(ID n® 1174), ou seja, a Subcarga do motor ¢ alta.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.5.4 Limites de supervisdo
A funcéo de supervisdo oferece a possibilidade de monitorar certos valores com a configuragéo
de limites. Quando o valor real excede ou cai abaixo do valor definido, uma mensagem atravées
de uma saida digital pode ser dada. A supervisdo do limite de torque é escalonavel.

P2.5.8.1

P2.5.8.3

P2.5.8.5

P2.5.8.8

P3.6.8.10

P2.582

P2.5.8.4

P2.5.8.6

P2.5.8.9

P2.5.811

Output frequency limit supervision function (Fun¢do de superviséo do limite

de frequéncia de saida) /D315 “Freq SupvLim 1~

Output frequency limit 2 supervision function (Fungdo de supervisdo do limite

de frequéncia de saida2)  1D346 “Freq Supv Lim 2”

Torque limit, supervision function (Limite de torque, funcdo de supervisdo)

/D348 “Torque Supv Lim”

Reference limit, supervision function (Limite de referéncia, funcdo de supervisdo)
/D350 “Ref Superv Lim”

Drive temperature limit supervision function (Fungdo de supervisdo do limite

de temperatura do conversor de frequéncia)  ID354  “Temp Lim Superv.”

0 Sem supervisdo
1 Supervisdo do limite inferior
2 Supervisao do limite superior

Os cinco parametros a seguir sdo usados para definir um valor limite a ser
monitorado com o parametro correspondente acima.

Output frequency limit supervision value (Valor de supervisdo do limite da
frequéncia de saida) /D316 “Freq Dupv Val 1”

Output frequency limit 2 supervision value (Valor de superviséo do limite da
frequéncia de saida 2) /D347 “Freq Supv Val 2”

Torque limit, supervision value (Limite de torque, valor de supervisio) 1D349
“Torque Supv Val”

Reference limit, supervision value (Limite de referéncia, valor de supervisio)
/D351 “Ref Superv Value”

Drive temperature limit value (Valor de limite da temperatura do conversor de
frequéncia) /D355 “Temp Supv Value”

A

Valor

superio | | .
Lim. | | | |

inferior >

Figura 7-12. Fun¢do de supervisdo

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P2.5.8.7 Torque Supervision value scaling input (Entrada de escala do valor de supervisdo
de torque) D402 “Torque Superv Scl”
Este pardmetro € usado para alterar o nivel de supervisdo do limite de torque entre
zero e P2.5.8.6 Torgque Supv Val (Valor de supervisdo de torque)

0 =N&o usado
1=Al1

2=Al2

3=AI3

4=Al4

5 = FBLimScaling

7.5.4.1  Fungdo de supervisdo de entrada analdgica

A funcéo de supervisdo de entrada analdgica controlara a saida digital selecionada para fechar
quando o sinal da entrada analdgica exceder o limite superior e abrir quando o sinal estiver
abaixo do limite inferior.

P2.5.8.12 Analogue input supervision signal (Sinal de supervisdo de entrada analdgica)
/D356 “Ain Supv Input”

Com este parametro, vocé pode selecionar a entrada analdgica a ser monitorada.

0 = N&o usado
1=Al1

2=AI2

3=AI3

4=Al4

5 = FBLimScaling

P2.5.8.13 Analogue Low supervision control limit (Limite inferior de controle de supervisdo
analogica) /D357  “Ain Supv Llim”

P2.5.8.14 Analogue High supervision control limit (Limite superior de controle de supervisdo
analogica) /D358  “Ain Supv Hlim”

A Entrada analdgica

Lim. |
superior
Lim. |
inferior

DO >

Figura 7-13. Um exemplo do controle Ligar/Desligar.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.6 Configuragtes de limites

7.6.1 Manuseio de limite de corrente

P2.6.1.1

P26.1.2

P26.1.3

P2.6.1.4

Current limit (Limite de corrente)  ID107  “Current Limit”

Esse parametro determina a corrente maxima na saida do conversor de frequéncia.
O intervalo de valores do parametro difere de tamanho para tamanho.

Quando o limite de corrente for alterado, o limite de corrente de rotor bloqueado

é calculado internamente para 90% do limite de corrente (se o limite de corrente
de rotor bloqueado for maior que o limite de corrente). Quando o limite de corrente
esta ativo, a frequéncia de saida do conversor de frequéncia € reduzida até que

a corrente esteja abaixo do limite definido.

No controle de malha fechada, o limite de corrente afeta o limite da corrente
de producéo de torque, e ndo a corrente total. Isso pode ser alterado no grupo
de opcoes com o parametro “LimitTotalCurrent” (Limite da corrente total).

Na operacdo de sincronizacao do conversor de frequéncia, a limitacéo é para
a corrente média das unidades.

»

Scaling of current limit (Escala do limite de corrente) /D399  “Currnt Lim Sclng’

0 = N&o usado

1=Al1

2=AlI2

3=AI3

4=Al4

5 = Valor de monitoramento da escala do limite de FB ID46

Este sinal ajustaréa a corrente méaxima do motor entre 0 e o parametro Motor Current

Limit (Limite de corrente do motor).

Current Limit Kp (Kp do limite de corrente) 1451

Ganho K do limite de corrente para controle de malha aberta

Current Limit Ki (Ki do limite de corrente) 1452

Ganho | do limite de corrente para controle de malha aberta.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.6.2 Manuseio do limite de torque

Limite de torque positivo A

T

Limite de torque do gerador Limite de torque do motor

Q2 Modo gerador Q1
Modo motor

Q3 Q4 Modo gerador
Modo motor

Limite de torque do motor Limite de torque do gerador

P26.2.1

P26.22

P26.23

P26.24

P2.6.2.5

Limite de torque negativo

Torque Limit (Limite de torque) /D609 “Torque Limit”

O limite de torque geral para os lados de motor e gerador. Este valor é o limite final
para todas as funcdes de escala. Este valor ndo deve ser usado para escala, mas
para limite maximo de seguranca, porque a fungéo de taxa de aceleracéo é ineficaz
quando este parametro € alterado. Somente o limite de torque do lado motor tem
uma funcéao de limitacéo da aceleracao.

Motoring Torque limit (Limite de torque do motor)  ID1287  “MotorTorqueLimit”
Limite de torque do lado motor Este valor limite é usado para todas as funcdes de
escala e funcdes de taxa de rampa de limite de torque, se ativadas.

Generator Torque limit (Limite de torque do gerador) 101288 “GenerTorqueLimit”
Limite de torque do lado gerador. Este limite é utilizado para todas as funcdes de escala.
O limite de torque no lado gerador nao esta incluido na funcéo de taxa de aceleracao.
otoring Torque limit 1 (Limite de torque do motor 1) 1D1625 “Mot.TorqueLim 1”
Limite de torque do lado motor que é ativado pela entrada digital.

Generator Torque limit (Limite de torque do gerador) 1 ID1627

“Gen. Torque Lim 1”

Limite de torque do lado gerador que é ativado pela entrada digital.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P2.6.2.6 Motoring Torque limit scaling (Escala do limite de torque do motor) ID485
“MotTorgLimSclng”

O limite de torque do motor é igual ao parametro Motoring Torque Limit (Limite de
torque do motor) se o valor “Not Used” (N&o usado) estiver selecionado. Se alguma
das entradas for selecionada, o limite de torque do motor sera dimensionado entre
zero e o parametro Motoring Torque Limit (Limite de torque do motor).

0 = N&o usado

1=Al1

2=AlI2

3=AI3

4=Al4

5 = Valor de monitoramento da escala do limite de FB ID46

P2.6.2.7 Generating torque limit scaling (Escala do limite de torque do gerador) 1D1087
“GenTorqLimSclng”

O limite de torque do gerador € igual ao parametro Generator Torque Limit (Limite
de torque do gerador) se o valor “Not Used” (Ndo usado) estiver selecionado.

Se alguma das entradas for selecionada, o limite de torque do gerador sera
dimensionado entre zero e o parametro de limitacdo do torque do gerador.

0 = N&o usado

1=Al1

2=AI2

3=AI3

4=Al4

5 = Valor de monitoramento da escala do limite de FB ID46

7.6.21  Apenaspara configuracoes de malha aberta

P2.6.2.8.1 Torque limit control P-gain (Ganho P de controle de limite de torque) I1D610
“TorqLimCtrl P”

Este parametro define o ganho do controlador de limite de torque. Ele é usado
apenas no modo de controle de malha aberta.

P2.6.2.8.2 Torque limit control I-gain (Ganho | do controle de limite de torque) ID611
“TorgLimCtrl I”
Este parametro determina o ganho | do controlador de limite de torque. Ele é usado

apenas no modo de controle de malha aberta.

7.6.2.2  Apenaspara configuracdes de malha frechada

P2.6.2.9.1 Speed Control output limit (Limite de saida de controle de velocidade) 1D1382
“SPC Out Limit”

Limite de torque para o controlador de velocidade. Ele afeta os torques de diregdes
positiva e negativa.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P2.6.2.9.2 Speed Control positive limit (Limite positivo de controle de velocidade) 1D646
“SPC Pos Limit”

Limite de torque positivo para a saida do controlador de velocidade.

P2.6.2.9.3 Speed Control negative limit (Limite negativo de controle de velocidade) D645
“SPC Neg Limit”

Limite de torque negativo para a saida do controlador de velocidade.

P2.6.2.9.4 Pull Out Torque Limit (Limite de torque de retirada) 1D1291

Limite de torque de retirada

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.6.2.3  Protecdo contra carga descontrolada

A protecdo contra carga descontrolada é usada para aumentar o limite de torque do gerador
guando a velocidade da carga esta aumentando acima do limite de frequéncia definido. Usado
em casos em que o sistema superior esta controlando o limite de torque do gerador e é
necessario controla-lo quando a velocidade aumenta demais.

Observacéao! O limite maximo de torque do lado gerador ainda é limitado pelo parametro
de limite de torque geral.

P2.6.2.10.1 Generator Torque limit increase speed level (Limite de torque do gerador
aumenta o nivel de velocidade) ID1547 “TorqLimiInc Hz”

O limite de frequéncia no qual o limite de torque do lado gerador é iniciado aumenta
guando a velocidade do motor aumenta (excesso de velocidade).

P2.6.2.10.2 Generator Torque limit increase high speed limit (O limite de torque do gerador
aumenta o limite de velocidade superior)  ID1548 “MaxTorgLim Hz”

0 nivel de frequéncia no ponto em que o torque definido pelo “Generator Torque
Limit increase maximum addition” (Limite de torque do gerador aumenta a adi¢do
méxima) é adicionado inteiramente ao limite de torque final.

P2.6.2.10.3Generator Torque limit increase added torque (Limite de torque do gerador
aumenta o torque adicional) ID1549 “MaxTorgLim”

Quando este parametro é definido como maior que zero, o limite de torque do gerador
aumenta em alta velocidade é ativado. Este parametro define o torque que é adicionado
ao limite de torque do gerador, comecando linearmente de ID1547 a ID1548.

MIN MIN

MaxTorgLim Hz ENTRADA 1 (P | maxTorgLim ) ENTRADA 1 |——Adicionar para limite de torque do gerador >
Frequéncia de saida ENTRADA 2 > EN'?F??\D A JV ENTRADA 2
MULDIV
SUB
L ENTRADA 1 VALOR

( : TorgLimine Hz —@—» ENTRADA 2 MULTIP
DIVIS

en

A 4

SuB
ENTRADA 1

—®| ENTRADA 2

( : MaxTorqLim Hz }—1

A

Generator Torque Limit
1 (Limite de torque do
gerador)

MaxTorqLim

Limite de torque|( v/ ¥
de base do [

gerador — : /V:

| MaxTorgLim Hz

TorgLimInc Hz | :
I ' —>

Frequéncia de saida

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.6.3 Manuseio do limite de frequéncia

SEL

Velocidade predefinida
Frequéncia max. ENTRADA 0 --
F | Faha4mA
G
VN SEL

(P Max Frequency 2 (Frequéncia méxima 2D—> ENTRADA 1
MOX ENTRADA 1 G ENTRADA 0

(P ] Control Place (Local de cortrole) K ENTRADA2 | ™| ENTRADAO ENTRADA 1

SEL ENTRADA 0 ENTRADA 1

o|o

SEL

(o] RetdeErs2y—————»{g [ ™| ENTRADAL
(P | 10 Reterence (Referéncia de E/S) )————| ENTRADA 0 P [ Sel.ref. teclado ENTRADA 2 ﬂ Velocidade predefinidax
(P [ 0 Reference 2 (Referéncia de E/S 2))——{ ENTRADA 1 P | Fieldbus Ctr Ref ENTRADA 3 (- [revimm)

req. falha 4my

NEG
ENTRADA

ﬂ G Limite de Freg. Neg.

PC| Controle PC F| R LMITE
-- - TMITE MiN. ~Entrada de controle de rampa
- MiN. —>{ ENTRADA
SEL 6 s »| ENTRADA MAX.
SEL ¢ >16 MAX,
G > ENTRADA 0 ENTRADAO » ENTRADA O
»{ ENTRADA 0 ENTRADAT | ENTRADA 1 NEG ENTRADA 1
(P [ Re. de avanco incremental 12 ENTRADA 1 ENTRADA
P | Selegéo de referéncia do seguidor N ﬂ

o9

Frequéncia méax. 2 G
Frequéncia méax. ENTRADA 0

ﬂ Limite de Freq. Pos.

ENTRADA 2
SEL

Y
]

Max Frequency 2 (Frequéncia méxima 2))—» ENTRADA 1

P2.6.3.1

P2.6.3.2

P2.6.3.3

P2.6.3.4

P2.6.3.5

Maximum Frequency Limit 2 ID1512 (Limite de frequéncia maximaZ2  ID1512)
“Max Frequency 2”

Este parametro define a frequéncia maxima quando a entrada digital “Max
Frequency 2" (Frequéncia maxima 2] é ativada. Este limite nédo afeta os valores

de referéncia que sdo do tipo constante, por exemplo, referéncias de velocidade
predefinidas. Se a velocidade real for maior que a Frequéncia maxima 2, a referéncia
limitada é ativada por rampa.

Negative frequency limit (Limite de frequéncia negativa) 1D1286 “Neg Freq Limit”

Limite de frequéncia da dire¢éo positiva. Quando alterado no modo de controle de
malha fechada, a alteracéo é feita sem rampa. Se a velocidade calculada exceder em
ID1812, a resposta F61 Speed Error (Erro de velocidade) é ativada.

Positive frequency limit (Limite de frequéncia positiva) ID1285 “Pos Freq Limit”

Limite de frequéncia da dire¢céo negativa. Quando alterado no modo de controle de
malha fechada, a alteracéo é feita sem rampa. Se a velocidade calculada exceder em
ID1812, a resposta F61 Speed Error (Erro de velocidade) é ativada.

Zero Frequency limit (Limite de frequéncia zero)  1D1283  “Zero Freq. Limit"

Define o limite de frequéncia zero.
Usado para determinar quando a queda de carga é definida para zero se a fungéo
de remocao de queda de carga 1 estiver selecionada

Minimum frequency Open Loop (Malha aberta de frequéncia minima) /D101
“Min Frequency OL”

Define a frequéncia minima de qualquer entrada de referéncia ajustavel (ou seja, a
referéncia ndo € um paréametro). A frequéncia minima é ignorada quando a velocidade
de jogging, a velocidade predefinida ou a referéncia de avanco incremental sdo usadas.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P2.6.3.6

P2.6.3.7

P2.6.3.8

Minimum frequency Closed Loop (Malha fechada de frequéncia minima)  1D101
“Min Frequency CL”

Define a frequéncia minima de qualquer entrada de referéncia ajustavel (ou
seja, a referéncia ndo é um parametro). A frequéncia minima é ignorada quando
a velocidade de jogging, a velocidade predefinida ou a referéncia de avanco
incremental sdo usadas

Acceleration Power Limit Forward (Avango do limite de poténcia
de aceleracédo) ID1903

Este pardmetro limitard a velocidade para que determinado nivel de poténcia néo
seja excedido.

Acceleration Power Limit Reverse (Reversao do limite de poténcia
de aceleragéo) ID1904

Este parametro limitara a velocidade para que determinado nivel de poténcia nao
seja excedido.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.6.4 Manuseio do barramento CC

P2.6.4.1

P2.6.4.2

Overvoltage controller (Controlador de sobretensdo) ID607 “Overvolt Contr”

O parametro seleciona o comportamento do controlador de sobretensdo no controle
de malha aberta. Também ativa o controlador de sobretensao de malha fechada,
mas a operacao é sempre do tipo

‘PI” em modos de controle em malha fechada.

0 “Off” - Controlador chaveado desativado
Os controladores de sobretensdo de malha aberta e fechada estéo desligados.

1 “On: NoRamping” - Operac&o do tipo controlador P ativado
Os controladores de malha aberta e fechada estdo ativados.
O controlador de malha aberta é um controlador tipo P.
O controlador de malha fechada é um controlador tipo PI.

2 “On: Ramping” - Controlador tipo Pl ativado

Os controladores de malha aberta e fechada estéo ativados.

O controlador de malha aberta € um controlador tipo PI.

O controlador de malha fechada é um controlador tipo Pl (como na selecéo 1).
Overvoltage Reference Select (Selegcdo de referéncia de sobretenséo) 1D1262
“OverVolt.Ref.Sel”

Nivel de referéncia de sobretensao, dependendo do status do chopper de frenagem.
No controle de malha fechada, o nivel do controlador de sobretensao é ajustado por
“OverVoltageRef” (Ref. de sobretensao). O pardmetro pode ser encontrado no grupo
do parametro de configuracéo de MF.

ID1262 Chopper de frenagem em uso Chopper de frenagem néo estd em
uso

0/ Unidade de 500 V: 844 V Unidade de 500 V: 797 V

Tensao alta Unidade de 690 V: 1164 V Unidade de 690 V: 1099 V

rllér-:ﬁzlsao 1,25*Tensao nominal CC estimada 1,18*Tensao nominal CC estimada

2/ et .

BrakeChLevel 1,07*nivel do chopper de frenagem Nivel do chopper de frenagem

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P2.6.4.3

P2.6.44

Brake chopper (Chopper de frenagem) /D504  “Brake Chopper”

Quando o conversor de frequéncia estiver desacelerando o motor, a inércia do motor

e a carga sdo alimentadas em um resistor de frenagem externo. Isso permite que o
conversor de frequéncia desacelere a carga com um torque igual aguele da aceleracéao
(desde que o resistor de frenagem correto tenha sido selecionado). Consulte o manual
separado de instalagdo do resistor de frenagem. O modo de teste do chopper de
frenagem gera um pulso para o resistor a cada segundo. Se a realimentacao de pulso
estiver incorreta (resistor ou chopper ausente), a falha F12 sera gerada.

Seletor de referéncia da Nivel do chopper de frenagem
sobretenséo
0 /Tensdo alta Unidade de 500 V: 797 V
Unidade de 690 V: 1099 V
1/ Tensado normal 1,18*Tensdo nominal CC estimada
2 / BrakeChLevel Nivel do chopper de frenagem
0 = “Nao Usado” - Nenhum chopper de frenagem usado

O chopper de frenagem néo esté ativo ou presente no barramento CC.
OBSERVACAO: O nivel do controlador de sobretens&o é definido um pouco
abaixo; consulte o parametro P2.6.5.2.

1 = “On, Run” - Chopper de frenagem em uso e testado quando em
funcionamento
O chopper de frenagem do conversor de frequéncia esta ativado e operacional
guando o conversor de frequéncia esta no estado Em funcionamento.
O conversor de frequéncia também envia pulsos de teste para realimentagéo
do resistor de frenagem.

2 = “External” - Chopper de frenagem externo (sem teste)
O sistema possui um item que manipula a tens&o do barramento CC. Este
poderia ser um sistema com AFE ou h4a uma unidade BCU externa. Quando
esta opgao é selecionada, o nivel de sobretenséo do conversor de frequéncia
é definido um pouco mais alto para que a operacédo ndo entre em conflito com
as unidades AFE ou BCU.

3 = “On, Run+Stop” - Usado e testado no estado PRONTO e em funcionamento
O chopper de frenagem esté ativo também quando o conversor de frequéncia
néo estéa no estado Em funcionamento. Esta op¢éo pode ser usada, por
exemplo, quando outros conversores de frequéncia estiverem gerando, mas
0s niveis de energia estiverem baixos o suficiente para serem manipulados
com apenas um conversor de frequéncia.

4 = "On, No test” - Usado quando em funcionamento (sem teste)
O chopper de frenagem esta ativo no estado Em funcionamento, mas nenhum
pulso de teste para o resistor é gerado.

Observagdo: No menu do sistema existe um parametro “InternBrakeRes” (Resistor
de frenagem interno). Este par@metro € usado para célculos de superaquecimento
do resistor de frenagem. Se um resistor de frenagem externo estiver conectado ao
conversor de frequéncia, o parametro deve ser definido como “N&o conectado” para
desativar o calculo de temperatura do resistor de frenagem.

Brake Chopper Level (Nivel do chopper de frenagem) ID1267 “BrakeChopperLeve”

Nivel de ativagéo de controle do chopper de frenagem em volts. Este parametro esta
ativo quando “OverVolt.Ref.Sel” for 2/ “BrakeChLevel”

Para alimentacéo de 400 V: 400x1,35x1,18=638V
Para alimentacéo de 500 V: 500x1,35x1,18=808V
Para alimentacéo de 690 V: 690x1,35x1,18=1100V

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P2.6.4.5  Undervoltage controller (Controlador de subtensdo) D608 “Undervolt Contr”

O controlador de subtenséao reduz a frequéncia de saida para obter energia do motor
guando a tensdo CC cai para um limite em que o controlador de subtensao € ativado
tentando manter a tens@o CC no nivel minimo.

0 “Off” - Controlador chaveado desativado
Os controladores de sobretensdo de malha aberta e fechada estéo desligados.

1 “On: NoRamping” - Operacéo do tipo de controlador PI ativado
Os controladores de malha aberta e fechada estéo ativados.
Os controladores de malha aberta e fechada séo controladores tipo PI.
Se a energia voltar enquanto o conversor de frequéncia estiver em subtenséo,
a frequéncia de saida do controlador recuperara o valor de referéncia.

2 “On: Ramping” - Controlador tipo Pl e desacelerando
Os controladores de malha aberta e fechada estéo ativados.
Os controladores de malha aberta e fechada séo controladores tipo PI.
Se a energia voltar enquanto o conversor de frequéncia estiver em subtenséo,
ele passara para a velocidade zero e gerara uma falha de subtenséo.

Observacao: No controle de malha fechada, também o parametro
“CLrmpFollEncFreq” precisa ser ativado para obter uma operacao idéntica.

P2.6.4.6 Under Voltage Reference Select (Selecdo de referéncia de subtensao) ID1537
“UnderVoltRef.Sel”
Selecione o nivel de operacao para o controlador de subtensdo de malha aberta.

0 “UnderVoltRef”
O nivel de operagéo de subtenséo € selecionado com P2.6.5.7

1 “0.8 * Estimated DC Voltage”
Nivel de tensdo CC automatica

P2.6.4.7 Under Voltage Reference OL (Referéncia de subtensio MA) ID1538
“UnderVoltage Ref”

Defina o nivel de operacédo para o controlador de subtensao de malha aberta
quando P2.6.5.6 for 0 / SubToltageRef.

7.64.1  Configuracoes de MF

P2.6.4.8.1 Overvoltage reference (Referéncia de sobretensdo) [1D1528 “OverVoltageRef.”
Define o nivel de referéncia de sobretensdo no modo de controle de malha fechada.
Valor percentual relativo & tensdo CC nominal da unidade. Padréo 118%.

690 VCA x 1,35 x 118% = 1099 VCC
500 VCA x 1,35 x118% = 796 VCC

P2.6.4.8.2 Overvoltage controller motoring torque limit (Limite de torque do motor do
controlador de sobretenséo)

Define o limite de torque do motor, quando o conversor de frequéncia esta operando
sob o controlador de sobretenséo.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P2.6.4.8.3 CL Under Voltage Reference (Referéncia de subtenséo de MF)

Define o nivel de referéncia de subtensao no modo de controle de malha fechada.
Valor percentual relativo a tensdo CC nominal da unidade. Padréo 65%.

690 VCA x 1,35 x 65% = 605 VCC
500 VCA x 1,35 x 65% =438 VCC

7.6.5 Opgdes de limite
P2.6.5.1 Limit total current (Limite da corrente total) /ID1901 “LimitTotalCurren”

Esta funcéo ativa a funcéo de limite de corrente total no controle de malha fechada.
Normalmente, em malha fechada, o limite de corrente afeta apenas a corrente de

producéo de torque.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.7 Manuseio de corrente CC e magnetizagéo

O freio CC pode ser usado para manter o motor no lugar (torque nominal em escorregamento
nominal). Ele também pode ser usado para manter o motor aquecido em locais com alta
umidade e acelerar a geracdo de fluxo do rotor. O fluxo do rotor € necessario no motor de
inducéo para gerar torque. A corrente que é necessaria para gerar o fluxo nominal é definida
pelo pardmetro de corrente de magnetizacdo, mas dependendo do tamanho do motor,

a producdo do fluxo nominal leva um tempo diferente ap6s o comando de partida.

Fornecer uma corrente mais alta na partida do motor diminuira o tempo que o motor € capaz
de gerar um torque nominal.

Azul: Corrente do motor. Vermelho: Fluxo do rotor.
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Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.7.1 Configuracées de malha aberta

P2.71.1

P2.7.1.2

P2.7.1.3

DC-braking current (Corrente de frenagem CC) /D627  “DC-Brake Current”

Define a corrente injetada no motor durante a frenagem CC. Na partida, este
parametro é usado junto com o tempo da frenagem CC para diminuir o tempo em
gue o motor é capaz de produzir um torque nominal. Quando a corrente de frenagem
CC é aplicada ao motor, a frequéncia de saida é zero.

DC-braking time at start (Tempo de frenagem CC na partida) ID507
“Start DC-BrakeTm”

A frenagem CC é ativada quando o comando de partida é dado. Este parametro
define por quanto tempo a corrente CC é dada ao motor antes do inicio da
aceleracao. A corrente de frenagem CC na partida é usada para magnetizar o motor
antes de funcionar, o que melhorara o desempenho do torque na partida. O tempo
necessario depende do tamanho do motor, variando de 100 ms a 3 segundos. Quanto
maior o motor, mais tempo é necessario.

A configuracéo padréo de 0,00 s significa que 200 ms séo gastos para magnetizar

0 motor. Este 200 ms pode ser ajustado para zero com o parametro “MakeFluxTime".
Ativar a partida dindmica desativara as func¢des da frenagem CC na partida.

DC-braking time at stop ID508 (Tempo de frenagem CC na parada)  ID508
“Stop D-BrakeTm”

Define o tempo para o uso da frenagem CC na parada. A operacéo € diferente
dependendo do modo de parada selecionado (por inércia ou rampa).

Funcédo de parada = 0/ Parada por inércia:
Apds o comando de parada, o motor desacelera até uma parada sem controle
do conversor de frequéncia.

Com a injecéo de CC, o motor pode ser parado eletricamente no menor tempo
possivel, sem que se use um resistor de frenagem externo opcional.

0 tempo de frenagem é escalado de acordo com a frequéncia no momento do
comando de parada. Se a frequéncia for a frequéncia nominal do motor ou superior,
o valor definido do tempo de frenagem CC na parada é usado como o tempo de
frenagem. Quando a frequéncia estiver abaixo da frequéncia nominal, a relacdo
entre a frequéncia nominal e a frequéncia de saida no momento do comando de
parada determinara o tempo de frenagem CC. Por exemplo, o motor de 50 hertz esta
funcionando a 25 Hz quando o comando de parada é dado. O tempo de frenagem CC
sera de 50% do tempo de frenagem CC na parada. Se a frequéncia for inferior a 5 Hz,
o tempo minimo de frenagem CC é de 10% do tempo de frenagem CC na parada.

A frenagem CC é iniciada ap6s um curto atraso de reinicio ap6s o comando de
parada se a fungao de parada estiver em parada por inércia.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P2.7.1.4

P2.7.1.5

A Outputfrequency (Frequéncia de saida) A Outputfrequency (Frequéncia de saida)

@~ n!
E\
Atraso de Tempo de freio
reinicio
CC na parada
50% T ’

0%

Tempo de
freio CC na
Atraso de parada 100%

r/einicio

50 %

0%

Figura 7-14. Tempo de frenagem CC quando o modo Parada = Parada por inércia,
da velocidade nominal e 50% da velocidade nominal.

Funcédo de parada = Rampa:

Apds o comando de Parada, a velocidade do motor é reduzida de acordo com os
parametros de desaceleracgdo definidos, para a velocidade definida com o parametro
de frequéncia de frenagem CC na parada, onde a frenagem CC € iniciada.

O tempo de frenagem € definido com o parametro DC braking time at stop (Tempo

de frenagem CC na parada). Se a inércia for alta, € recomendavel usar um resistor de
frenagem externo para obter uma desaceleracédo mais rapida. Consulte Figura 7-15.

A Outputfrequency (Frequéncia de saida)
fn """\ "~~~ """~~~ -
\ Comando de parada

Tempo de freio

50 % 7 Fre_‘Q- de CC na parada
freio EC
0%

Figura 7-15. Tempo de frenagem CC quando o modo Parada = Rampa

DC braking frequency at stop (Frequéncia de frenagem CC na parada) ID515
“Stop D-BrakeFr”

A frequéncia de saida na qual a frenagem CC ¢ aplicada ao fazer uma parada em
rampa.

DC brake current in stop (Corrente do freio CC na parada)  I1D1080
“DCBrakeCurlnStop”

Define a corrente injetada no motor no estado de parada quando o sinal de entrada
digital “DC Brake Command” (Comando do freio CC) é usado para ativar o freio CC
guando nenhuma solicitacdo de operacao esta ativa. Quando o freio CC é ativado,

o conversor de frequéncia indicara estar no estado Em funcionamento.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.7.1.1  Frenagem de fluxo

P2.7.1.6 Flux brake (Freio de fluxo) /D520 “Flux Brake”

No lugar da frenagem CC, a frenagem de fluxo é uma maneira util de aumentar a
capacidade de frenagem em casos onde ndo sdo necessarios resistores de frenagem
adicionais.

Quando a frenagem for necessaria, a frequéncia é reduzida e o fluxo no motor
aumenta. Isso aumenta as perdas no motor, 0 que aumenta a capacidade de frear

do motor. Ao contréario da frenagem CC, a velocidade do motor permanece controlada
durante a frenagem.

A frenagem de fluxo pode ser definida como ATIVADA ou DESATIVADA.

0 = Frenagem de fluxo DESATIVADA

A Output frequency (Frequéncia de saida)

|
______________________ _} _——
[
|
Motor voltage I
Tens&o do motor) :
|
|
[
[
|
N :
|
Corrente do motor :
—
1 = Frenagem de fluxo ATIVADA
A Outputfrequency (Frequéncia de saida)
______________________ .
|
Flux | N ____ |
Current 1
(Corrente | :
de fluxo) | Motor voltage |
(Tenséo do motor) |
|
|
Corrente do motor |
|
—
P2.7.1.7  Flux braking current (Corrente de frenagem de fluxo) ID519
“FluxBrakeCurrent”

Define o valor da corrente de frenagem de fluxo. O faixa de configuracéo do valor
depende do tamanho da unidade usada.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.7.2 Configuracées de malha fechada

P2.721

pP2.722

P2.7.2.3

P2.7.2.4

Magnetizing current at start (Corrente de magnetizagdo na partida) D627
“Start Magn Curr”

Define a corrente aplicada ao motor quando o comando de partida é fornecido no
modo de controle de malha fechada. Na partida, este parametro é usado junto com
0 7Tempo de magnetizacdo na partida para diminuir o tempo em que o motor € capaz
de produzir torque nominal. Em controle de malha fechada, a frequéncia de saida
nao é forcada a zero enquanto a corrente de magnetizacao for aplicada ao motor.

Magnetizing time at start (Tempo de magnetizacdo na partida) 1D628
“Start Magn Time”

Define o tempo de duracdo da corrente de magnetizacédo aplicada ao motor na partida.
A Corrente de magnetizacdo na partida € usada para encurtar o tempo quando o fluxo
esté no nivel nominal. Isso melhorara o desempenho do torque na partida. O tempo
necessario depende do tamanho do motor, variando o valor de 100 ms a 3 segundos.
Quanto maior o motor, mais tempo ele precisa. Ajuste este tempo para que o fluxo do
rotor seja maior que 90% antes da liberagdo da velocidade (Tempo de velocidade zero
na partida ID615) ou quando o freio mecénico for liberado.

Flux reference (Referéncia de fluxo) /ID1250  “FluxReference”

Valor de referéncia para o fluxo do rotor. O fluxo do rotor pode ser reduzido
mudando a corrente de magnetizagdo. No entanto, isso também afeta 0 modelo
do motor, tornando os célculos de torque um pouco menos precisos. Ao usar este
parametro, o modelo do motor pode compensar o efeito das diferentes correntes
de magnetizacdo nos calculos de torque.

f(MotorNomFreq))z when f(Out) > f(MotorNomFreq)

[FW]RotorFlux = ( Foun)

Fluxo

FC T I

50 % ]

25 %

Fn 2xXFn
Output frequency (Frequéncia de saida)

Flux Off Delay (Atraso de desligamento de fluxo)  ID1402 “Flux Off Delay”

A funcgéo Atraso de desligamento de fluxo mantera o motor magnetizado apds um
comando de parada, tornando a proxima partida mais rapida porque o fluxo ja esté
disponivel no motor. A fungédo € usada, por exemplo, em um sistema onde varias

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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partidas repetidas sao feitas em ciclos curtos. O nivel de fluxo pode ser ajustado pelo
parametro Stop State Flux (Fluxo do Estado de Parada).

0 = Fluxo ndo é mantido no motor
>0 = Atraso de desligamento de fluxo em segundos.
-1 = Fluxo é mantido indefinidamente no motor

P2.7.2.5  Stop State Flux (Fluxo de estado de parada) /ID1401  “Stop State Flux”

A quantidade de fluxo em porcentagem do fluxo nominal do motor mantida no motor
apds a parada do conversor de frequéncia. O fluxo € mantido pelo tempo definido
pelo parametro 1D1402 Flux Off Delay (Atraso de desligamento de fluxo). Este
parametro sé pode ser usado no controle de motor em malha fechada.

7.7.2.1  Fungdo do fluxo reduzida

A funcéo do fluxo reduzida é usada para diminuir a corrente de magnetiza¢do abaixo de um
determinado limite de frequéncia. Esta funcao é usada em sistemas onde ndo é necessario

um elevado torque de partida. Esta funcdo NAO PODE ser usada em nenhuma situagio em que
o torque nominal do motor de velocidade zero for necessario.

P2.7.2.6 Reduced Flux frequency (Frequéncia de fluxo reduzido)

Um ponto de frequéncia onde o fluxo comeca a reduzir para um nivel definido pelo
Reduced Flux Level (Nivel de fluxo reduzido) em direcéo a velocidade zero.

P2.7.2.7 Reduced Flux level (Nivel de fluxo reduzido)

Este parametro define o nivel de fluxo quando a frequéncia de saida for zero. O fluxo
é reduzido linearmente de ID1614 até a frequéncia zero.

A Outputfrequency (Frequéncia de saida)

Magnetizacéo /
do motor

Red. Fluxo|
Hz

Red. Fluxo -

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.8 Controle do motor

Controle de malha aberta
O controle de malha aberta controla o motor sem realimentacgéo do encoder do eixo do motor.
As sele¢cbes do modo de controle 0, 1 e 2 sdo modos de controle de malha aberta.

Escorregamento
O torque do motor de inducéo é baseado no escorregamento. Quando a carga aumenta,
0 escorregamento também aumenta. Escorregamento é a velocidade que o rotor esta atras
da frequéncia elétrica do estator.
A imagem abaixo apresenta o torgue produzido pelo motor de indug¢édo quando conectado
diretamente na linha.
1. Velocidade sincrona do motor. O motor esté recebendo apenas a corrente de magnetizacgao.
2. Ponto de operacgdo nominal do motor. O motor esté produzindo 100% do torque e da
poténcia nominais. A velocidade real do eixo é a velocidade nominal do motor, e o motor
recebe a corrente nominal.
3. Torque de retirada. Este € o ponto em que o torque produzido pelo motor comeca
a diminuir quando o escorregamento aumenta. Apés este ponto, 0 motor ira parar
se a carga nao for reduzida.

Torque
A q

~600% -

100% —f-----——m -

No controle de frequéncia, a carga determinara a velocidade real do eixo.
Freq. Dir. Change

I ’
| _Escorregamento)«—(Fred: Salia de 50 Hz

T~  Freq. Dir. Change
(Freqg. Ref. 50 Hz

Escorregamento

"Shaft__y,|
Freq”

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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Compensacgdo de escorregamento no controle de malha aberta

O conversor de frequéncia usa o torque do motor e a rotacdo nominal do motor para compensar

0 escorregamento. Se a rotacdo nominal do motor for 1440 -> 0 escorregamento hominal é de

60 rpm. E quando o torque do motor é de 50%, o escorregamento é de 30 rpm. Para manter a
velocidade de referéncia, o conversor de frequéncia deve aumentar a frequéncia de saida em 1 Hz.

Freq. Dir. Change (Freq. Ref. 50 Hz)

l.a— Freq. Dir. Change
_(Freq._Saida de 51 Hz)

mento

Tn
50 %

\/

Controle de malha fechada
O controle de malha fechada controla o motor usando a informac&o exata da velocidade do

motor do encoder. As sele¢des do modo de controle 3 e 4 sdo modos de controle de malha
fechada. Usar esses modos sem placa de encoder (e encoder) resultara na falha do encoder.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P2.8.1

P2.8.3

Motor control mode (Modo de controle do motor) D694  “MC Mode” (2.6.1)
“Open Loop”
“Closed Loop”

“Sensorless”

“AOL Control”

Torque Select (Selecdo de torque) ID1278 “Torque Select”

Este parametro define o modo de limitag&o de velocidade no modo de controle
de torque.

0= “Frequency Control”

1= “SpeedControl” - Modo de controle de velocidade

O conversor de frequéncia é forgcado a operar no modo de controle de velocidade,
enguanto o parametro do modo de controle do motor é definido para o modo de
controle de torque, permitindo assim a sele¢do do modo de controle de velocidade
e controle de torque com um parametro Unico, por exemplo, do Fieldbus.

2= “Torque” - Limites de frequéncia positivo e negativo

A velocidade nao é limitada pela referéncia de velocidade, apenas a frequéncia
maxima ou os limites de frequéncia positivo e negativo se definidos abaixo do
parametro de frequéncia maxima.

Velocidade
[RPM]

controlador de velocidade ativo

( P | Limite de Freq. Pos.)

Conversor de frequéncia em controle de torque

Conversor de frequéncia em controle de torque Tempo

( P | Limite de Freq. Neg.) - -
controlador de velocidade ativo

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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3= “RampOutput” - Saida de rampa para ambas as diregdes

A velocidade é limitada por referéncia ap6s o gerador de rampa, portanto, a
velocidade aumentard com o tempo de rampa definido até que o torque real seja
igual ao torque de referéncia. Se a velocidade estiver abaixo da referéncia quando
a carga for removida do eixo, a velocidade aumentara sem a rampa.

Esta é a selecdo padrdo. Para o sistema mestre/seguidor, recomenda-se usar uma
sele¢do que permita uma referéncia um pouco maior para o seguidor de torque que
a carga serd balanceada igualmente, por exemplo, o controle de janela.

Velocidade
RPM] A

( P | Limite de Freq. Pos.)— —————————————————————————

(FW| FreqRampOut) A==

/.’—b Conversor de frequéncia em controle de torque

Saida do gerador

de rampa .
P Conversor de frequéncia em controle de torque t

( R FreqRampOut)— ——————————————
( P | Limite de Velocidade Neg.)— —————————————————————————

\/

4= “Min” - Minimo da referéncia de velocidade e referéncia de torque.
0 valor minimo da saida do controlador de velocidade e da referéncia de torque séo
selecionados como referéncia de torque final.

Velocidade

rev) A A
( P | Limite de Freq. POS-) 1"~~~ t_ I_d_ g - I_ _'d_d_ ? ________ Controlador de velocidade ativo
(FW FreqRampOut) —_ 1 _ _ _ _ _ _ controlador de velocidade ativo
Gerador de rampa —] . .
saida Conversor de frequéncia em controle de torque Caritialzitay ile v TREEERENE
> >
" : Tempo
Conversor de frequéncia em controle de torque Controlador de velocidade ativo P
Conversor de frequéncia em controle de torque
( P | Limite de Freq. Neg.\

controlador de velocidade ativo Controlador de velocidade ativo

\j
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5= “Max” - Maximo da referéncia de velocidade e referéncia de torque
0 valor maximo da saida do controlador de velocidade e da referéncia de torque séo
selecionados como referéncia de torque final.

Velocidade 4
[RPM]

Controlador de velocidade ativo

( P | Limite de Freq. Pos.}

Conversor de frequéncia em controle de torque

controlador de velocidade ativo

controlador de velocidade ativo

(FW| FreqRampOut }- + — —

( R | Limite de Freq. Neg.)— ——————————————————————————

\/

Conversor de frequéncia em controle de torque

6= “Window” - Controle de janela
A velocidade é limitada dentro da janela de referéncia de velocidade.

O limite de ativacd@o de controle de velocidade é diferente do limite de velocidade.
Portanto, a velocidade precisa chegar primeiro ao limite “Window Pos” (Janela Pos)
ou “Window Neg” (Janela Neg) antes que o controlador de velocidade seja ativado;
guando o controlador de velocidade estiver ativo, a velocidade sera restrita ao limite
definido por “Window Pos Off” (Janela Pos Desativada) e “Windows Neg Off” (Janela
Neg Desativada) da “FinalFreqRef” (Ref. da Freq. Final)

( P ” Limite de Freq. Pos.)

\

controlador de velocidade ativo

Tempo

controlador de velocidade ativo

Controlador de velocidade ativo

( P ” JanelaPos. Deingada)—)

Referéncia de velocidade

Areade controle de torque

( P || Janela Neg. Desligada)/’/

( P ” Limite de Freq. Neg.)

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/




controle de pontes rolantes apfiff20
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7.8.1 Configuracdes de malha aberta

As configuracdes de Malha Aberta sdo usadas principalmente em modos de controle de malha
aberta, com excec¢ao da 7ensdo do ponto de enfraquecimento de campo, que também é usada
no modo de controle de malha fechada como limite de tenséo. As configuracdes U/f sdo usadas
para controlar o nivel de tenséo que € aplicado no motor em diferentes frequéncias e diferentes

situacdes de carga.

Uy |
TensaioPEC | T T T T I_
[
[
[
[
[
[
Impulso de torque I
[
[
[
[
Tensao de :
ponto médio Quadratica :
. [
\ Linear |
[
: [
v Programavel |
Tensdo de | I
' o
ponto zero \ c
Frequéncia de PENC
ponto médio
Quais alteracoes sdo necessarias para iniciar com uma carga de 0 Hz?
3 Primeiro, defina os valores nominais do motor (Grupo do parametro 2.1).

Opcdo 1: Funcdes automaticas

Passo 1: Faca a identificagdo com o motor girando

Passo 2 (Se for necessario): Se necessario, ative o controle de velocidade ou a

otimizacao de U/f (impulso de torque).

Passo 3 (Se for necessario): Ative o controle de velocidade e a otimizagéo U/f.

Opcéo 2: Ajuste manual

Passo 1:

Opere o motor usando 2/3 de sua frequéncia nominal como referéncia de
frequéncia. Leia a corrente do motor no menu de monitoramento ou use
NCDrive para monitoramento. Esta corrente deve ser ajustada como a corrente

de magnetizacdo do motor.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P2.8.3.1

P2.8.32

Altere a selecdo da relagdo de curva U/f para programavel (= 2).

Funcione o motor com referéncia de frequéncia zero e aumente a tenséo de ponto
zero do motor até que a corrente do motor seja aproximadamente igual a corrente de
magnetizacdo do motor. (Se o motor estiver em uma area de baixa frequéncia somente
por curtos periodos, sera possivel usar até 65% da corrente nominal do motor).

Em seguida, defina a tensao do ponto médio para V2 * Tensao de ponto zero
e a frequéncia do ponto médio para (Tenséo de ponto zero/100%)*Frequéncia
nominal do motor)

Passo 2 (Se for necessario): Se necessario, ative o controle de velocidade ou
a otimizacao de U/f (impulso de torque).

Passo 3 (Se for necessario): Ative o controle de velocidade e a otimizagéo U/f.

OBSERVACAO! Em alto torque - aplicagdes de baixa velocidade - é improvavel que
0 motor sobreaquega. Se o motor tiver que passar por longos
periodos nessas condigbes, deve-se dar uma atengdo especial ao
resfriamento do motor. Use resfriamento externo para o motor se
a temperatura tende a aumentar muito.

U/f optimisation (Otimizagdo U/f) /D109  “U/f Optimization”

Impulso A tensdo no motor muda proporcionalmente ao torque necessario,

de torque 0 que faz com que o motor produza mais torque na partida e quando

automatico  estiver operando em baixas frequéncias. O impulso de torque
automatico pode ser usado em aplica¢cdes em que o torque de
partida devido ao atrito inicial é alto, por exemplo, em esteiras
transportadoras. Mesmo com a curva U/f linear, o impulso de torque
tem um efeito, mas o melhor resultado sera alcancado apés a
identificagcdo do motor quando a curva U/f programavel for ativada.

U/f ration selection (Selecdo da razdo U/f) /D108  “U/f Ratio Select”

Linear:

0 A tenséo do motor muda linearmente da tenséo do ponto zero
para o ponto de enfraguecimento de campo onde a tensdo no FWP
¢é fornecida ao motor.

Quadratica:

1 A tensdo do motor muda da tensédo do ponto zero seguindo a curva

guadrética da frequéncia zero para o ponto de enfraquecimento

de campo. O motor opera submagnetizado abaixo do ponto de
enfraquecimento de campo, e produz menos torque. A razdo U/f
guadratica pode ser usada em aplicaces onde a demanda de torque
seja proporcional ao quadrado da velocidade, como, por exemplo,
em ventiladores e bombas centrifugos.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P2.8.3.3

P2.8.3.4

P2.8.3.5

Curva U/f programéavel:
2 A curva U/f pode ser programada com trés pontos diferentes.

1. Tensao de ponto zero.

2. Frequéncia do ponto médio e tensao do ponto médio.

3. Ponto de enfraguecimento de campo e tenséo do ponto de
enfraquecimento de campo.

A curva U/f programavel pode ser usada caso seja necessario mais torque
em frequéncias baixas. Faga a configuracéo ideal da identificacdo do
motor (ID631).

Linear com otimizacao de fluxo:

3 O conversor de frequéncia comeca a pesquisar a corrente do motor minima
para economizar energia. Esta funcdo pode ser usada em aplicagfes com
carga constante do motor, como ventiladores, bombas etc.

Field weakening point (Ponto de enfraquecimento de campao) ID602
“Field WeakngPnt”

O ponto de enfraquecimento de campo € a frequéncia de saida na qual a tensédo
de saida atinge a tenséo do ponto de enfraquecimento de campo.

Voltage at field weakening point (Tensdo no ponto de enfraquecimento de campo)
/D603 “Voltage at FWP”

Acima da frequéncia no ponto de enfraquecimento de campo, a tenséo de saida
permanece no valor maximo definido. Abaixo da frequéncia no ponto de
enfraquecimento de campo, a tensao de saida depende da configuragéo dos
parametros da curva U/f.

Quando o parametro Frequéncia nominal do motor for definido, o parametro Field
weakening point (Ponto de enfraquecimento de campao) recebe automaticamente
o valor correspondente. Se vocé precisar de valores diferentes para o ponto de
enfraquecimento de campo e a tensao de saida maxima, altere esses parametros
depois de definir a Frequéncia nominal.

No controle de malha fechada, isso define a tensdo maxima para o motor, pode ser
aumentada se houver tensdo CC suficiente disponivel.

U/f curve, middle point frequency (Curva U/f, frequéncia de ponto intermediario)
/D604 “U/f Mid Freq”

Se a curva U/f programavel foi selecionada com o parametro relacéo U/f, este
parametro define a frequéncia do ponto intermediario da curva. Veja também
0 parametro Middle point voltage (Tens&o do ponto intermediario).

Quando a curva U/f programével é selecionada, este valor é ajustado para 10%
da frequéncia nominal do motor.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P2.8.36

P2.8.3.7

P2.8.3.8

P2.8.3.9

U/fcurve, middle point voltage (Curva U/T, tensdo de ponto intermedidrio)  ID605
“U/f mid Voltg”

Se a curva U/f programével foi selecionada com o parametro U/f ratio (relagao U/f),
este parametro define a tenséo do ponto intermediario da curva. Veja também o
parametro Middle point frequency (Frequéncia do ponto intermediario).

Quando a curva U/f programavel for selecionada, este valor € ajustado para 10%
(da tensdo nominal do motor).

Output voltage at zero frequency (Tensdo de saida em frequéncia zero) 1D606
“Zero Freq Voltg”

Este parametro definira a tenséo de frequéncia zero da curva U/f. O valor padrao
depende do tamanho da unidade.

OBSERVACAO: Se o valor do parametro U/f Ratio Select (Selecdo da taxa U/f) for
alterado, este parametro sera definido como zero.

FreqgDirChange ID1682
Brake identification U/f Strength (Forga U/f de identificagdo do freio) 1D1905

Este parametro define quéo forte sera a curva U/f para o controle de malha aberta
quando a Identificacao do guindaste “lcamento” for feita.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.81.1

Controle de l/f

O controle I/f pode ser usado para dar partida no motor usando um controle de corrente
constante. Isso é especialmente Util se a resisténcia do estator do motor for baixa, o que torna
a corrente do motor sensivel para a sintonia da curva U/f na area de baixa velocidade. Também
€ necessario um modulador de software.

P2.8.3.10

P2.8.3.11

P2.8.3.12

A

Frequéncia de saida ——— P

Corrente de
partida I/f

f

Corrente do motor

>

I/f Control Limit (Limite de controle de I/f) Tempo [s]

I/f Start (Partida I/f) 1D1809

Ativa o controle de I/f

I/f Current (Corrente de I/f) ID1693 “I/f Current”

OBSERVACAO: O parametro de Corrente de I/f € usado para varias finalidades
diferentes.

Controle de I/f
Este parametro define o nivel de corrente durante controle de I/f, em percentual
da corrente nominal do motor

Posicéo zero com encoder incremental e pulso Z

Em controle de malha fechada que utilize o pulso Z do encoder, este parametro
também definira o nivel de corrente usado ao iniciar antes que o pulso Z seja
recebido para sincronizacéao.

Identificacdo de dngulo de partida de CC

Este parametro define o nivel de corrente CC quando o Tempo de Identificacéo
do Angulo de Partida for definido como maior que zero. Consulte Tempo de
Identificac&o do Angulo de Partida P2.8.5.5.

I/f Control Limit (Limite de controle de I/f)  1D1790 “I/f Control Lim”

Este parametro define o limite de velocidade para o controle de I/f em porcentagem
da velocidade nominal do motor (1000 = 100,0%). O controle de I/f sera usado se

a velocidade estiver abaixo desse limite. A operacéo volta ao normal quando

a velocidade estiver acima desse limite com histerese de 60 rpm.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.8.2 Configuracées da malha fechada

P2.84.1

P2.8.4.2

P2.8.4.3

P2.8.4.4

Current control P gain (Ganho P de controle de corrente) 1D617
“CurrentControlKp”

Define 0 ganho para o controlador de corrente. O controlador gera a referéncia

de vetor de tensdo para o modulador. O ganho também é usado na partida dindmica
em malha aberta. Quando o parametro do filtro Seno (parametro P6.7.5 no menu
Sistema) tiver sido definido como Connected (Conectado), o valor deste parametro
sera alterado para 20,00%.

O valor também é identificado ao usar um motor PMS e fazer a identificacdo do
motor com o motor girando. Em baixa velocidade, os valores do motor podem
aumentar até 300%. No ganho do motor de alta velocidade e motor com filtro
senoidal podem ter valores de ganho de 10...40%.

Current control Ti (Controle de corrente Ti)  ID657 “CurrentControlTi”

Constante de tempo do integrador do controlador de corrente.

Slip adjust (Ajuste de escorregamento) /D619 “Slip Adjust”

A velocidade da placa de identificacdo do motor é usada para calcular o
escorregamento nominal. Esse valor é usado para ajustar a tensdo do motor quando
carregado. A velocidade da placa de identificacéo €, as vezes, um pouco imprecisa e
este parametro podera ser usado para cortar o escorregamento. Reduzir o valor do
ajuste de escorregamento aumenta a tensdo do motor quando o motor é carregado.

Acceleration compensation (Compensacéo de aceleragdo) 1D626
“Accel.Compens.”

Define a compensacao de inércia para melhorar a resposta de velocidade durante
aceleracdo e desaceleracao. O tempo é definido como tempo de aceleracao até
velocidade nominal com torque nominal. Essa fungéo € usada quando a inércia do
sistema é conhecida por atingir a melhor precisao de velocidade quando a referéncia
é alterada.

A compensacdo de aceleracao é adicionada ao 7orqueReferenceActual, ou seja,

o torque é adicionado ap6s o controlador de velocidade. Portanto, o controlador

de velocidade pode ser ajustado apenas para erros de velocidade, e a compensagao
de aceleracao garante que a inércia do sistema néo afete o controlador de velocidade.

Saida SPC

Saida de Freq.

-

Compensacao de aceleracdo nao esta em uso
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P2.8.4.5

P2.8.4.6

P2.84.7

P2.8.4.8

Saida de Freq.

|

|

Saida SPC :
|

|

| 7 |
/ |

Compensacao |

de aceleragéo :

]

Compensacao de aceleragdo em uso

2r - fnom -J. (27[ fnom )2
- P

nom nom

)

AccelCompensationTC = J -

J = Inércia do sistema (kg*m?)

from = Frequéncia nominal do motor (Hz)
Trom = Torque nominal do motor

Prom = Poténcia nominal do motor (kW).

Speed Error filtering time constant ID1311 (Constante de tempo de filtragem de
erros de velocidade)  ID1311  “SpeedErrorFiltTC”

Constante de tempo do filtro para erro de velocidade real e referéncia de velocidade.
Pode ser usado para remover pequenos disturbios do sinal do encoder.

Encoder filter time (Tempo do filtro do encoder)  ID618  “Encoder1FiltTime”

Define a constante de tempo do filtro para medicéo de velocidade.

O parametro pode ser usado para eliminar o ruido do sinal do encoder. Um tempo
do filtro muito alto reduz a estabilidade do controle de velocidade. Valores acima
de 10 ms néo sdo recomendados em casos normais.

Encoder Selection (Selecdo do encoder) ID1595 “Encoder Selector”

Com este parametro, é possivel selecionar qual entrada do encoder é usada para
o controle de malha fechada. A placa de encoder OPTA7 € necessaria devido
a possibilidade de conectar dois encoders.

Motor Temperature Compensation (Compensagdo da temperatura do motor)
ID1426  “MotorTempComMode”

Este parametro é usado para selecionar como a compensacao de temperatura
do motor é feita.

0 /N&o usado
O valor de ajuste do escorregamento é um valor constante definido pelo parametro
P2.8.4.5 Slip Adjust (Ajuste do escorregamento).
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P2.8.4.9

P2.8.4.10

1/Interno

Quando o motor esfria ou aquece, o escorregamento do motor muda. Quando esta
funcéo é ativada no modo de controle de malha fechada, o conversor de frequéncia
estimara as alteracdes na resisténcia do motor e corrigird as mudancas de
escorregamento do motor automaticamente para obter a melhor estimativa de torque.
Esta funcéo € ativada automaticamente quando a identificagdo com o motor em
rotacéo é concluida com sucesso. Esta opc¢ao esta disponivel apenas no modo de
controle de malha fechada.

Speed Control Torque Chain Select (Selecdo da Cadeia do Torque de controle
de velocidade) ID1557  “SCTorqueChainSel”

Os valores sao codificados em bits. Por exemplo, apos a identificagdo do motor com
0 motor em rotagao, o valor seréd 96. Se quiser ativar uma compensacao de
aceleragéo externa, vocé precisara adicionar +2 ao valor existente.

BO +1 = Limite de torque adicional
A cadeia de referéncia de torque pode ser usada como um limite de torque adicional.
Esta opcéo esta disponivel apenas no modo de controle de malha fechada.

Bl +2 = Compensacao de aceleracdo externa

A referéncia de torque é adicionada a saida de controle de velocidade, permitindo
que o controlador externo forneca uma compensacao de inércia para o conversor
de frequéncia no modo de controle de velocidade. Esta opgéao esta disponivel apenas
no modo de controle de malha fechada.

Closed Loop MC Mode (Modo MC de malha fechada)

Selec¢do de modelo de fluxo.
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controle de pontes rolantes apfiff20 VACON e 195

7.8.3 Configuragbes do motor sincrono de imé& permanente
Existem trés maneiras de saber as posi¢ées do ima ao usar o controle de malha fechada.
A primeira identificara a posicéo do ima do motor durante cada estado ao usar um encoder
incremental sem pulso Z. A segunda usa o pulso Z do encoder incremental e a terceira usa
as informacdes absolutas do encoder. Veja detalhes de como selecionar o0 modo correto no
capitulo “Funcao de identificacdo do motor sincrono de ima permanente”.

P2.8.5.1

P2.8.5.2

PMSM Shaft Position (Posi¢do do eixo do PMSM)  1D649  “PMSMShaftPositio”

O valor absoluto da posicéo do encoder correspondente & posicao do eixo onde o0 eixo
magnético do rotor esta alinhado com o eixo magnético da fase U do estator sera
armazenado aqui como resultado da identificagdo do motor do encoder. Se for usado
um encoder incremental com um pulso z, a posic¢éo do pulso z ser4 armazenada no
lugar. Dependendo da posicdo mecénica do eixo do motor, este parametro pode ter
valores diferentes, pois ha um valor correto para cada par de polos do motor.

Se o encoder incremental e o pulso Z forem utilizados, a primeira partida apos

a energizacdo é menos ideal e o controle de i/f (consulte 6.8.3.2) serd usado até

gue o conversor de frequéncia encontre o pulso Z e consiga sincronizar.

Start Angle Identification Mode (Modo de identificagdo do dngulo de partida)
/ID1691  “StartAngleldMode”

0 angulo de partida, isto €, a posicao do eixo magnético do rotor em relacédo ao eixo
magnético da fase U do estator, é necessaria identificacdo se ndo houver nenhum
encoder absoluto ou encoder incremental com pulso Z utilizado. Esta fungéo define
como a identificag@o do angulo de partida é efetuada nesses casos. O tempo de
identificac@o depende das caracteristicas elétricas do motor, mas geralmente leva
de 50 a 200 ms.

No caso de encoders absolutos, o angulo de partida sera lido diretamente do valor
do &ngulo absoluto do encoder. Por outro lado, o pulso Z do encoder incremental
serd usado automaticamente para sincronizacao se a posicao for definida diferente
de zero em P2.8.5.1. Além disso, para encoders absolutos, P2.8.5.1 devera ser
diferente de zero. Caso contrario, sera interpretado que a identificacdo do motor do
encoder ndo foi concluida e a execugéo sera proibida, exceto se o canal absoluto for
ignorado pela identificacédo de angulo de partida.

OBSERVACAOQ!
ModulatorType (P2.10.2) precisa ser > 0 para usar esta funcgéo.

0 = Automética

A decisao de usar identificacédo de dngulo de partida é efetuada automaticamente
com base no tipo de encoder conectado ao conversor de frequéncia. Isso servira a
casos comuns.

Compatibilidade: placas OPT-A4, OPT-A5, OPT-A7 e OPT-AE.

1 =Forcada

Ignora a l6gica automatica de conversor de frequéncia e forga a identificagdo do
angulo de partida a permanecer ativa. Pode ser usada, por exemplo, com encoders
absolutos para ignorar informag6es de canal absoluto e usar uma identificacdo de
angulo de partida como alternativa.
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P2.8.5.3

P2.8.5.4

P2.8.5.5

2=A0 LIGAR

Como padrao, uma identificacdo de angulo de partida sera repetida a cada partida
se a identificagdo estiver ativa. Esta configuragao permitiré identificacdo somente
na primeira partida apds o conversor de frequéncia ser ligado. Em partidas
consecutivas, o angulo sera atualizado com base na contagem de pulsos do encoder.

10 = Desativado
Usado quando o pulso Z do encoder for utilizado para identificagdo do angulo
de partida.

Start Angle Identification Current (Corrente de identificacdo do dngulo de partida)
/ID1759  “StartAngleldCurr”

Este parametro define o nivel de corrente usado na identificacao de angulo de
partida. O nivel correto depende do tipo de motor usado. Em geral, 50% da corrente
nominal do motor parece ser suficiente, mas dependendo, por exemplo, do nivel de
saturacdo do motor, uma corrente mais alta poderé ser necessaria.

Polarity Pulse Current (Corrente de pulso de polaridade)  ID1566
“PolarityPulseCur”

Este parametro define o nivel de corrente para a verificacédo da dire¢do da polaridade
do eixo magnético durante a identificagdo do angulo de partida (P2.8.5.2). O valor 0
significa que o nivel de corrente interna é usado, o que geralmente é ligeiramente
mais alto do que a corrente de identificacdo normal definida por P2.8.5.3. A
verificacdo de direcdo de polaridade é raramente necessaria, pois a identificagdo em
si ja fornece a direcdo correta. Portanto, na maioria dos casos, essa func¢éo pode ser
desativada ao definir qualquer valor de parametro negativo, recomendado
especialmente se falhas F1 ocorrerem durante a identificagéo.

Start Angle Identification Time (Tempo da identificacdo do dngulo de partida)
ID1755  “StartAngleldTime”

0 angulo de partida pode ser determinado também pela alimentacéo de corrente
continua no motor. Em seguida, a corrente continua alinha o eixo magnético do rotor
com 0 eixo magnético do estator. Esta funcéo é ativada determinando por quanto
tempo a corrente continua é injetada no motor. O motor deve estar livre para se
mover durante o alinhamento e o tempo precisa ser longo o suficiente para que as
oscilacdes do eixo diminuam. Por isso, este método nao é tdo pratico e se destina a
ser utilizado principalmente para fins de teste ou para melhorar a partida junto com
o controle de I/f. O nivel de corrente continua é determinado por P2.8.5.6. Além
disso, 0 P2.8.5.2 precisa ser desativado, sob outra forma, substituindo essa fungéo.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/



controle de pontes rolantes apfiff20 VACON e 197

7831 Controle de l/f

O controle I/f pode ser usado para dar partida no motor usando um controle de corrente
constante. Isso é especialmente Util se a resisténcia do estator do motor for baixa, o que torna

a corrente do motor sensivel para a sintonia da curva U/f na area de baixa velocidade. O controle
de I/f é ativado configurando P2.8.3.10 I/f Start to Enabled (Partida de I/f ativada).

A

Frequénciade saida —>
Correntede
partida I/f

|

I

I

|

I Corrente do motor

I

' >

I/f Control Limit (Limite de controle de I/f) Tempo [s]
P2.8.5.6 I/fCurrent (Corrente de I/f)  1D1693 “I/f Current”

OBSERVACAO: O parametro de Corrente de I/f é usado para varias finalidades
diferentes.

Controle de I/f
Este parametro define o nivel de corrente durante controle de I/f, em percentual
da corrente nominal do motor

Posicdo zero com encoder incremental e pulso Z

Em controle de malha fechada que utilize o pulso Z do encoder, este parametro
também definird o nivel de corrente usado ao iniciar antes que o pulso Z seja
recebido para sincronizagao.

Identificacdo de angulo de partida de CC

Este parametro define o nivel de corrente CC quando o Tempo de Identificacéo
do Angulo de Partida for definido como maior que zero. Consulte Tempo de
Identificacéo do Angulo de Partida P2.8.5.5.

P2.8.5.7  I/f Control Limit (Limite de controle de I/f)  ID1790  “I/f Control Lim”

Este parametro define o limite de velocidade para o controle de I/f em porcentagem
da velocidade nominal do motor (1000 = 100,0%). O controle de I/f sera usado se

a velocidade estiver abaixo desse limite. A operacdo volta ao normal quando a
velocidade estiver acima desse limite com histerese de 60 rpm.
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7.832 Controlador de corrente de fluxo

O controlador de corrente de fluxo € usado com um motor PMS quando funcionando em controle
de malha fechada na &rea de enfraquecimento de campo. Esta funcéo controla a corrente Id
negativa para o motor PM na area de enfraguecimento de campo para que a tensao do terminal
do motor ndo aumente acima do nivel maximo (definido pela tensao do ponto de enfraquecimento
de campo, tenséo de saida maxima do conversor de frequéncia). A operacéo da area de
enfraguecimento de campo depende da construcéo do motor e a construcdo do motor pode
proibir a operagéo acima da area de enfraquecimento de campo.

Se houver instabilidade na area de enfraguecimento de campo, o ganho pode ser diminuido
e/ou a constante de tempo aumentada.

P2.8.5.8 Flux Current Kp (Kp da corrente de fluxo) /D551 “FluxCurrent Kp”

Define 0 ganho para o controlador de corrente de fluxo ao usar um motor PMS.
Dependendo da construcdo do motor e da taxa de subida usadas para ir para a
area de enfraquecimento de campo, os tempos de integragao curtos poder&o ser
necessarios para que a tensao de saida ndo atinja o limite maximo e impeca um
controle correto do motor. Um ganho muito alto pode levar a um controle instavel.
O tempo de integracd@o € mais significativo nesse caso para controle.

P2.8.5.9 Flux CurrentTi (Ti da corrente de fluxo) /D652 “FluxCurrent Ti”

Define o tempo de integracéo para o controlador de corrente de fluxo ao usar

um motor PMS.

Dependendo da construcdo do motor e da taxa de subida usadas para ir para a
area de enfraquecimento de campo, os tempos de integragdo longos poderéo ser
necessarios para que a tensao de saida ndo atinja o limite maximo e impeca um
controle correto do motor. Um tempo de integracdo muito rapido pode levar a um
controle instavel.

P2.8.5.10 ExtldRef ID1730 “ExtldRef”

Este valor de referéncia pode ser usado para o controle externo da corrente de
identificac@o do motor, ou seja, corrente reativa. Normalmente, ndo ha necessidade
disso, pois o controle ja usa o valor ideal. Este valor de referéncia é aditivo aos
valores internos do conversor de frequéncia, mas, por exemplo, o controlador

de enfraguecimento de campo pode substituir a referéncia dada na operagéo de
enfraquecimento de campo.

P2.8.5.11 EnableRsldentifi /D654 “EnableRsldentifi”

Este pardmetro habilita a identificacdo Rs durante operacdes de corrente de
frenagem CC e em controle de malha fechada para cada partida. Se a identificagéo
do motor foi feita com sucesso, recomenda-se manter este parametro desativado.
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7.8.3.3  Quedas de tensédo do eixo D e Q

Se as reatancias do eixo d e do eixo g (quedas de tensao) forem definidas, o conversor de
frequéncia calcula a referéncia de corrente ideal do eixo d com base nos valores de reatancia
e no torque do motor para considerar a parte do torque de relutancia do motor. Desta forma,
a relacdo Torque/Corrente do motor pode ser aumentada.

d-axis

P2.8.5.12 Lsd Voltage Drop (Queda de tensdo em Lsd) ID1757  “Lsd Voltage Drop”

Queda de tenséao da reatancia do eixo D em 2560 = 100%.
Fornece a % de queda de tenséo através da indutancia do estator na corrente
e frequéncia nominais.

Xq[Q] % I,[A] * V3
U,[V] * 2560

Xy[Drive scale] =

P2.8.5.13 Lsq Voltage Drop (Queda de tensdo em Lsq) ID1758  “Lsq Voltage Drop”

Queda de tensao da reatancia do eixo Q em 2560 = 100%.
Fornece a % de queda de tensao através da indutancia do estator na corrente
e frequéncia nominais.

X,[0] * I, [A] V3
U,[V] * 2560

Xq[Drive scale] =

P2.8.5.14 Encoder ID Current (Corrente de ID do encoder) % 1734
P2.8.5.15 Polarity ID Mode (Modo de ID de polaridade) 1737
P2.8.5.16 Polarity Pulse Length (Comprimento do pulso de polaridade)  ms 1742
P2.8.5.17 Polarity Detection Angle (Angulo de deteccdo de polaridade) Deg 1748

P2.8.5.18 Angle Identification Mode (Modo de identificacdo do angulo) 1749
P2.8.5.19 Current Control Kp d (Kp d do controle de corrente) % ID1761
P2.8.5.20 Voltage Margin (Margem de tenséo) % ID1759
P2.8.5.21 Encoder ID Run Mode (Modo de identificacdo do motor do encoder
“EncldRunMode”) /D680
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7.8.4 Configuragdes de estabilizacdo
7.8.4.1  Estabilizador de torque

O estabilizador de torque é basicamente um filtro passa-alto de primeira ordem para o torque
estimado [T]. A saida do filtro é um termo de corregio de frequéncia df adicionado a referéncia de
frequéncia de saida. O objetivo do estabilizador de torque € estabilizar as possiveis oscila¢des no
torque estimado. O ganho do controlador esta mudando linearmente entre as frequéncias de
zero e ponto de enfraquecimento de campo. Os ganhos de zero e do ponto de enfraquecimento
de campo podem ser controlados independentemente com ganhos. O estabilizador opera em
frequéncias acima de 3 Hz.

A implementacéo discreta do filtro é:

1000 1000
k

G(Ty — Tx—1) +dfy—1 = Ge(Ty — T—q) + dfy—1

TorqStabDamp - TorqStabDamp

Onde Gy € o ganho total do filtro. O ganho e a frequéncia de corte do filtro sdo controlados pelos
seguintes parametros

P2.8.6.1 Torque stabiliser damping (Amortecimento do estabilizador de torque) ID1413
“TorqStabDamp”

Se um motor PMS for usado no modo de controle de malha aberta, recomenda-se
usar o valor 980 em vez de 800. O valor “980" é definido automaticamente quando
0 motor PMS é selecionado.

Este parametro define a frequéncia de corte do filtro passa-alta. A constante de
tempo do filtro é calculada como

—_— TorqStabDamp TorqStabDamp
L=

=1
$1000 — TorqStabDamp ms 1000 — TorqStabDamp
Entdo, a frequéncia de corte do filtro é obtida a partir de

1
W, = Frad/s
c

Por exemplo, se 0 amortecimento do estabilizador de torque = 600, entdo
T.c = 1,5mse w, =667 rad/s.

P2.8.6.2 Torque stabiliser Gain (Ganho do estabilizador de torque)  1D1412
“TorqStabGain”

Esses parametros definem junto com o Amortecimento do Estabilizador de Torque
o ganho real do filtro. O ganho do estabilizador de torque é o ganho na frequéncia
zero. O ganho do estabilizador de torque no FWP é o ganho na frequéncia de
enfraquecimento do campo. O ganho muda linearmente com a frequéncia entre
esses dois pontos, de modo que o ganho é

f
G = TorqStabGainFWP + TorqStabGain — f—TorqStabGain, if f < fpwp

FWP

G = TorqStabGainFWP, iff = frywp
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0 ganho final € obtido considerando o valor do Amortecimento do Estabilizador de
Torque e a escala em gue 256 significa o ganho 1. Entdo, o ganho final e real do filtro

€ obtido a partir de
1000 * G

~ 256 TorqStabDamp

Gy

P2.8.6.3 Torque stabiliser Gain in FWP area (Ganho do estabilizador de torque
na area FWP) /ID1414  “TorqStabGainFWP”

Ganho do estabilizador de torque no ponto de enfraquecimento de campo na
operacao de controle de motor de malha aberta. Consulte os detalhes do Ganho
do Estabilizador de Torque.

P2.8.6.4 Torque stabiliser Limit (Limite do estabilizador de torqgue) ID1720
“TorqStabLimit

Isso define quanto o estabilizador de torque pode afetar a frequéncia de saida.

7.8.4.2  Estabilizador do circulo de fluxo

P2.8.6.5 Flux Circle stabiliser Gain (Ganho do estabilizador do circulo de fluxo)  I1D1550
“FluxCircleStabG”

Ganho para o estabilizador de circulo de fluxo. Isso controlara o fluxo de origem
guando o erro for detectado. A saida do controlador é adicionada a frequéncia de
saida. Afetam diminui¢cdes em baixas frequéncias onde o estabilizador de fluxo tem
mais efeito. Este parametro é usado em frequéncias onde a tensao de saida esta no
limite maximo (definida pela tensdo do ponto de enfraquecimento de campo ou pela
tensdo maxima de saida do conversor de frequéncia).

7.84.3  Estabilizador de fluxo

O estabilizador de fluxo € um filtro passa-alta de primeira ordem para a corrente de producgao
de fluxo estimada 1. A saida do filtro estéa corrigindo o termo dU adicionado a referéncia de
tensdo de saida. O ganho e a frequéncia de corte do filtro sdo controlados pelos seguintes
parametros.

P2.8.6.6 Flux stabiliser TC (Estabilizador de fluxo TC) ID1551  “FluxStab TC”
Estabilizador de fluxo TC define a frequéncia de corte do filtro passo-alto. A

constante de tempo do filtro é calculada a partir de:

o _ 7 65536~ 2+FluxStabTC __ 65536 .
e = s Fusmb e G Faxstab TC

Por exemplo, se Estabilizador de Fluxo TC =64, entdo T, = 511 mse w. = 1,96 rad/s.

P2.8.6.7  Flux Stabiliser Gain (Ganho do Estabilizador de Fluxo) 1D1797 “Flux Stab Gain”

0 ganho do estabilizador de fluxo é 0 na velocidade zero e é aumentado linearmente
com o valor de frequéncia definido pelo Ganho do Estabilizador de Fluxo, que é
alcancado em 1 Hz.

Entdo, o ganho € obtido a partir de

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/



VACON e 202 controle de pontes rolantes apfiff20

G = Flux Stab Gainx f, if f< 1Hz
G = Flux Stab Gain, if f> 1Hz

0 ganho é dimensionado em 1000 e o ganho real do filtro é obtido a partir de

G _ Flux Stab Gain

G = =
571000 1000

P2.8.6.8 Flux Stabiliser Coeff (Coeficiente do Estabilizador de Fluxo) ID1796
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7.84.4  Estabilizador de tensdo

O estabilizador de tensao é semelhante ao estabilizador de torque que controla

a mudanca na tens&o do barramento CC em frequéncias acima de 3 Hz. E um

filtro passa-alto de primeira ordem para a tensdo do barramento CC medida

Ugc- A saida do filtro é um termo de corregdo de frequéncia df adicionado a referéncia
de frequéncia de saida. O ganho é ajustado em relagio ao torque estimado. A medida
gue o torque aumenta de 10% para 50% do torque nominal do motor, o ganho do
controlador diminui do ganho do estabilizador de tenséo para zero. O ganho e a
frequéncia de corte do filtro sdo controlados pelos seguintes parametros:

P2.8.6.9 Voltage stabiliser Gain (Ganho do estabilizador de tensao) ID1738
“VoltStabGain”

O Ganho do Estabilizador de Tens&o é uma fungdo de um torque. Se o torque estiver
abaixo de 15%, o ganho é o valor definido pelo Ganho do Estabilizador de Tensao.
Se o torque estiver acima de 50%, o ganho é 0. Entre 15 e 50%, o0 ganho diminui
linearmente com o torque do Ganho do Estabilizador de Tensé&o para 0. Em outras

palavras,
G = VoltStabGain, ifT < 15%

_ VoltStabGain

5% (50% — T(%)), if15% < T < 50%
0

G=0 ifT> 15%

0 ganho final é obtido considerando o valor do Estabilizador de Tenséo TC e a escala
em que 256 significa o0 ganho 1. Entéo, o ganho final e real do filtro é obtido a partir de

1000 * G

Gr =
f = 256 % VoltStab TC

P2.8.6.10 \Voltage stabiliser TC (Estabilizador de tensdo TC)  ID1552  “VoltageStab TC”

Este parametro define a frequéncia de corte do filtro passa-alta. A constante de

tempo do filtro é calculada como

VoltageStab TC 1 VoltageStab TC
57000 — VoltageStab TC

T.=T =
¢ 791000 — VoltageStab TC

P2.8.6.11 Voltage stabiliser Limit (Limite do estabilizador de tenséo) ID1553
“VoltStabLimit”

Este parametro define os limites para a saida do estabilizador de tensao.
0 valor maximo e minimo para o prazo de correcéo df em FregScale.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.8.5 Configuracdes de ajuste

P28.7.1

P28.7.2

P2.8.7.3

P2.8.7.4

P28.7.5

P2.8.7.6

P28.7.7

P2.8.7.8

P2.8.7.9

P2.8.7.10

Flying Start Options (Opgdes de Partida Dindmica)  1D1610

b0 =+1= Desativar o0 movimento para reverter a direcéo

bl = +2=Desativar a varredura CA

b2 = +4=Desativar a fase de freio dindmico

b3 = +8=Usar informacdes do encoder para estimar a frequéncia

b4 = +16=Usar a referéncia de frequéncia para a estimativa inicial
b5 = +32=Desativar a varredura CC para a aplicagdo de defini¢c&o
Motor Control Options (Op¢des de Controle do Motor) ID1740

Reservado para uso futuro.

Resonance Damping Select (Selecdo de amortecimento de ressondncia)  1D1760

Esse recurso pode ser usado para amortecer as oscilacdes de torque de frequéncia
constante no sistema do conversor de frequéncia.

0 N&o usado

1 Band pass. Amortecimento de oscilagcdo com filtro de passe-banda

2 BandStop+BandPass. Amortecimento de oscilagdo com filtro de passe-banda
e parada de banda.

Resonance Damping Frequency (Frequéncia de Amortecimento
de Ressonancia) ID1763

Frequéncia de oscilagfes de torque para ser amortecida em Hz.

Resonance Damping Gain (Ganho de Amortecimento de Ressonancia) ID1764

O ganho para amortecimento de oscilacdo. Isso altera a amplitude do sinal
de compensacgéo usado para amortecimento de oscilacéo.

Resonance Damping Phase (Fase de Amortecimento de Ressonancia) ID1765

O sinal de compensacao usado para amortecimento de oscilagédo pode ser deslocado
de fase de 0 a 360 graus usando este parametro.

Resonance Damping Activation frequency (Frequéncia de Ativacdo de
Amortecimento de Ressonancia) ID1770

Define o limite de frequéncia quando o amortecimento de ressonancia é iniciado.

Resonance Damping Filtering TC (Filtragem de Amortecimento
de Ressonéncia TC) ID1771

Filtro TC para sinal de realimentacéo externo (Iq).

Over modulation limit (Limite de sobremodulacédo) ID1515

Limite de tensdo de saida para modulacéo parcial em 1%. 100% significa modulacao
senoidal méaxima. 113% é referente as seis passos completos.
Se o filtro de seno for usado, defina para 96%.

Modulation Index Limit (Limite do Indice de Modulag&o) ID655

indice de modulacdo em % para operacdo de malha fechada. Maior valor da tens&o
do terminal do motor pode ser alcangado aumentando este valor.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P28.7.11

DC Voltage Filtering Time (Tempo de filtragem de tensdo CC)ID1591

Frequéncia de corte em 0,1 Hz para filtro butterworth de 22 ordem usado na
compensagéo DCV.

7.8.6 Configuragées de identificacdo

P2.881a
P2.8.8.15

P2.8.8.16

P2.88.17

P2.8.8.18

P2.8.8.19

P2.8.8.20

P2.8.8.21

P2.8.8.22
P2.8.8.23
P2.8.9.24

Flux 10...150% (10...150% de fluxo) ID1355 - ID1369

Tensédo do motor correspondente a 10%...150% do fluxo como um percentual
da tenséo do Fluxo Nominal. Medida durante a identificag&o.

Measured Rs voltage drop (Queda de tensdo em Rs medida) 1D662
“RsVoltageDrop”

A queda de tensdo medida na resisténcia do estator entre duas fases com a corrente
nominal do motor. Esse parametro é identificado durante a identificagcdo do motor.

Este parametro define a resisténcia do estator do motor como uma queda de tensao
na corrente nominal. O valor do parametro é definido de acordo com a tenséo
nominal do motor, a corrente e a resisténcia real do estator como

|
RsVoltageDrop = 2560 U” R,

n

Ir: Add zero point voltage (Adicionar tensdo de ponto zero) 1D664
“IrAddZeroPVoltag”

Define quanta tenséo é aplicada ao motor em velocidade zero quando impulso de
torque é usado.

Ir: Add generator scale (Adicionar escala do gerador) ID665 “IrAddGeneScale”
Define o fator de escala para a compensacéo IR do lado do gerador quando o
aumento de torque é usado.

Ir: Add motoring scale (Adicionar escala do motor) I1D667  “IrAddMotorScale”
Define o fator de escala para a compensacao IR do lado motor quando o aumento de
torque é usado.

Measured Ls voltage drop (Queda de tensdo em Ls medida)  ID673
“LsVoltageDrop”

Queda de tensdo de indutancia de vazamento com corrente nominal e frequéncia do
motor. Este parametro define a queda de tensdo em Ls entre duas fases. Use a
identificacdo do motor para determinar a configuracéo ideal.

Motor BEM Voltage (Tensdo do motor BEM)  1D674 “Motor BEM Voltage”
Tensé&o reversa induzida pelo motor
U Offset (Compensagdo IU) /D668  “IU Offset”

IV Offset (Compensacao 1V) /D669  “IV Offset”
IW Offset (Compensagdo IW)  ID670  “IW Offset”

Compensa o valor da medicéo de corrente de fases. Identificada durante
a identificacdo do motor.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P2.8.8.25 Estimator Kp (Kp do estimador) ID1782  “Estimator Kp”

Ganho de estimacédo do motor PMS. Identificada durante a identificacdo do motor.

P2.8.9.26 Estimator Ki (Ki do estimador) /ID1782  “Estimator Ki”
Ganho de estimacéo e Ti do motor PMS. Identificada durante a identificagéo do motor.

P2.8.8.27 Speed step (Passo de velocidade) ID1252  “Passo de Velocidade”

Parametro NCDrive para ajudar a ajustar o controlador de velocidade (consulte
Ferramentas NCDrive: Resposta do passo). Com esta ferramenta vocé pode dar
um passo para a referéncia de velocidade apds o controle de rampa.

P2.8.8.28 Torque step (Passo de torque) /ID1253  “Torque Step”

Parametro NCDrive para ajudar o controlador de velocidade (consulte as
Ferramentas NCDrive: Resposta do passo). Com essa ferramenta, vocé pode
fornecer passo a referéncia de torque.

P2.8.9.29 Original UF Zero Point Voltage (Tens&o no ponto zero do UF original)

Tensd&o do ponto zero que foi identificado durante a identificagdo normal. Usado
como um ponto base das curvas U/f do controle do freio.

P2.8.9.30 Voltage Drop (Queda de tensdo) ID671 “Voltage Drop”

P2.8.9.x IDRun Current Kp (Kp da corrente de identificagcdo do motor) ID695
“ID Run Curr.Kp

Ganho do controlador de corrente durante a identificagdo do motor.

7.8.7 Controle AOL para IM

P2.8.10.1 Freq. 0 1684
P2.8.10.2 Freq. 1 1707
P2.8.10.3 Freq.2 1791
P2.8.10.4 Freq.3 635
P2.8.10.5 MinCurrentRef 622
P2.8.10.6 NoLoadFluxCurr 623
P2.8.10.7 M5 StrayFluxCurr 624
P2.8.10.8 0 Speed Current (Corrente de velocidade 0) 625
P2.8.10.9 DeltaAngleFWD 692
P2.8.10.10 DeltaAngleREV 693
P2.8.10.11 Flux Current Kp (Kp da corrente de fluxo) 1708
P2.8.10.12 Flux Current Ti (Ti da corrente de fluxo) 1709
P2.8.10.13 FluxStabGainl 1541
P2.8.10.14 FluxStabGainFWP 1542
P2.8.10.15 FluxStabLimit 1543
P2.8.10.16 FluxCurrentDamp 1546

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.9 Configuragoes de controle de velocidade

P2.9.1

P2.9.2

Load drooping (Queda de carga)/D620 “LoadDrooping”

A funcéo de queda ativa a queda de velocidade como uma funcgéo da carga.
Este parametro define o valor correspondente ao torqgue nominal do motor.

A Velocidade
IRPMI _ _ _ __ ___ _____________ ao_
f— Q
Pl 0% |
7 2
Referéncia Real |
-+ |
|
|
I
|
|
|
|
—
Torque [%)] 100 %

Exemplo: Se a queda de carga for ajustada para 10% para um motor que tenha uma
frequéncia nominal de 50 Hz e esteja nominalmente carregado (100% do torque),

a frequéncia de saida podera diminuir 5 Hz a partir da referéncia de frequéncia.

A funcao é usada, por exemplo, quando uma carga equilibrada é necesséria para
motores mecanicamente conectados.

Load Drooping Time (Tempo de queda de carga)  ID656  “LoadDroopingTime”

Esta fungéo € usada para obter uma queda de velocidade dinAmica devido
a mudanca de carga. O parametro define o tempo durante o qual a velocidade
€ restaurada para o nivel em que estava antes do aumento da carga.

Velocidade
real [rpm]

Torque

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P2.9.3 Load Drooping Removal (Remogé&o de queda de carga) ID1534
“LoadDroopRemoval”

Esta fungéo define como a queda de carga é removida com referéncia a velocidade.
E utilizado em situagdes de levantamento quando é necessario manter a carga

na mesma posicdo sem fechamento do freio. Ao usar a op¢do “Normal”, a carga
diminuira lentamente, dependendo da carga e do fator de queda.

Normal
0 O fator de queda de carga € constante em toda a faixa de velocidade.

Removido abaixo do limite de frequéncia zero
1 A queda de carga é removida linearmente abaixo do limite de frequéncia
zero (definido em G2.6.4 Freq. Handling (Manuseio de frequéncia).

A Quedade carga

-

Limite de freq. zero
Freq. Dir. Change (Freq. Saida)

Linearmente aumentado até a frequéncia nominal
2 A queda de carga € removida linearmente da frequéncia nominal até
a frequéncia zero.

A

Queda
de carga

Frequéncia /

nominal do motor

>
Freq. Dir. Change (Freq. Saida)

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/



controle de pontes rolantes apfiff20 VACON e 209

7911
P2.94.1

P2.9.4.2

7.9.1.2

P2.9.5.1

P2.9.5.2

Speed controller P gain, Open Loop (Ganho P do controlador de velocidade,
Malha aberta) /D637 “OL Speed Reg P”

Define o ganho P para a velocidade controlada no modo de controle de malha aberta.

Speed controller | gain, Open Loop (Ganho | do controlador de velocidade,
Malha aberta) /D638 “OL Speed Reg I”

Define o ganho | para a velocidade controlada no modo de controle de malha aberta.

Férmula de controle de velocidade:

1
=K 1+—]
y p[ Tisl®

T
u(k) = y(k = 1) + Kple(k) = e(k = 1) + 7e(l)]
Speed control P gain (Ganho P de controle de velocidade)  I1D613

“Speed Control Kp”

Ganho para o controlador de velocidade em operacéo de controle do motor de
malha fechada. O valor de ganho 100 significa que a referéncia de torque nominal
€ produzida na saida do controlador de velocidade para o erro de frequéncia de 1 Hz.

Speed control | time (Tempo | de controle de velocidade) 1D614
“Speed Control Ti”

Define a constante de tempo integral para o controlador de velocidade. Aumentar
o tempo | aumenta a estabilidade, mas aumenta o tempo de resposta da velocidade.

(o

Kp 30, Ti 100

Kp 30, Ti 300

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P2.9.5.3

P2.9.5.4

Zero speed time at start (Tempo de velocidade zero na partida) 1D615
“Start 0SpeedTime”

Apds dar o comando de partida, o conversor de frequéncia permanecera em
velocidade zero pelo tempo definido por esse parametro. A rampa sera liberada
para seguir a referéncia de frequéncia/velocidade definida apds esse tempo ter sido
contado a partir do instante em que o0 comando foi dado.

Zero speed time at stop (Tempo de velocidade zero na parada) 1D616
“Stop 0 SpeedTime”

O conversor de frequéncia permanecera em velocidade zero com controladores
ativos pelo tempo definido por esse parametro apds atingir velocidade zero quando
um comando de parada for dado. Este parametro ndo tem efeito se a funcao

de parada selecionada estiver em Parada por inércia. Observe que o tempo

de velocidade zero € iniciado quando se espera que o tempo de rampa atinja

a velocidade zero, ndo quando a velocidade real atingir zero. Tal situacdo pode
acontecer quando o limite de poténcia do gerador for curto ou o controlador

de sobretenséo estiver ativo durante a desaceleracao.

A

Estado de parada
Comando de parada

Rampa Zero
Partida \AI

Tempo de |
velocidade |
Tempode: \ Jerode |
velocidade | I
zerode | | parada :

| partida : I
I Velocidade

Zero

|
I
real |
I
I

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.9.1.3  Ajuste do controlador de velocidade para dreas de velocidade diferentes

O controlador de velocidade pode ser ajustado para diferentes ganhos em diferentes areas
de velocidade, para baixa velocidade e acima do parametro Field weakening point (Ponto de
enfraquecimento de campo). Ganhos para areas de velocidades diferentes sdo porcentagens
do valor de Ganho do Controlador de Velocidade original.

A

GanhoPFW——————————————————————————————

GanhoP | 1 1|
100 %

Ganho P 0]

f0 f1 PEC 2XFWP

P2.9.5.5 Speed Controller fO point (Ponto do controlador de velocidade f0)  ID1300
“SPC f0 Point”

O nivel de velocidade em Hz abaixo do qual o ganho do controlador de velocidade
€ 0 Speed Controller gain 10 (ganho do Controlador de velocidade 10).

P2.9.5.6 Speed Controller f1 point (Ponto do controlador de velocidade 1) 1D1301
“SPC f1 Point”

O nivel de velocidade em Hz acima do qual o ganho do controlador de velocidade
€ Speed Controller P gain (ganho do Controlador de velocidade P).
0 ganho muda linearmente entre os pontos f0 e f1.

P2.9.5.7 Speed Controller gain fO (Ganho do controlador de velocidade f0)  1D1299
“SPC Kp f0”

0 ganho relativo do controlador de velocidade como uma porcentagem do Speed
Controller P Gain (Ganho do controlador de velocidade P) quando a velocidade
estiver abaixo do nivel definido pelo Speed Controller 0 point (Ponto do controlador
de velocidade 10).

P2.9.5.8 Speed controller gain in field weakening area (Ganho do controlador de velocidade
na area de enfraquecimento de campo) ID1298 “SPC Kp FWP”

Ganho relativo do controlador de velocidade na area de enfraquecimento de campo
como uma porcentagem dos valores de Speed Controller P Gain (Ganho do
controlador de velocidade P). O valor definido é atingido em duas vezes o Field
weakening point (ponto de enfraquecimento de campo).

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.914

O controlador de velocidade também pode ser ajustado para cargas diferentes. O ganho do
controlador de velocidade é primeiro manipulado pela funcéo de ganho de &rea de velocidade
e este resultado é entdo ajustado por ganho relativo ao torque.

P2.9.5.9

P2.9.5.10

P2.9.5.11

A
| |
100% - [F————————————————3 ] .
| \ |
| |
I Ganho apds ajuste de |
: area de velocidade |
| 100 % :
: |
I
Ganho de : |
torque Kp | :
I
T ' >
TorgMin T

Speed Controller torque minimum (Minimo do torque do controlador
de velocidade) /ID1296  “SPC Torq Min”

O nivel de saida do controlador de velocidade que o ganho do controlador de
velocidade é alterado para o parametro P2.8.5.4.10 “Speed Controller torque
minimum gain (Ganho minimo de torque do controlador de velocidade)” usando

um filtro definido pelo parametro P2.8.5.4.11 “Speed Controller torque minimum
filtering time (Tempo minimo de filtragem do torque do controlador de velocidade)”.
Isso esta em porcentagem do torgue nominal do motor.

Speed Controller torque minimum gain (Ganho minimo do torque do controlador
de velocidade) /ID1295  “SPC Kp Torq Min”

Ganho relativo como porcentagem do ganho do controlador de velocidade apds

0 ajuste da area de velocidade quando a saida de controle de velocidade for menor
que o “torque minimo do controlador de velocidade”. Este parametro é normalmente
usado para estabilizar o controlador de velocidade para um sistema de conversor

de frequéncia com reacéo de equipamento.

Speed Controller torque minimum filtering time (Tempo de filtragem do torque
minimo do controlador de velocidade) ID1297  “SPC Kp TC Torq”

Tempo de filtragem de torque. Quando o ganho do controlador de velocidade
¢ alterado abaixo do torque minimo do controlador de velocidade.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/



controle de pontes rolantes apfiff20 VACON e 213

7.10 Controle do conversor de frequéncia

P2.10.1

P2.10.2

Switching frequency (Frequéncia de chaveamento) /D601  “Switching Freq”

O ruido do motor também pode ser minimizado com o uso de uma frequéncia de
chaveamento alta. No entanto, observe que aumentar a frequéncia de chaveamento
aumenta as perdas do conversor de frequéncia. Frequéncias mais baixas sédo usadas
quando o cabo do motor é longo e 0 motor é pequeno.

A faixa deste parametro depende do tamanho do conversor de frequéncia:

Tipo Min. [kHz] Méx. [kHz] Padréo [kHz]

0003—0061 NX_5

0003—0061 NX_2 10 16,0 10,0

0072—0520 NX_5 1,0 10,0 3,6

0041—0062 NX_6

0144—0208 NX_6 10 6.0 15

Tabela 7-2. Frequéncias de chaveamento dependentes de tamanho

Observacéao!

A frequéncia de chaveamento real pode ser reduzida para 1,5 kHz por func¢des de
gerenciamento térmico. Isso deve ser considerado ao usar filtros de onda senoidais
ou outros filtros de saida com um frequéncia de baixa ressonancia.

Observacéao!
Se a frequéncia de chaveamento for alterada, € necessario refazer a identificacéo
do motor.

Operacéo DriveSynch
Ao usar o DriveSynch, a frequéncia maxima de chaveamento é limitada a 3,6 kHz.

Modulator Type (Tipo de modulador) ID1516 “Modulator type”

Selecione o tipo de modulador. Algumas operacdes exigem o uso de um modulador
de software.

0 = Modulador ASIC
Uma terceira injecdo harmonica classica O espectro € ligeiramente melhor quando
comparado ao modulador do Software 1.

OBSERVACAO: Um modulador ASIC n&o pode ser usado ao utilizar DriveSynch
ou motor PMS com um encoder de tipo incremental.

1 = Modulador de software 1

Modulador de vetor simétrico com vetores zero simétricos.

A distorcao de corrente serd menor que com o modulador de software 2 se
impulsionamento for usado.

OBSERVACAO: Recomendado para DriveSynch (definido por padr&o quando DS
estiver ativado) e necessario ao usar motor PMS com um encoder incremental.

2 =Modulador de software 2

Uma fase de cada vez nas chaves IGBT ndo é modulada durante um periodo de

60 graus do ciclo de frequéncia. A fase ndo modulada é conectada a um barramento
CC positivo ou negativo.
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P2.10.3

P2.10.4

P2.10.5

Esse tipo de modulador reduz as perdas de chaveamento em até dois tercos e todas
as chaves sdo carregadas uniformemente.

A modulagdo BusClamp é util se a tenséo for > 80% da tensdo maxima, em outras
palavras, quando o conversor de frequéncia estiver operando préximo da velocidade
maxima. Entédo, mais uma vez, a ondula¢do do motor em baixas velocidades € o
dobro em comparacdo com a selecéo 1.

3 = Modulador de software 3

BusClamb néo simétrico, no qual uma chave sempre conduz de 120 graus a um
barramento CC negativo para reduzir as perdas de chaveamento. No entanto, as chaves
superiores e inferiores sdo carregadas de forma desigual e 0 espectro é amplo.

4 = Modulador de software 4

Onda senoidal pura, modulag&o senoidal sem injecdo de harménicas. Dedicado para
ser usado em bancos de teste de costas, etc., para evitar a circulagéo de corrente de
terceira harménica. A desvantagem € que a tensao CC necessaria € 15% mais alta
em comparacgado com outros tipos de moduladores.

Control Options (Opgdes de controle) /1D1084 “Control Options”

Estas funcdes de parametros dependem da versao da aplicacdo de Controle do freio
VACON®,

BO1 = Reservado

BO6 = Desativar a fungéo de limite de velocidade do tipo Malha Fechada em Malha
Aberta

BO7 = Desativa a diminuicé@o da frequéncia de chaveamento devido ao aumento da
temperatura do conversor de frequéncia

B08 = Desativar a falha do encoder quando o freio estiver fechado

B12 = Desativar a fungéo de bloqueio de dados de processo quando a comunicac¢éo
do Profibus falhar. Ao usar o Profibus, uma falha de comunicac&o ocorrida
bloquearéa os dados de processo para valores anteriores. Este bit desativara
o blogueio de dados de processo forgcando os valores a zero. OBSERVACAO:
Este bit s6 pode ser usado com o Profibus

B13 = Desativar apenas a aceleracdo ao usar a fungéo de proibicéo de
acel./desacel. de DI

Control Options 2 (Opgdes de controle 2) /ID1798  “ControlOptions2”

Reservado para uso futuro.

Advanced Options 1 (Opgbes avangadas 1) /ID1560  “AdvancedOptions1”

BOO = Desativar modulacgéo sincrona

B0O1 = Usar as informacdes do encoder para compensar o escorregamento no
controle de velocidade de malha aberta

BO2 = Desativar falha do encoder

B03 = Desativar compensacao de escorregamento para direcéo reversa

B0O6 = Ativar modulacdo simétrica sincrona

BO7 = Automaticamente tratado pela logica da aplicagéo.

B15 = Cosphii = Controle 1. Controla a poténcia reativa do motor para zero. Possivel
usar somente com motores PMS em controle de malha fechada.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/



controle de pontes rolantes apfiff20 VACON e 215

P2.10.6

P2.10.7

P2.10.8

P2.10.9

P2.10.10

P2.10.11

Advanced Options 2 (Op¢des avangadas 2) ID1561 “AdvancedOptions1”

BOO = Controle sem sensor para motores PMS. E um controle de malha aberta, mas
usa 0 mesmo sistema de controle que o controle de malha fechada normal.
Os célculos tentam estimar a velocidade do encoder em vez de usar o sinal do
encoder. Este modo tem limitacdes de velocidade e faixa de torque e, portanto,
limitacdes de aplicagéo. Um ganho de controlador de velocidade menor pode
ser necessario para ganhar estabilidade. Util para aplicaces de gerador.

B04 = Ativar o amortecimento do posicionamento da partida ativar se o PMSM

B08 = Otimizacao de corrente para o motor PMS. Esta fun¢éo ativa a otimizacgéo
atual do motor PMSM com base no calculo de torque e nos parametros do
motor. Quando ativada, a otimizac¢ao inicia ap6s 13% da velocidade nominal
do motor e abaixo disso é usada uma curva U/f normal. A ativacdo desta
selec¢do requer uma identificagéo feita com a execucéo.

B09 = Controle I/f para motores PMS. O motor PMS pode ser iniciado com controle
I/f. Usado com motor de alta poténcia quando h& baixa resisténcia no motor
e U/f é dificil de ajustar para ser estavel.

B13 = Muda automaticamente dependendo da operagédo de sincronizacao do
conversor de frequéncia.

Advanced Options 4 (Opgdes avangadas 4) ID1563 “AdvancedOptions4”

Reservado para uso futuro. Alguns bits s@o controlados pelo software da aplicacéo,
portanto, o valor talvez ndo seja sempre zero.

Advanced Options 5 (Opgdes avangadas 5) ID1564 “AdvancedOptions5”

Reservado para uso futuro. Alguns bits s@o controlados pelo software da aplicacéo,
portanto, o valor talvez ndo seja sempre zero.

Advanced Options 6 (Opgdes avangadas 6) ID1565 “AdvancedOptionsé”

BO5 = Para reduzir os efeitos de aliasing na medicédo atual, é possivel obter uma
média de todas as amostras internas tiradas no nivel de tempo rapido.
Deve-se notar que este modo ndo afeta o controle do motor, apenas
0 monitoramento.

Restart Delay (Atraso de reinicio) ID1424 “Restart Delay OL”

0 atraso de tempo dentro do qual o conversor de frequéncia ndo pode ser reiniciado
apoOs uma parada por inércia e a partida dinamica nao esta em uso. O modo de controle
de malha fechada e a partida dindmica usam um atraso diferente, consulte P2.9.11.

Restart Delay Closed Loop & Flying Start (Atraso de reinicio em malha fechada
e partida dindmica) ID672 “Restart Delay CL”

0 atraso dentro do qual o conversor de frequéncia ndo podera ser reiniciado caso
a partida dindmica seja usada ou o modo de controle seja malha fechada.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.11 Mestre/Seguidor

7.11.1 Mestre/Seguidor: Sistema padrdo
A funcdo Mestre/Seguidor € projetada para aplicagdes em que o sistema é controlado por varios
conversores de frequéncia NXP e os eixos dos motores sdo acoplados uns aos outros através
de engrenagens, cadeias, correias etc. Os conversores de frequéncia NXP estdo no modo
de controle de malha fechada.

Os sinais de controle externos sdo conectados somente ao NXP mestre. O mestre controla
0s seguidores por meio de um barramento de sistema. Geralmente, a velocidade da estacao
mestre € controlada, e outros conversores de frequéncia seguem sua referéncia de torque
ou velocidade.

O controle de torque do seguidor devera ser usado quando os eixos do motor dos conversores
de frequéncia mestre e seguidor forem acoplados solidamente entre si com equipamentos,
uma corrente etc. Portanto, nenhuma diferenca de velocidade entre os conversores é possivel.

O controle de velocidade do seguidor deve ser usado quando os eixos do motor dos conversores
de frequéncia mestre e seguidor sdo acoplados de forma flexivel entre si, de modo que uma
pequena diferenca de velocidade entre os conversores seja possivel. Quando tanto o mestre
quanto os seguidores sao controlados por velocidade, a queda geralmente também ¢é usada.
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Localizag&o da referéncia final LT Lyl min. ENTRADA  SAIDA ENTRADA  SAIDA Entrada de controle de rampa>

ADICIONAR
VALOR + ENTRADA c TEMPO

SpeedShare MULTIP + > MAX.
100,00 DIVIS +
MIN. —

StartZeroSpeedTime
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“Selegao '

16gica” CMITE

— “Rampa Normal” [ -W -NegFreqLim\t MiN.

o

o

o

=
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“Sonde QEZTTD)
—) " > inalFrequencyRef
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—Entrada de controle de rampa 7> —»@ FreqRampOut )= > + ——> ENTRADA Para o Controlador de Velocidade %
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VACON e 217

7.11.2 Configuracdo Mestre/Seguidor
A placa OPTD2 no Mestre possui as selecdes padréo de jumpers, ou seja, X6:1-2, X5:1-2.
Para os seguidores, as posicdes dos jumpers devem ser alteradas: X6:1-2, X5:2-3. Esta placa
também tem uma opcao de comunicacdo CAN util para monitoramento de varios conversores
com software de PC NCDrive, ao comissionar fun¢des de Mestre/Seguidor de mestre e sistemas

de linha.
OPTD2 OPTD2 OPTD2 OPTD2
Jumper X5: TX1 Jumper X5 : TX2 Jumper X5: TX2 Jumper X5: TX2
X6 : LIGADO X6 : LIGADO X6 : LIGADO X6 : LIGADO
Mestre Seguidor Seguidor Seguidor
SBInUse =Sim SBInUse =Sim SBInUse =Sim SBInUse =Sim
SBID =1 SBID =2 SBID =3 SBID =4
SBNextD =2 SBNextD =3 SBNextD =4 SBNextlD =1
SBLastiD =4 SBlLastiD =4 SBlLastiD =4 SBLastD =4
H2 H2 H2 H2
(TX) (TX) (TX) (TX)
Figura 7-16. Conexdes fisicas de barramento do sistema com a placa OPT-D2
P2.11.1  Master/Follower selection (Selecdo de Mestre/Seguidor)  1D1324  “MF Mode”

Selecione 0 modo Mestre/Seguidor. Quando o conversor de frequéncia for um
seguidor, o comando Solicitacdo de funcionamento é monitorado do mestre, mas
todas as referéncias sao selecionaveis pelos parametros.

0 = Conversor unico
O barramento do sistema é desativado.
1= Mestre
O conversor de frequéncia envia uma palavra de controle para o conversor
de frequéncia seguidor.
2 = Seguidor
O conversor de frequéncia recebe a palavra de controle do mestre e envia
algumas informacdes de diagnostico para o conversor de frequéncia mestre.
3 = Sincronizacdo Mestre
O conversor de frequéncia envia a posicao do eixo aos conversores de frequéncia
seguidores para uso na sincronizacao do eixo.
4 = Sincronizagdo Seguidor
O conversor de frequéncia recebe a posicao do eixo do mestre para uso na
sincronizagao do eixo.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P2.11.2  Follower reference selection (Sele¢do de referéncia do seguidor) ID1081
“Follower Ref Sel”

Selecione de onde o conversor de frequéncia seguidor recebe sua referéncia
de velocidade.

0="Al1" - Entrada Analdgica 1.
Escala de sinal em “G: Sinais de Entrada\Entrada Analégica 1”
1="Al2” - Entrada Analdgica 2.
Escala de sinal em “G: Sinais de Entrada\Entrada Analégica 2"
2="Al1+AI2” - Entrada Analdgica 1 + Entrada Analdgica 2.
Com o escalonamento de referéncia alternativo no grupo Entrada Analégica, os
valores de entrada de 100% podem ser configurados para corresponder a 25 Hz.
Em outras palavras, quando ambos forem 100%, a referéncia final sera de 50 Hz.
3="Al1-Al2"
Entrada Analdgica 1 menos Entrada Analdgica 2
4="AI2-Al1"
Entrada Analdgica 2 menos Entrada Analdgica 1.
5="Al1xAl2”
Entrada Analdgica 1 x Entrada Analdgica 2
6="Al1 Joystick”
Entrada analdgica 1, -10 VCC... +10 VCC
7="Al2 Joystick”
Entrada analdgica 2, -10 VCC... +10 VCC
8="Keypad Ref”
Referéncia do teclado R3.2
9="Fieldbus”
A referéncia é retirada do Fieldbus. A escala alternativa pode ser selecionada
em “G: Fieldbus”
10="Motor Pot” - Potencidometro eletrdnico
Referéncia tratada com duas entradas digitais “G: Sinais de entrada\Entradas
digitais” (aumentar e diminuir). Comportamento ajustado em “G: Manuseio de
ref. \ Potenciometro eletronico”.
11="Al1, AI2 min”
A menor entre Entrada Analdgica 1 e Entrada Analdgica 2 é usada como referéncia.
12="Al1, Al2 max”
A maior entre Entrada Analdgica 1 e Entrada Analdgica 2 € usada como referéncia.
13="Max Freq” - Frequéncia Maxima
P2.1.2 Frequéncia Maxima é usada como referéncia.
14="Al1/AI2 Sel” - Selecdo Al1/Al2
A “1/0 Ref 1/2” (Ref. de E/S 1/2) da entrada digital é utilizada para selecionar
entre a referéncia da Entrada Analdgica 1 e da Entrada Analdgica 2. A “I/0 Ref
1/2" (Ref. de E/S 1/2) da entrada digital é usada para selecionar entre “1/0
Reference” (Referéncia de E/S] e “I/0 Reference 2" (Referéncia de E/S 2) se
a selecéo for diferente de 14 (esta).
15="Encoder 1”
A referéncia é lida da entrada do encoder 1.
16="Encoder 2”
A referéncia é lida da entrada do encoder 2 Esta selecéo é utilizavel com placa
dupla de encoder. Poderia ser utilizado, por exemplo, para sincronizagdo de
velocidade.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P2.11.3

P2.11.4

17="Master Reference”
Referéncia mestre antes do gerador de rampa. Quando selecionada, os tempos
de rampa do proprio conversor de frequéncia seguidor séo ativos e usados.
18="Master Ramp Out”
Referéncia mestre apos o gerador de rampa, antes do controlador de velocidade.
Quando selecionado, o conversor de frequéncia seguidor utilizard os tempos de
rampa definidos pelo conversor de frequéncia mestre.

Follower torque reference selection (Selecdo de referéncia de torque
do seguidor) ID1083 “FollowerTorq Sel”

Selecione a fonte da referéncia de torque para o conversor de frequéncia seguidor.

0="Not Used” (Nao usado)

1="Al1" - Entrada Analdgica 1.
Escala de sinal em “G: Sinais de Entrada\Entrada Anal6gica 1"

2="Al2” - Entrada Analdgica 2.
Escala de sinal em “G: Sinais de Entrada\Entrada Anal6gica 2"

3="AI3"

4="Al4"

5="Al1 Joystick”
Entrada Analdgica 1, -10 VCC... +10 VCC. Para entradas de joystick, a referéncia
negativa maxima é “Torq Ref Max” negativa.

6="Al2 Joystick”
Entrada analdgica 2, -10 VCC... +10 VCC Para entradas de joystick, a referéncia
negativa maxima é “Torq Ref Max” negativa.

7="Keypad Ref”
Referéncia de torque do teclado R3.5

8="Fieldbus”
A referéncia é retirada do Fieldbus. A escala alternativa pode ser selecionada
em “G: Fieldbus”

9="Master Torque”
A referéncia é obtida do conversor de frequéncia mestre ao usar a funcao
Mestre/Seguidor.

Follower stop function (Fung¢éo de parada do seguidor) 1D1089
“FollowerStopFunction”

Quando o conversor de frequéncia seguidor ndo usa a Saida de rampa do conversor
de frequéncia mestre como referéncia, este parametro define como o conversor de
frequéncia seguidor ird parar quando a Solicitagao de funcionamento for removida
do conversor de frequéncia mestre.

O=Parada por inércia; o seguidor permanece no controle mesmo que o0 mestre tenha
parado na falha.

1=Rampa; o seguidor permanece no controle mesmo que o mestre tenha parado

na falha.

2=Como mestre; o seguidor se comporta como mestre.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P2.11.5

P211.6

Master Follower Brake Logic (Ldgica de Freio Mestre Seguidor) ID1326
“MF Brake Logic”

Este parametro define a funcionalidade do freio ao operar o modo Mestre/Seguidor.
Este parametro ndo esta ativo quando o escravo esta operando no modo Seguidor

da Rampa (isto é, a selecdo da referéncia do seguidor é “18 = Master Ramp”) ou o
seguidor é um seguidor do DriveSynch. Nestes casos, o freio seguidor é controlado
pelo conversor de frequéncia mestre.

Observacdo: Quando a selecdo de referéncia do seguidor é 17 = “Master Ref”, a funcao
de limitagdo de velocidade do controle de freio € desviada no lado do seguidor.

0 = Mestre ou Préprio
O freio é aberto quando as condigbes de abertura do freio mestre ou seguidor séo
atendidas no conversor de frequéncia seguidor.

1 =Proprio
O freio é aberto quando as condi¢Bes de abertura do freio do conversor de
frequéncia seguidor sdo atendidas. O freio também é fechado se as condicdes
préoprias do conversor de frequéncia seguidor forem atendidas, independentemente
do status do mestre.

2 = Liberacéo de Velocidade Propria e Mestre (Padréao)
O freio é aberto quando as condi¢@es de abertura do freio do conversor de
frequéncia seguidor séo atendidas. O freio também é fechado se as condi¢des
proprias do conversor de frequéncia seguidor forem atendidas, independentemente
do status do mestre.

No entanto, a velocidade néo é liberada até que o conversor de frequéncia tenha
a realimentacéo do freio, real ou definida pelo parametro Atraso no freio mecénico,
e 0 mestre liberou a velocidade.

Quando esta selecédo também é feita no conversor de frequéncia mestre, a
velocidade néo € liberada até que o conversor de frequéncia mestre tenha a
realimentacéo do freio real ou definido pelo parametro Atraso do freio mecéanico
também dos seguidores.

3 = Mestre
O conversor de frequéncia mestre esta controlando o freio do conversor seguidor
e a liberacdo de velocidade.

Master Follower mode 2 selection (Sele¢do do modo Mestre/Seguidor 2)  I1D1093
“MF Mode 2~

Selecione o modo de Mestre/Seguidor 2 usado quando a DI estiver ativada. Quando
0 Seguidor é selecionado, o comando Solicitagcdo de funcionamento é monitorado
do mestre e todas as outras referéncias sdo selecionaveis pelos parametros. Esse
parametro pode ser usado para fins de redundancia. Se o conversor de frequéncia
namero um nao puder ser operado por meio de uma unidade de entrada digital,

0 nimero 2 podera ser selecionado como mestre.

0 = Conversor Gnico
O barramento do sistema é desativado.

1 =Mestre
O conversor de frequéncia envia uma palavra de controle para o conversor
de frequéncia seguidor.

2 = Seguidor
O conversor de frequéncia recebeu a palavra de controle do mestre e envia
algumas informacdes de diagnéstico para o conversor de frequéncia mestre.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P211.7

P211.8

P2.11.9

SystemBus communication fault response (Resposta a falhas de comunicagdo
de SystemBus)  ID1082  “SB Comm Fault”

Define a acdo quando a pulsagéo de SystemBus esta ausente.

O conversor de frequéncia mestre envia um sinal de pulsac¢éo para todos 0s
conversores de frequéncia seguidores, e esta pulsacao é enviada de volta para
o conversor de frequéncia mestre.

0 = Sem resposta

1 = Aviso

2 = Falha, modo de parada apdés falha de acordo com funcgéo de Parada
3 = Falha, modo de parada apéds falha sempre por parada por inércia

Systembus fault delay (Atraso de falha de SystemBus) ID1352
“SB fault Delay”

Define o atraso antes da geracéo de falhas quando a pulsacao estiver ausente.

Follower Fault (Falha do seguidor) ID1536  “Follower Fault”

Define a resposta no conversor de frequéncia mestre quando uma falha ocorre
em gualquer um dos conversores de frequéncia seguidores. Quando um dos
conversores de frequéncia acionar uma falha, o conversor mestre enviara um
comando para acionar o Coletor de dados em todos os conversores.

0 = Sem resposta
1= Aviso
2 = Falha, modo de parada apoés falha de acordo com fungéo de Parada

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/



VACON e 222 controle de pontes rolantes apfiff20

7.12 Protegbes

7.12.1 Configuragbes gerais

P2.12.1.1

P21212

P212.1.3

P2.12.1.4

P212.1.5

Input phase supervision (Supervisédo de fases de entrada) ID730
“Input Ph. Superv”

Define a resposta quando o conversor de frequéncia percebe que uma das fases de
entrada estiver ausente.

0 = Sem resposta

1= Aviso

2 = Falha, modo de parada apdés falha de acordo com funcgéo de Parada
3 = Falha, modo de parada apés falha sempre por parada por inércia

Response to undervoltage fault (Resposta a falha de subtenséo) D727
“UVolt Fault Resp”

Em algumas aplicacgdes, € normal que o conversor de frequéncia seja desligado
quando estiver no estado de funcionamento. Com este parametro, € possivel
escolher se as falhas de subtensdo sdo armazenadas no histérico de falhas do
conversor de frequéncia.

0 = Falha armazenada no histérico de falhas
1 = Falha ndo armazenada no historico de falhas

Limites de falha de subtenséo:

Unidades de 500 V: 333 VCC
Unidades de 690 V: 460 VCC

Output phase supervision (Supervisdo de fase de saida) ID702
“OutputPh. Superv”

A supervisdo de fase de saida do motor garante que as fases do motor tenham uma
corrente aproximadamente igual.

0 = Sem resposta

1 = Aviso

2 = Falha, modo de parada apés falha de acordo com funcgéo de Parada
3 = Falha, modo de parada apés falha sempre por parada por inércia

Response to slot fault (Resposta a falha de slot) /D734
“SlotComFaultResp”

Defina aqui 0 modo de resposta para uma falha de slot de placa devido a placa
ausente ou com defeito.

0 = Sem resposta

1 =Aviso

2 = Falha, modo de parada apoés falha de acordo com funcéo de Parada
3 = Falha, modo de parada apés falha sempre por parada por inércia

Safe Torque Off (STO) mode (Modo Safe Torque Off (STO))  ID755
“SafeDisableResp.”

Com este parametro, € possivel escolher se o sinal STO é tratado como falha
ou aviso. A entrada STO ira parar o conversor de frequéncia de modulacéo,
independentemente deste valor de parametro.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.12.2 Protegbes do sensor de temperatura
A funcgéo de protecao de temperatura € usada para medir temperaturas e emitir avisos e/ou
falhas quando os limites definidos sédo excedidos. A aplicacdo de controle de freio suporta duas
placas OPTBH e OPTB8 simultaneamente. Um pode ser usado para o enrolamento do motor
e outro para os rolamentos do motor.

pP2.12.2.1 Number of used inputs in board 1 (Numero de entradas usadas naplacal) D739
“Board1 Channels”

Selecione a combinacao do sensor de temperatura usado com este parametro.
Consulte também o manual das placas de E/S do VACON®,

0 = Nao usado (Gravacéo de ID, valor da temperatura maxima pode ser gravado
no fieldbus)

1 =Sensor 1 em uso

2 =Sensores 1 e 2 em uso

3=Sensores 1,2 e 3emuso

4 = Sensores 2 e 3em uso

5 =Sensor 3 em uso

Observacdo: Se o valor selecionado for maior que o nimero real de entradas
de sensor usadas, o display exibira 200 °C. Se a entrada estiver em curto-circuito,
o valor exibido ser& -30 °C.

P2.12.2.2 Board 1 Temperature responce (Resposta de temperatura da placa 1) 1D740
“Board1 Response”

0 = Sem resposta

1 = Aviso

2 = Falha, modo de parada apoés falha de acordo com fungéo de Parada
3 = Falha, modo de parada apés falha sempre por parada por inércia

P2.12.2.3 Board 1 warning limit (Limite de aviso da placa 1) /D741 “Board1Warn.Limit”

Defina aqui o limite no qual o aviso do PT100 ser4 ativado.
Quando os limites de aviso e falha individuais séo ativados, este é o primeiro canal
da primeira placa (1A).

P2.12.2.4 Board fault limit (Limite de falha da placa) ID742 “Board1 Fault Lim.”

Defina aqui o limite no qual a falha do PT100 (F56) sera ativada.
Quando os limites de aviso e falha individuais séo ativados, este é o primeiro canal
da primeira placa (1A).

pP2.12.2.5 Number of used inputs in board 2 (Numero de entradas usadas naplacaZ2) D743
“Board2 Channels”

Se tiver duas placas de sensor de temperatura instaladas em seu conversor de
frequéncia, vocé poderéa escolher aqui as entradas combinadas em uso na segunda
placa. Consulte também o manual das placas de E/S do VACON®.

0 = Nao usado (Gravacdo de ID, valor da temperatura maxima pode ser gravado
no fieldbus)

1 =Sensor 1 em uso

2 =Sensores 1 e 2 em uso

3=Sensores 1,2 e 3emuso

4 = Sensores 2 e 3 em uso

5 = Sensor 3 em uso

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P2.12.2.6 Board?2 Temperature response (Resposta de temperatura daplacaz)  ID766
“Board2 Response”

0 = Sem resposta

1 = Aviso

2 = Falha, modo de parada apés falha de acordo com funcéo de Parada
3 = Falha, modo de parada apés falha sempre por parada por inércia

P2.12.2.7 Board 2 warning limit (Limite de aviso da placa 2) /D745  “Board2 Warn. Lim”

Defina aqui o limite no qual o aviso da segunda placa do sensor de temperatura sera
ativado. Quando os limites de aviso e falha individuais séo ativados, este € o primeiro
canal da segunda placa (2A).

P2.12.2.8 Board2 fault limit (Limite de falha da placa 2) /D746  “Board2 FaultLim”

Defina aqui o limite no qual a falha da segunda placa do sensor de temperatura (F61)
sera ativada. Quando os limites de aviso e falha individuais sao ativados, este é o
primeiro canal da segunda placa (2A).

71221 Monitoramento de canal individual

O monitoramento de canal individual é ativado configurando um dos limites de aviso (por placa)
diferente de zero. Os limites comuns nos parametros acima serao os limites de aviso e falha do
canal A. Os limites dos canais B e C séo definidos com os parametros abaixo.

P2.12.2.9.1 Channel 1B Warn (Aviso do canal 1B) ID764

P2.12.2.9.2 Channel 1B Fault (Falha do canal 1B) ID765

Limites de aviso e falha do segundo canal da primeira placa (1B).

P2.12.2.9.3 Channel 1C Warn (Aviso do canal 1C) ID768
P2.12.2.9.4 Channel 1C Warn (Falha do canal 1C) ID769

Limites de aviso e falha do terceiro canal da primeira placa (1C).

P2.12.2.9.5 Channel 2B Warn (Aviso do canal 2B) D770
P2.12.2.9.6 Channel 2B Fault (Falha do canal Z2B) D771

Limites de aviso e falha do segundo canal da segunda placa (2B).

P2.12.2.9.7 Channel 2C Warn (Aviso do canal 2C) D772
P2.12.2.9.8 Channel 2C Fault (Falha do canal 2C) D773

Limites de aviso e falha do terceiro canal da segunda placa (2C).

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.12.3 Protegdo contra rotor blogueado
A protecdao contra rotor bloqueado do motor o protege contra situacdes de sobrecarga de curto
periodo, como a causada por um eixo estolado. O tempo de reacéo da prote¢do contra rotor
bloqueado pode ser ajustado mais curto que o da protecdo térmica do motor. O estado de rotor
bloqueado ¢ definido por dois parametros, Stall current (Corrente de rotor blogueado) e Stall
frequency limit (Limite de frequéncia de rotor bloqueado). Se a corrente for maior que o limite
definido e a frequéncia de saida for menor que o limite definido, o estado de rotor bloqueado
sera verdadeiro. Nao h4, na verdade, nenhuma indicagéo real da rotacdo do eixo. A protecéo
contra rotor bloqueado é um tipo de protecao contra sobrecorrente.

P2.12.3.1 Stall protection (Protecdo contra rotor blogueado) ID709  “Stall Protection”

0 = Sem resposta

1= Aviso

2 = Falha, modo de parada apoés falha de acordo com fungéo de Parada
3 = Falha, modo de parada apés falha sempre por parada por inércia

P2.12.3.2 Stall current limit (Limite de corrente de rotor blogueado) /D710
“Stall Current”

A corrente pode ser definida como 0 ...2*In. Para que ocorra um estagio de rotor
bloqueado, a corrente deve exceder este limite. O software ndo permite inserir um
valor maior que 2*Ix. Se o limite de corrente do motor for alterado, este parametro
€ automaticamente recalculado para o valor de 90% do limite de corrente do motor.

Observacdo: Este limite deve ser definido abaixo do limite atual para que esta funcao
opere.

P2.12.3.3 Stall frequency limit (Limite de frequéncia de rotor blogueado) D712
“Stall Freq Lim”

A frequéncia pode ser definida entre 1-f . (Frequéncia Maxima).

Para que ocorra um estado de rotor blogueado, a frequéncia de saida deve
permanecer abaixo deste limite por um certo tempo. Esta funcéo requer
gue a frequéncia de saida seja 1 Hz abaixo da referéncia de frequéncia antes
gue a contagem do tempo de rotor bloqueado seja iniciada.

Corrente do motor

Limite de corrente
de rotor bloqueado |
A

Limite de freq. de |
rotor bloqueado |

>
Freq. de saida

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P2.12.3.4 Stall time (Tempo de rotor blogueado) ID711 “Stall Time Lim”

Esse é o tempo maximo permitido para um estagio de rotor bloqueado. O tempo de
rotor bloqueado € contado por um contador interno de incremento/decremento. Se
o valor do contador de tempo de rotor bloqueado ultrapassar esse limite, a protecao
causara uma falha.

Tempo de rotor bloqueado

Rotor —
blogueado | l | l I -
Status Tempo

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.12.4 Errode velocidade
A funcéo de monitoramento de erro de velocidade compara a frequéncia do encoder e a saida
do gerador de rampa. A fungéo € usada com um motor PMS para detectar se o motor esta
desligado ou para desativar a funcéo de malha aberta usando a velocidade do encoder
para compensacao de escorregamento. A compensacédo de escorregamento € desabilitada
independentemente da resposta e precisa ser reativada quando um erro de velocidade
for detectado (defina o parametro novamente ou desligue o conversor de frequéncia).

P2.12.4.1 Speed error fault function (Fungdo de falha de erro de velocidade)  ID752
“Speed Error Mode”

Define a funcéo de falha quando a referéncia de velocidade e a velocidade do
encoder estiverem acima dos limites definidos.

0 = Sem resposta
1= Aviso
2 = Falha, modo de parada apés falha sempre por parada por inércia

P2.12.4.2 Speed error maximum difference (Diferenga maxima do erro de velocidade)
ID753 “SpeedErrorLimit”

Define o limite quando a situacéo de falha é observada. A diferenca entre a
referéncia de velocidade e a velocidade do encoder. O valor percentual esta
relacionado com a frequéncia nominal do motor.

+5%
~A
-
P Y
- 0
5% .
P -
P -
P -
P -
_ -
_ -
_ -
_ -
P -
_ -
P -
P -
_ -
- Phd
< -
-
-
e >
-
-

P2.12.4.3 Speed error delay (Atraso do erro de velocidade) ID754  “Speed Fault Delay”
Define o atraso apds o qual um erro de velocidade é considerado como uma falha.
Quando usado para desabilitar a compensacédo de escorregamento de malha aberta
baseada na frequéncia do encoder, recomenda-se ajustar este tempo para zero para
evitar um salto de velocidade no momento do mau funcionamento do encoder.

P2.12.4.4 Over Speed Limit (Limite de excesso de velocidade) 1D1812 “Over Speed Limit”

Define a histerese para os limites de frequéncia positiva e negativa 1D1286 e 1D1285
qguando a resposta de erro de velocidade é ativada. Definir o valor como zero desativa
a protecao de excesso de velocidade.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.12.5 Prote¢cdo do motor

for reduzido pela grade de entrada de ar blogueada.

Q CUIDADO! 0 modelo calculado ndo protege o motor se o fluxo de ar para o motor

A protecdo térmica do motor deve proteger o motor contra o superaguecimento. O conversor
de frequéncia é capaz de fornecer corrente maior que a nominal para o motor. Se a carga exigir
essa corrente alta, existe o risco de o motor ficar sobrecarregado termicamente. Esse é o caso,
especialmente em baixas frequéncias. Em baixas frequéncias, o efeito de arrefecimento do
motor é reduzido, bem como sua capacidade. Se o motor for equipado com um ventilador
externo, a reducao de carga em velocidades baixas é menor.

A protecdo térmica do motor é baseada em um modelo calculado e usa a corrente de saida
do conversor para determinar a carga do motor.

A protecéo térmica do motor pode ser ajustada com parametros. A corrente térmica Ir
especifica que a corrente de carga acima que sobrecarrega o motor. Esse limite de corrente
€ uma funcéo da frequéncia de saida.

P2.12.5.1 Motor thermal protection response (Resposta da proteg¢do térmica do motor)
/D704 “Motor Therm Prot”

Define a resposta quando a temperatura calculada do motor atingiu 105% (sinal de
monitoramento).

0 = Sem resposta

1 = Aviso

2 = Falha, modo de parada apoés falha de acordo com fungéo de Parada
3 = Falha, modo de parada apés falha sempre por parada por inércia

P2.12.5.2 Motor ambient temp. factor (Fator de temperatura ambiente do motor) ID705
“MotAmbTempFactor

Define o fator de temperatura para as condi¢fes em que o motor esté localizado. O
fator pode ser definido entre -100,0%-100,0%.

-100,0% =0 °C
0,0% =40 °C
100,0% =80 °C

P2.12.5.3 Motor cooling factor at zero speed (Fator de arrefecimento do motor em
velocidade zero) /D706  “MTP f0 Current”

Define o fator de arrefecimento em velocidade zero em relagéo ao ponto onde
o motor esta funcionando em velocidade nominal sem arrefecimento externo.

O valor padréo é definido assumindo que ndo h& ventilador externo resfriando
o0 motor. Se um ventilador externo for usado, esse paradmetro pode ser definido
para 90% (ou até mais).

Observacdo: O valor € definido como uma porcentagem dos dados da placa de
identificacdo do motor (corrente nominal do motor) e ndo a corrente de saida
nominal do conversor de frequéncia. A corrente nominal do motor é a corrente
gue o motor pode suportar em uso direto on-line sem sofrer superaguecimento.

A configuragdo deste pardmetro ndo afeta a corrente de saida méaxima do conversor
de frequéncia, a qual é determinada somente pelo parametro Motor Current Limit
(Limite de corrente do motor).

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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A Fator de arrefecimento

100 % :
|
|
|
|

70% de Fn |
|
|
Fato_r de Frequéncia /':
arrefecimento nominal do motor |
zero |
|
2

Freq. Dir. Change
(Freq. Saida)

P2.12.5.4 Motor thermal protection. Time constant (Protegdo térmica do motor.: Constante
de tempo) ID707 “MTP Motor T”

Esse tempo pode ser definido entre 1 e 200 minutos.

Esta é a constante de tempo térmica do motor. Quanto maior o0 motor, maior a
constante de tempo. A constante de tempo é o tempo dentro do qual o estagio
térmico calculado atingiu 63% de seu valor final.

O tempo térmico do motor é especifico para o projeto do motor e varia entre diferentes
fabricantes de motores. O valor padrao é alterado entre os tamanhos das unidades.

Se o tempo t6 do motor (t6 € o tempo em segundos em que 0 motor pode operar
com seguranca com seis vezes a corrente hominal) for conhecido (fornecido pelo
fabricante do motor), o parametro da constante de tempo podera ser definido com
base nele. Como regra geral, a constante de tempo térmica do motor, em minutos,
equivale a 2xt6. Se o conversor de frequéncia estiver no estagio de parada, a
constante de tempo € aumentada internamente para trés vezes o valor definido

do parametro. O resfriamento no estagio de parada é baseado na convecgéo e a
constante de tempo é aumentada.

P2.12.5.5 Motor thermal protection: Motor duty cycle (Protegdo térmica do motor: Ciclo
de trabalho do motor) /D708 “Motor Duty Cycle”

0 valor pode ser definido como 0%...150%.
Quando vocé ajusta o valor para 130%, a temperatura calculada do motor alcancara
a temperatura nominal com 130% da corrente nominal do motor.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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A

Temperatura do motor

r - . —
i ! Area de desarme
105% i ! Ny
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. | o
Corrente H - i
. o Falha/aviso
d : .
o motor: i- | S par.lD704
Iy .. | £
i e
|
—— ; Constante
¥ de tempo T? T
S Temperatura do motor @ = (|/|'|')2 x (1 'E-UT) Temp

*) Alteragdes por tamanho do motor
e ajustadas com o parametro ID707  wxiz2xke2

P2.12.5.6 Response to thermistor fault (Resposta a falha de termistor)

Figura 7-17. Cadlculo da temperatura do motor

“ThermistF.Resp”

0 = Sem resposta

1 = Aviso

ID732

2 = Falha, modo de parada apés falha de acordo com D506
3 = Falha, modo de parada apés falha sempre por parada por inércia

Definir o parametro como 0 desativara a protecao.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.12.6 Protegdo contra sobrecarga
Com esta funcao, é possivel selecionar se Corrente, Torque ou Poténcia € usado para protegéo
contra sobrecarga.
A sobrecarga € baseada no contador interno que é aumentado quando o valor de entrada esta
acima do nivel de 105% e diminui quando abaixo do nivel de 105%. O aumento e a diminuig¢éo
ocorrem a cada 100 ms.
O desarme ocorre quando o valor do contador de sobrecarga € superior a 10.000.
Com os parametros, vocé pode definir a quantidade de aumento (Passo méaximo de sobrecarga)
no nivel maximo de entrada definido (Entrada maxima de sobrecarga). Esses pontos definem a
inclinacdo da funcao. Por exemplo, se o valor de entrada estiver no meio de 105% e os valores
de Entrada maxima de sobrecarga, o contador sera aumentado pela metade do Passo maximo
de sobrecarga.

1500

1300 1400

1100 1200

MotorCurrantPU_100ms
1000

[MotorCurrentPU_100ms ] 1465
OverLoad_Value 2100714

800

800

4

P2.12.5.7 Response to over load (Resposta a sobrecarga) /ID1838 “OverLoadResponse”

0 = Sem resposta
1 = Aviso
2 =Falha

P2.12.5.8 Over Load Signal (Sinal de sobrecarga) ID1837 “OverLoadSignal”

0 = N&o usado

1 = Corrente de saida (FW: MotorCurrentPU_100ms)
2 =Torque do motor

3 = Poténcia do motor

P2.12.5.9 Over Load Maximum Input (Entrada maxima de sobrecarga) [1D1839
“OverLoadMaxIN”

Nivel de valor de entrada em que o contador de sobrecarga é aumentado com
0 passo méaximo definido por P2.12.5.10.

P2.12.5.10 Over Load Maximum Step (Passo maximo de sobrecarga)  1D1840
“OverLoadMaxStep”

Passo no contador de sobrecarga quando o valor de entrada estiver no nivel
de entrada maxima definido por P2.12.5.9.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.12.7 Protegcdo de 4mA
A protecao de 4 mA monitora o nivel dos sinais das entradas analogicas 1 e 2.
A fungdo de monitoramento esté ativa quando a faixa de sinal de 4 mA a 20 mA é selecionada.
Uma falha ou aviso é gerado quando o sinal cai abaixo de 3,5 mA por 5 segundos ou abaixo de
0,5 mA por 0,5 segundos.

P2.12.6.1

P2.12.6.2

Response to the 4mA reference fault (Resposta a falha de referéncia de 4 mA)
/D700 “4mA Input Fault”

0 = Sem resposta

1 =Aviso

2 = Aviso, a frequéncia de 10 segundos para tras é definida como referéncia
3 = Aviso, a frequéncia predefinida é definida como referéncia

4 = Falha, modo de parada apos falha de acordo com funcéo de Parada

5 = Falha, modo de parada apés falha sempre por parada por inércia

4mA reference fault: preset frequency reference (Falha de referéncia de 4mA:
referéncia de frequéncia predefinida) ID728 “4mA Fault Freq.”

Se o valor 3 no parametro P2.12.6.1 for selecionado e ocorrer uma falha,
a referéncia de frequéncia ao motor € o valor desse parametro.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.12.8 Protegdo contra subcarga
A finalidade da protecdo de subcarga do motor é garantir que haja carga no motor quando
o conversor de frequéncia estiver funcionando. Se o motor perder sua carga, deve haver
um problema no processo, como por exemplo, uma correia quebrada ou uma bomba seca.

A curva de subcarga € uma curva quadratica definida entre a frequéncia zero e o ponto de
enfraquecimento de campo. A protecdo ndo esta ativa abaixo de 5 Hz (o contador de tempo
de subcarga esté parado).

Os valores de torque para a configuracéo da curva de subcarga séo definidos em porcentagem,
0 que se refere ao torque nominal do motor. Os dados da placa de identificagcdo do motor,

0 parametro corrente nominal do motor e o Iy de corrente nominal do conversor de frequéncia
sdo usados para encontrar a razao de escala para o valor de torque interno.

P2.12.7.1 Underload protection (Protecdo contra subcarga) /D713  “Underload Protec”

0 = Sem resposta

1= Aviso

2 = Falha, modo de parada apoés falha de acordo com fungéo de Parada
3 = Falha, modo de parada apés falha sempre por parada por inércia

Se o desarme estiver ativo, o conversor de frequéncia ira parar e ativar o estagio

de falha.

Desativar a protecéo definindo o para@metro como 0 ira redefinir o contador de tempo
de subcarga para zero.

P2.12.7.2 Underload protection, zero frequency load (Protegdo contra subcarga, carga
de frequéncia zero) /D715 “UP FO Torque”

O limite de torque pode ser definido entre 5,0 e 150,0% x TnMotor.
Este parametro fornece o valor para o torque minimo permitido com frequéncia
zero.

P2.12.7.3 Underload protection, field weakening area load (Protegdo contra subcarga,
carga de drea de enfraquecimento de campo) ID714 “UP fnom Torque”

O limite de torque pode ser definido entre 10,0 e 150,0% X T wmotor-
Esse parametro da o valor para o torque minimo permitido quando a frequéncia
de saida esta acima do ponto de enfraquecimento de campo.

Torque

Area de subcarga

5;Hz ¢ : Freq. Dir. Chaﬁge
(Freg. Saida)

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P2.12.7.4 Underload time (Tempo de subcarga) ID716 “UP Time Limit”

Este tempo pode ser definido entre 2,0 e 600,0 s.

Esse é o tempo maximo permitido para um estado do subcarga existir. Um contador
interno de incremento/decremento conta o tempo de subcarga acumulado. Se

o valor do contador de subcarga ultrapassar esse limite, a protecdo causara um
desarme de acordo com o parametro Protecéo contra Subcarga.

Underload time (Tempo de subcarga)

Subcarga
Estado

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.12.9 Falhade terra
A protecao contra falhas de aterramento garante que a soma das correntes de fase do motor
seja zero. A protecao contra sobrecorrente sempre funciona e protege o conversor de frequéncia
contra falhas de aterramento com altas correntes.

P2.12.8.1 Earth fault protection ((Proteg&o contra falha de aterramento) ID703
“Earth fault”

0 = Sem resposta

1 = Aviso

2 = Falha, modo de parada apdés falha de acordo com funcgéo de Parada
3 = Falha, modo de parada apéds falha sempre por parada por inércia

P2.12.8.2 Eart fault current limit (Limite de corrente de falha de aterramento)  ID1333
“EartFaultCurLim”

Nivel méximo da corrente da terra em % da corrente nominal da unidade.

7.12.10 Protegdo contra resfriamento
Protecdo para unidades resfriadas a liquido. Um sensor externo estéa conectado ao conversor de
frequéncia (DI: Monitor de Resfriamento) para indicar se o liquido de resfriamento esté circulando.

P2.12.9.1 Cooling fault delay (Atraso de falha de resfriamento) 1D751  “Cooling F Delay”

Este parametro define o atraso apés o qual o conversor de frequéncia entra em
estado de FALHA quando o sinal 'Resfriamento OK' esta ausente.

P2.12.9.2 Cooling fault response (Resposta a falha de resfriamento) I1D762
“CoolingFaultREsp”

Em alguns casos, € mais importante permitir que o conversor de frequéncia
funcione mesmo que o liquido de resfriamento néo esteja circulando. Entéo é
possivel selecionar aviso como a resposta. O conversor de frequéncia continuara
em funcionamento até que sua protecao interna o pare. Se a perda do sinal de
resfriamento ocorrer na indicacéo de estado de parada, ndo serd armazenado

no historico de falhas se a falha anterior ja estiver com falha de resfriamento. No
Estado de funcionamento, a indicacao é sempre armazenada no histérico de falhas.

0 = Estado de parada: Nenhuma acéo, Estado de funcionamento: Aviso
1 = Estado de parada Aviso, Estado de funcionamento: Aviso

2 = Estado de parada: Aviso, Estado de funcionamento: Falha

3 = Estado de parada: Nenhuma ac¢éo, Estado de funcionamento: Falha

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.12.11 Comunicagdo com o Fieldbus

P2.12.10.1 Response to fieldbus fault (Resposta a falha de fieldbus) ID733
“FBComm.FaultResp”

Defina aqui a resposta para uma falha do fieldbus se o local de controle ativo for
fieldbus. Para obter mais informacdes, consulte o respectivo manual da placa
fieldbus.

0 = Sem resposta

1 =Aviso

2 = Falha, modo de parada apés falha de acordo com fun¢éo de Parada
3 = Falha, modo de parada apés falha sempre por parada por inércia

4 = Aviso, Frequéncia anterior. Falha forcada ap6s atraso. Apenas para
comunicacgéao Profibus.

P2.12.10.2 Fieldbus fault delay (Atraso de falha do fieldbus) 1D1850  “FB Fault Delay”

Esse parametro define por quanto tempo o conversor de frequéncia permanecera
no estado de operacgdo apos a perda da comunicagao, se a resposta a falhas estiver
definida como 4/Aviso, frequéncia anterior. Se o tempo estiver definido para zero,

o conversor de frequéncia continuara funcionando até que a comunicagao seja
estabelecida e 0 comando de parada seja dado.

P2.12.10.3 Fieldbus Watch Dog delay (Atraso do alarme do fieldbus)  ID1354 “FB WD Delay”

Define o atraso quando a falha é gerada quando o pulso do alarme estiver faltando
no fieldbus. Defina a hora para zero para desativar o monitoramento do alarme.

7.12.12 Fungdo da falha externa
P2.12.11.1 Response to external fault (Resposta a falha externa) 1D701  “External Fault 1”

P2.12.11.2 Response to external fault (Resposta a falha externa) ID747  “External Fault 2”

Define a resposta a um sinal de entrada digital informando sobre uma condigao
externa a qual o conversor de frequéncia precisa reagir. A indicacao de aviso/falha
externa pode ser conectada a uma saida digital.

0 = Sem resposta

1 = Aviso

2 = Falha, modo de parada ap6és falha de acordo com funcéo de Parada
3 = Falha, modo de parada apés falha sempre por parada por inércia

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.12.13 Funcéo de falha do encoder
A supervisdo do encoder causa falha no caso de ndo haver pulsos do encoder. O requisito € que
a referéncia esteja acima de 1 Hz e o torque possa atingir o nivel de 100%. Este nivel de torque
pode ser ajustado pelo parametro de limite de Falha Ig. Este limite pode precisar de ajuste
guando o limite de torque estiver abaixo 100%.
O método alternativo para detectar falha do encoder € a detecc¢éo de erro de velocidade.

P2.12.12.1 Encoder Supervision fault response (Resposta a falha de supervisdo do encoder)
1= Aviso
2 = Falha, Parada por inércia
3 = Aviso, Alterar para malha aberta

P2.12.12.1 Encoder Fast Hz Limit (Limite de Hz rdpido do encoder) 1D1801

Limite de frequéncia onde a deteccéo é feita usando a detecgéo rapida.

P2.12.12.2 Fast Time Limit (Limite de tempo rapido) ID1805
Atraso na falha do encoder quando a falha ocorrer acima do Limite Hz Rapido
do Encoder.

P2.12.12.3 Iq Fault Limit (Limite de falha Iq) ID1800

Este limite de corrente Iq definido deve ser excedido antes que a situacio seja
determinada como falha do encoder se os pulsos estiverem ausentes do encoder
ao mesmo tempo.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.13 Configuracodes do fieldbus

7.13.1 Configuragbes gerais
P2.13.1  Fieldbus reference minimum scaling (Escala minima de referéncia do fieldbus)
/D850 “FB Min Scale”
P2.13.2  Fieldbus reference maximum scaling (Escala maxima de referéncia do fieldbus)
/D851 “FB Max Scale”

Use estes dois parametros para colocar o sinal de referéncia do fieldbus em escala.
Se ambos os parametros tiverem o mesmo valor, os limites minimo e méaximo de
frequéncia serdo usados para dimensionamento.

Frequéncia

Freq max. 3

Escala max._|
FB

Escala min—
FB

>

Freq. min. t
0% Entrada de referéncia de FB 100 %

Usar esta funcéo de escala personalizada também afeta a escala do valor real.

FB Actual Speed (Velocidade real de FB)
100 %

Escala Saida Escala

Freq. min. ) n
min. FB frequéncia max. FB

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P2.13.3a
P2.13.10 Fieldbus data out selections 1 to 8 (Selecbes de saida de dados do fieldbus 1 a 8)
ID852-1D859 “FB Data OutX Sel”
Com esses parametros, vocé pode monitorar qualquer valor de parametro ou
monitoramento do fieldbus. Insira o nimero de ID do item que deseja monitorar
para o valor desses parametros. Veja os sinais de monitoramento quanto a todos
os detalhes dos numeros de ID.
Configuragdes padrao:
Dados Valor Unidade Escala ID
Palavra de status Palavra de status
principal
Palavra de status MCStatus
64
geral de FB
FB Actual Speed Velocidade real % 0,01%
(Velocidade real de FB)
Saida de dados Frequéncia de saida Hz 0,01 Hz 1
de processo 1
Saida de dados Velocidade do motor rpm 1rpm 2
de processo 2
Saida de dados Corrente do motor A 0,1A 45
de processo 3
Saida de dados Torque do motor % 0,1% 4
de processo 4
Saida de dados Motor Power % 0,1% 5
de processo 5 (Poténcia do motor)
Saida de dados Tensao do motor V 0,1V 6
de processo 6
Saida de dados DC link voltage v 1V 7
de processo 7 (Tensé&o do
barramento CC)
Saida de dados Caddigo de falha ativo - - 37
de processo 8
P213.11a
P2.13.18 Fieldbus data IN selections 1 to 8 (Sele¢bes de entrada de dados do fieldbus 1 a 8)
ID876-833 “FB Data In X Sel”

Com esses parametros, vocé pode controlar qualquer valor de parametro ou

monitoramento do fieldbus. Insira 0 nimero de ID do item que deseja controlar para
o valor desses parametros. Os sinais de monitoramento que podem ser controlados
pelo fieldbus sdo sombreados.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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Configuragdes padrao:

Dados Valor Unidade | Escala ID
Referéncia Referéncia de velocidade % 0,01% -
Palavra de Palavra de controle - - -
controle principal

Palavra de Palavra de controle geral

controle 2

Entrada de dados | Referéncia de torque % 0,1% 1140
de processo 1

Entrada de dados | Entrada analdgica livre % 0,01% 46
de processo 2

Entrada de dados | Entrada de ajuste % 0,01% 47
de processo 3

Entrada de dados | Saida analdgica de FB % 0,01% 48
de processo 4

PD4 - PD8 Nao usado - - -

P2.13.19 Fieldbus General Status Word ID (ID da palavra de status geral do fieldbus)
ID897 “GSWID”

Com este parametro € possivel selecionar quais dados sao enviados em
FBGeneralStatusWord (veja para detalhes e disponibilidade no manual do
fieldbus usado).

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P2.13.20 FB Actual Speed (Velocidade real de FB) /ID1741  “FBActualsSpeed”

P2.13.21

Com isso, é possivel selecionar qual velocidade real é mostrada no fieldbus.

0 = Calculado
Esta selecdo mostra qual é a saida do gerador de rampa.

Malha aberta

No modo de controle de frequéncia, quando somente a saida da rampa € mostrada
no fieldbus e, portanto, o escorregamento do motor ou quaisquer outras mudancas
de velocidade devido a mudancas de carga ndo séo visiveis no valor da velocidade
real. No entanto, as funcdes limitadoras sao visiveis na saida da rampa.

Malha fechada

No controle de malha fechada, as fung@es limitadoras ocorrem apoés o gerador de
rampa. Quando a velocidade € limitada, por exemplo, limite de torque do motor, a
velocidade real do eixo pode ser menor mesmo que a velocidade real do FB mostre
que a velocidade esta na referéncia.

1 =Real

Malha aberta

A velocidade do motor é um valor calculado (monitoramento da velocidade variavel
do motor) que mostra o efeito da carga na velocidade e na compensacéo de
escorregamento.

Malha fechada
A velocidade do motor é obtida do sinal real do encoder, mostrando continuamente
a velocidade real.

Control Slot selector (Seletor do slot de controle) ID1440 “ControlSlotSel.”

Este pardmetro define qual slot € usado como o local de controle principal quando
duas placas fieldbus tiverem sido instaladas no conversor de frequéncia. Quando
os valores 6 ou 7 forem selecionados, o conversor de frequéncia usa o perfil Fast
Profibus. Ao usar o perfil Fast Profibus, placas tipo “B” ou outras placas tipo C ndo
podem ser usadas.

Observacédo: Defina primeiro o Endereco Escravo e o tipo PPO antes de selecionar
0 modo Fast Profibus.

0 = Todos os slots

4=SlotD

5=SlotE

6 = Slot D, suporte do Fast Profibus
7 = Slot E, suporte do Fast Profibus

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P2.13.22

P2.13.23

P2.13.24

State Machine (Maquina de estado)

A aplicacéo tem a possibilidade de selecionar o tipo de maquina de estado que
€ usado.

1: Padréo
Este modo faz com que o controle de fieldbus se comporte como explicado
no manual da placa fieldbus usada.

2: ProfiDrive

Esse modo usa a maquina de estado do tipo ProfiDrive no nivel da aplicagéo. Este
modo € possivel para usar em placas fieldbus sem a propria maquina de estado ou
gue tenham a possibilidade de contornar a funcionalidade da maquina de estado na
placa opcional.

Consulte o capitulo 9: Palavra de status e controle em detalhes

Fieldbus Custom Minimum (Minima personalizada de fieldbus) 1D898
“FB Custom Min”

Fieldbus Custom Maximum (Maxima personalizada de fieldbus) 1D899
“FB Custom Max”

Com esses parametros, é possivel definir a escala de valores de entrada de
referéncia do fieldbus, o padrao é 0...10000 (0...100%)

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.14 Funcdesde ID
Aqui estdo listadas as fungdes que usam o nimero de identificacdo do pardmetro para controlar
e monitorar o sinal.

7.14.1 Controle do valor
Os parametros de controle de valor sdo usados para controlar um parametro de sinal de entrada.

P2.14.1.1 Control Input Signal ID (ID do sinal de entrada de controle) ID1580
“ContrinSignal ID”

Com este parametro vocé pode selecionar qual sinal € usado para controlar
0 parametro selecionado.

P2.14.1.2 Control Off Limit (Controle fora do limite) /ID1581  “Contrl Off Limit”
Este parametro define o limite quando o valor do pardmetro selecionado é forgado
para o valor Off.

P2.14.1.3 Control On Limit (Controle dentro do limite) I/D1582  “Contrl On Limit”
Este parametro define o limite quando o valor do pardmetro selecionado é for¢cado
para o valor On.

P2.14.1.4 Control Off Value (Controle fora do valor) /ID1583  “Contrl Off Value”
Este parametro define o valor que é usado quando o sinal de entrada usado estiver
abaixo do limite Off.

P2.14.1.5 Control On Value (Controle dentro do valor) ID1584  “Contrl On Value”
Este parametro define o valor que é usado quando o sinal de entrada usado estiver
abaixo do limite On.

P2.14.1.6 Control Output Signal ID (1D do sinal de saida de controle) ID1585
“ContrlOutSignID”

Este parametro define qual parametro é forgado para os valores On e Off quando
o sinal de entrada selecionado excede os limites definidos.

P2.14.1.7 Control Mode (Modo de controle) ID1586 “Control Mode”
Este pardmetro define como a saida do controle de valor se comporta.
0=SRABS

O valor de entrada absoluto é usado para fazer uma mudanca de passo na saida
entre os valores On e Off.

A I
Control On, ! | ! | !
value T % "l "7 R 1
(Controle } ) » }
dentro do | |
valor) } I
‘ 1
| |
Controle | |
forado L - A A ol L.
valor | | | | I }
| | | | | |
| | | | | |
| | | | ! [
1 I I —
Valor Negativo Valor Valor Positivo Valor
dentro fora fora dentro

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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1 =Escala ABS
O valor de entrada absoluto é escalado linearmente entre os valores On e Off.

Value
(Controle
dentro do

valor)

Controle
fora do
valor

valor Negativo Valor Valor Positivo Valor
dentro fora fora dentro

2 = Escala ABS Inversa
O valor absoluto invertido é escalado linearmente entre os valores On e Off.

Control On | }
Value
(Controle
dentro do
valor)

Controle
fora do

|
I
Fmmm
|
|
|
|
I
|
|
|
|
|
|
valor I
|
|
|

\

Negativo Valor Valor Positivo Valor

Valor
fora fora dentro

dentro

3=SR
O valor de entrada é usado para fazer uma alteragdo na saida entre os valores
On e Off.

4 = Escala
O valor de entrada é escalado linearmente entre os valores On e Off.

5 = Escala Inversa
O valor invertido é escalado linearmente entre os valores On e Off.

P2.14.1.8 Control Signal Filtering TC (Filtragem do sinal de controle TC) ID1586
“Control Filt TC”

Este parametro é usado para filtrar a saida da funcéo de dimensionamento. Usado,
por exemplo, quando o torque néo filtrado é usado para controlar um parametro que
precisa de estabilizacao.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.14.2 Controle de ID DIN
Esta funcéo é usada para controlar qualquer parametro entre dois valores diferentes com uma
entrada digital. Valores diferentes sdo dados para entrada digital “baixa” e “alta”.

SEL

(DI ID Control Digital Input (Entrada digital de controle de ID)>—> G —>< P | DIN Controlled ID (ID controlado por DIN))

(P | valor para BAIXO ) » ENTRADA 0

Q Valor para Alto\, » ENTRADA 1

P2.14.2.1 ID Control Digital Input (Entrada digital de controle de ID) ID1570
“ID Control DIN”

P2.14.3.1 ID Control Digital Input (Entrada digital de controle de ID) ID1590
“ID Control DIN”

P2.14.4.1 ID Control Digital Input (Entrada digital de controle de ID) ID1578
“ID Control DIN”
Selecione a entrada digital a ser usada para controlar o parametro selecionado por
ID1571, ID1575 e 1579.

P2.14.2.2 DIN Controlled ID (1D controlado por DIN) ID1571 “Controlled ID”

P2.14.3.2 DIN Controlled ID (ID controlado por DIN) ID1575 “Controlled ID”

P2.14.4.2 DIN Controlled ID (1D controlado por DIN) ID1579 “Controlled ID”
Selecione o ID do parametro controlado por ID1570.

P2.14.2.3 Value for Low digital input (FALSE) (Valor para entrada digital baixa (FALSO))
ID1572 “FALSE Value”

P2.14.3.3 Value for Low digital input (FALSE) (Valor para entrada digital baixa (FALSO))
ID1592 “FALSE Value”

P2.14.4.3 Value for Low digital input (FALSE) (Valor para entrada digital baixa (FALSO))
ID1594 “FALSE Value”
Defina aqui o valor do pardmetro controlado quando a entrada digital (ID1570) for
BAIXA para o parametro selecionado por ID1571. A funcéo n&o reconhece casas
decimais. Assim, fornega 10,00 Hz como “1000", por exemplo.

P2.14.2.4 Value for High digital input (TRUE) (Valor para entrada digital alta (VERDADEIRO))
ID1573 “TRUE Value”

P2.14.3.4 Value for High digital input (TRUE) (Valor para entrada digital alta (VERDADEIRO))
ID1593 “TRUE Value”

P2.14.4.4 Value for High digital input (TRUE) (Valor para entrada digital alta (VERDADEIRO))

ID1596 “TRUE Value”

Defina aqui o valor do parametro controlado quando a entrada digital (ID1570) for
ALTA para o parametro selecionado por ID1571 A funcdo ndo reconhece casas
decimais. Assim, forneca 10,00 Hz como “1000", por exemplo.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.14.3 DO controlado por ID
Esta funcéo é usada para controlar qualquer saida digital por qualguer status que possa ser
apresentado como um bit.
O sinal de entrada é selecionado com o numero de identificacdo e o niamero do bit.

Exemplo: A maioria das falhas e avisos sdo normalmente apresentados na saida digital comum.
Com a funcao de saida digital controlada por ID, € possivel selecionar uma falha especifica a ser
conectada a saida digital.

P2.14.5.1

P2.14.6.1

P2.14.5.2
P214.6.2

Palavra de aviso 1 1D1174
Falha Comentério
b0 Motor blogueado W15
bl Sobreaquecimento do motor W16
b2 Subcarga do motor W17
b3 Perda da fase de entrada W10
b4 Perda da fase de saida Wi1
b5 Desativagéo segura W30 (Ndo implementado)
b6 Falha de comunicagdo com o Fieldbus W53 (N&o implementado)
no slot D
b7 Falha de comunicagdo com o Fieldbus W67 (N&o implementado)
noslot E
b8 SuperaqLAJec?mento do conversor W14
de frequéncia
b9 Entrada analdgica < 4 mA W50
b10 | N&o usado
b1l | Parada de emergéncia W63 (Ndo implementado)
b12 | Funcionamento desativado W62 (Néo implementado)
b13 | Ndo usado
b14 | Freio mecénico W58
b15 | N&do usado

ID.Bit Free Digital output control 1 (Controle de saida digital ID.Bit livre 1) ID1216
“ID.Bit Free DO1”

ID.Bit Free Digital output control 2 (Controle de saida digital ID.Bit livre 2) 1D1386
“ID.Bit Free D0O2”

Selecione o sinal para controlar o DO. O parametro deve ser definido no formato
XXXX.yy onde xxxx € o numero de ID de um sinal e yy € o nimero do bit. Por exemplo,
o valor para o controle de DO é 1174.02. 1174 é o numero de ID da Palavra de aviso
1. Assim, a saida digital é ligada quando o bit nUmero 02 da palavra de aviso

(ID n® 1174), ou seja, a Subcarga do motor é alta.

Free Digital Output selector (Seletor de Saida digital livre)  ID1574 “Free DO1 Sel.”
Free Digital Output selector (Seletor de Saida digital livre)  ID1325 “Free DO2 Sel.”

Selecione o terminal de saida a ser controlado com o parametro de controle de saida
Digital Livre ID.bit.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.14.4 Atraso de DIN livre
Esta func¢éo é usada quando um determinado sinal DIN precisa de um temporizador ligado
ou desligado antes que o comando real seja dado. Por exemplo, lendo da palavra de status
DIN: O status DIN1 gera um atraso de 1,00 s e, em seguida, grava por niumero de ID para
ID403 Partida 1, gerando um atraso de 1 segundo para iniciar no lado do conversor de
frequéncia.

P2.14.7.1 ID.Bit Free Digital input delay (Atraso de saida Digital Livre ID.Bit) 1D1832
“ID.Bit Free DIN”

Selecione a entrada digital da Palavra de status DIN a ser retardada.

P2.14.7.2 0On Delay (Atraso ligado) ID1833 “On Delay”

Isso define o atraso de ativagéo para o sinal de entrada.

P2.14.7.3 Off Delay (Atraso desligado)  1D1834 “Off Delay”

Isso define o atraso de desativagéo para o sinal de entrada.

P2.14.7.4 Mono Time (Tempo mono) ID1836 “Mono Time”
Este temporizador gera um pulso no altimo tempo definido. O pulso sera iniciado apds
0 tempo de atraso.

P2.14.7.5 Control Out ID (ID da saida de controle)  1D1835  “Control Out ID”

Selecione o ID do sinal a ser controlado pelo sinal de entrada. Se for necessario uma
inversdo ou um valor de parametro diferente de zero e um, esse parametro pode ser
conectado a funcéo ID ID1570, ID1590 ou 1578 de controle de ID DIN, onde os valores
desejados podem ser definidos e conectados ao parametro correto.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.15 Controle do freio

O controle do freio mecanico possui duas partes que precisam ser controladas sincronicamente. A
primeira parte é a /iberacdo do freio mecénico e a sequnda é a liberagdo de referéncia de velocidade.

Condic@es para abrir o freio:

ABS
—FreqRampOut ENTRADA

GE

e ENTRADA 1 BrakeClosedFregLimit—
—Controle CL— G ENTRADA 2
BrakeOffFrqLimOL ENTRADA 0 E
BrakeOffFrqLimCL ENTRADA 1 ENTRADA 1

—Fluxo pronto—| ENTRADA 2

e

T —Em funcionamento—{ ENTRADA 3
- RS
P | BrakeOnOffCurlim ENTRADA 2 - DEFINIR  |PreBrakeOpenCommand >
ENTRADA 1 REDEFINIR
NAO ENTRADA 2
—Em funcionament ENTRADA — ou —> ENTRADA 3
ENTRADA 1
—Em funcionamento—| oy E ENTRADA 2
ENTRADA ENTRADA 1 —>| ENTRADA 3
IN 2
—Faha Ativa—, D
citaczo de funci NAO E
—Solicitagdo uncionamento ENTRADA ENTRADA 1
IN 2
SEL LE
—Controle CL— G —> ENTRADA 1
P | BrakeOnFregLimOL ENTRADA 0 ENTRADA 2
P | BrakeOnFreqLimCL —» ENTRADA 1 BelowCloseLimit—
ABS E
—FreqRampOu ENTRADA ENTRADA 1 —
ENTRADA 2
NAO
—Solicitag&o de funcionamento: ENTRADA ENTRADA 3
EQ
—FreqRampOut—{ ENTRADA 1
—0— ENTRADA 2

O comando final para abrir o freio: E possivel que em um sistema Mestre/Seguidor o conversor
de frequéncia mestre abra o freio. Além disso, um sistema de substituicio pode fazer isso sem
qualquer controle do conversor de frequéncia usando o AucControlWord1.B7. Durante a
identificacdo do motor, o freio ndo sera aberto.

ou
—PreBrakeOpenCommand >—> ENTRADA 1
—MasterBrakeOpenCommand ENTRADA 2 L E
ENTRADA 1
NAO
—Identificagdio do motor—{ ENTRADA IN 2

ou
ENTRADA 1 »—BrakeOpen, Direct %
_ NAO
AuxControlWord 1.B7 >—> ENTRADA 2 » ENTRADA > "Erakeopen, Invert

Funcéo de liberacéo de referéncia de velocidade:

ATRASO SR
(P | BrakeOpenDelay }—Y TON SAIDA | ————————Y DEFINIR =
—_o—| TOFF ET REDEFINIR G
—PreBrakeOpenCommand >—> ENTRADA » ENTRADA 0
REDEFINIR ( : Limite de Freq. Neg. ENTRADA 1
LIMITE
— BrakeClosedFreqLimit— MiN. —FinalFrequencyReference >

—FrequencyReference—| ENTRADA

NAO
—Em funcionamento— ENTRADA = MAX.
NEG G
>
ENTRADA ENTRADA 0
(G [t g o)

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.15.1 Tempo de controle do tempo de frenagem em malha fechada
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7.15.2 Tempo de controle do freio em malha aberta

VACON e 250
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P2.15.1

P2.15.2

P2.15.3

P2.15.4

P2.15.5

Brake Open Control, Direct (Controle de abertura do freio, Direto) 1D446
“BrakeOpen, Direct”

Selecione a saida digital que controlara o freio para abrir.

Exemplo: RO1 na placa OPTA2:
Controle do freio fechado: Os terminais 22-23 estdo abertos (relé ndo energizado).
Controle do freio aberto: Os terminais 22-23 estdo conectados (relé energizado).

T
22
Al =

-QAU
A2

Ao usar a func@o Mestre/Seguidor, o conversor de frequéncia seguidor abrira o freio
ao mesmo tempo que o mestre, mesmo se as condi¢gdes do seguidor para abertura
do freio néo tiverem sido atendidas.

230 VAC

OOO

IN

Brake Feedback (Realimentagdo de freio) /ID1210  “Brake FeedBack”

Selecione a entrada para realimentacéo de freio mecéanico. Se o contato néo for
fechado dentro do tempo determinado quando o freio é controlado aberto, o
conversor de frequéncia gerara uma falha de frenagem F58, a resposta podera ser
selecionada no grupo do pardmetro G2.15 Brake Control (Controle do freio). Por
padréo, se o contato ndo estiver aberto quando o freio for fechado, o aviso F84 sera
exibido. Os atrasos de sinal de realimentacdo sdo parametrizaveis separadamente
dos atrasos mecéanicos do freio.

Brake Mechanical Open Delay (Atraso de abertura mecanica do freio) ID1544
“Brake Open Delay”

Depois que o comando de abertura do freio for dado, a velocidade é mantida no
limite da Frequéncia de abertura de freio até que o Atraso de abertura mecanica do
freio tenha passado. Este tempo de espera deve ser ajustado de acordo com o tempo
de reacao do freio mecanico. Esta funcao é usada para evitar picos de corrente e/ou
torque, eliminando uma situacdo em que o motor é operado em velocidade maxima
contra o freio.

Brake Mechanical Close Delay (Atraso de fechamento mecénico do freio) 1D1545
“Brake Close Delay”

0 atraso de fechamento mecénico do freio é usado para sincronizar o fechamento
do freio corretamente com a aceleracgdo do conversor de frequéncia até a velocidade
zero apés o comando de parada.

Brake Open Frequency limit Open Loop (Malha aberta de limite de frequéncia
da abertura do freio) ID1535 “BrakeOpnFrqLimOL”

Este parametro define o limite de frequéncia para liberar o freio.

Este valor também se aplica como o limite de referéncia de frequéncia maxima
enquanto o freio esta fechado. Esse valor € calculado automaticamente durante
a identificacdo do motor do guindaste.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/



VACON e 252 controle de pontes rolantes apfiff20

P2.15.6

P2.15.7

P2.15.8

P2.15.9

P2.15.10

Brake Open Frequency limit Closed Loop (Malha fechada de limite de frequéncia
da abertura do freio) ID1555 “BrakeOpnFreqLimCL”

Este parametro define o limite de frequéncia para liberar o freio.

Este valor também se aplica como o limite de referéncia de frequéncia maxima
enquanto o freio esta fechado. No controle de malha fechada, recomenda-se usar

o valor zero, para gque o freio seja liberado enquanto o conversor de frequéncia tiver
velocidade zero na partida. Se for necessario torgque para evitar a mudanca de
posicdo no momento em que o freio abrir mecanicamente, use a funcdo de controle
de reversao ou a funcéo de torque de partida.

Brake Close Frequency limit Open Loop (Malha aberta de limite de frequéncia
do fechamento do freio) ID1539 “BrakeClFreqLimOL”

Limite de frequéncia de saida para fechar o freio quando a velocidade se aproxima
da velocidade zero no controle de malha aberta. Quando este parametro é zero,

o conversor de frequéncia calculara o limite de frequéncia de fechamento mais
adequado, considerando o tempo de desaceleracao, o atraso de fechamento do freio,
0 escorregamento nominal do motor. Quando um valor diferente de zero é dado,

o calculo do limite de fechamento interno é ignorado e o valor do parametro definido
€ usado.

Brake Close Frequency Limit Closed Loop (Malha fechada de limite de frequéncia
do fechamento do freio) ID1540 “BrakeCLFreqLimCL”

Limite de frequéncia de saida para fechar o freio quando a velocidade se aproxima
de velocidade zero no controle de malha fechada Quando este parametro é zero,

o conversor de frequéncia calculara o limite de frequéncia de fechamento mais
adequado, considerando o tempo de desaceleracao, o atraso de fechamento do freio,
0 escorregamento nominal do motor. Quando um valor diferente de zero é dado,

o calculo do limite de fechamento interno é ignorado e o valor do parametro definido
€ usado.

Brake Close/Open Current limit (Limite de corrente de fechamento/abertura
do freio) /ID1085  “BrakeOpnClCurLim”

Se a corrente do motor estiver abaixo desse valor, o freio é fechado imediatamente.

Brake Options 1 (Opgdes de freio 1)  ID1600  “Brake Options 1”

B00 = Mantenha o controle de velocidade ativo quando o freio estiver fechado
(Malha Aberta)

BO1 = Desativar a frequéncia minima mais alta quando a estimativa do estado
do freio mostra Abrir

B02 = Ativar o monitoramento de erros de velocidade em malha aberta

BO3 =

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.15.3 Torque de partida
0 torque de partida é usado para gerar torque contra o freio, de modo que, quando o freio for
mecanicamente aberto, ndo havera mudancga de posicao, pois o conversor de frequéncia ja esta
gerando o torque necessario para manter a carga no lugar.

Configuracdes. O tempo de torque de partida é ajustado para -1 significa que o torque de partida
€ removido quando o conversor de frequéncia percebe o movimento do encoder. Ajustar o tempo
maior que 0 indicara o tempo real de quanto tempo o torque de partida é aplicado ao motor,
mesmo se o0 eixo do motor ja estiver girando, fazendo com que o motor acelere sem controle até
0 tempo expirar.

P2.15.11.1 CL. Startup torque (Torque de partida) /D621  “StartUp Torque”

0 = Nao usado

1 = Memodria de torque

A memoria de torque usa o torque que foi usado pelo controlador de velocidade

na ultima vez em que o conversor de frequéncia estava em funcionamento.
Normalmente, esse é o torque gerado quando o tempo de velocidade zero na parada
expirou e o conversor de frequéncia interrompeu a modulag&o ou iniciou a fungéo
de atraso de desligamento do fluxo.

2 = Referéncia de torque

A cadeia de referéncia de torque normal é usada (espere TorqueStep) para o nivel de
torque de partida. Pode ser usado quando o sistema externo conhece a carga no eixo
ao liberar o freio.

3 =Torque para frente/reverso
O conversor de frequéncia usa valores de torque definidos pelo torque de partida
para frente e reversa.

P2.15.11.2 Start-up torque, forward (Torque de partida, para frente) 1D633
“StartupTorq FWD”

Define o torque de partida para frente se selecionado com o parametro Startup
Torque (Torque de partida).

P2.15.11.3 Start-up torque, reverse (Torque de partida, reverso) [1D634  “StartupTorq REV”

Define o torque de partida reversa se selecionado com o parametro Torque de
Partida.

P2.15.11.4 Start-Up Torque Time (Tempo de torque de partida)  /D1371 “StartupTorq Time”

Este parametro define por quanto tempo o torque de partida sera usado em vez

da saida do controlador de velocidade. Se o tempo for ajustado para -1, o conversor
de frequéncia comecard a usar o controlador de velocidade automaticamente
guando a mudanca de velocidade for lida no encoder. Quando a configuracéo for >0,
o conversor de frequéncia usara esse torque definido, mesmo se as alteracdes de
velocidade forem lidas no encoder.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.15.4 Controle de reversdo para malha fechada
O controlador de reversao controlara a velocidade para zero quando, apos o inicio, a referéncia
de velocidade for zero e, por exemplo, o freio esta se abrindo.

P2.15.12.1 Roll Back Kp (Kp de reversao) ID1787
Ganho do controlador de reversdo. Quando a funcéo zero for desativada. Primeiro
valor inicial 2500.

P2.15.12.2 Roll Back Torque (Torque de reversdo)  ID1788
Nivel de torque inicial, que é alimentado passo a passo ao motor depois que o RB
estiver ativo (na direcao que tende a se opor ao movimento da RB). O valor minimo
recomendado é o torque necessario para manter o gancho vazio na velocidade zero.

P2.15.12.3 Roll Back Level (Nivel de reversao) ID1789
0 encoder pulsa o nivel de limite quando o controlador de reversao estiver ativo.
Valores mais altos significam que o eixo se movimentara mais antes que o controlador
de reversdo seja ativado. O encoder tipico tem 1024 ppr e o padrao é de 3 pulsos.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.15.5 Fung&o de monitoramento de freio
A funcéo de monitoramento de freio é ativada quando o parametro P2.15.2 Brake Feedback
(Realimentacao do freio) da entrada digital for usado. A func¢édo de monitoramento do freio
compara o realimentac&o do freio com o sinal de controle. Em outras palavras, uma falha sera
emitida se a realimentacao estiver ausente quando o conversor de frequéncia estiver no estado
de operacao e a frequéncia de saida estiver acima do limite de abertura e o atraso da falha tiver
expirado. Uma falha também é acionada se a realimentacao do freio indicar que o freio esta
aberto enquanto o conversor de frequéncia esta no estado de parada.

Em alguns casos, € possivel que apareca uma falha no encoder quando o conversor de
frequéncia estiver funcionando contra o freio fechado. A falha do encoder pode ser desativada
com as Opc¢des de Controle B8 quando o conversor de frequéncia estiver controlando o freio
a ser fechado.

P2.15.13.1 Brake Closed Fault (Falha de freio fechado) /ID1316  “Brake Closed Fault”

Define a agéo apods a deteccdo de uma falha no freio.

0 = Sem resposta

1= Aviso

2 = Falha, modo de parada apoés falha de acordo com funcgéo de Parada
3 = Falha, modo de parada apés falha sempre por parada por inércia

P2.15.13.2 Brake Open Fault (Falha de abertura do freio) /D777  “Brake Open Fault”

Define a agéo apods a deteccdo de uma falha no freio.

0 = Sem resposta

1= Aviso

2 = Falha, modo de parada apoés falha de acordo com funcgéo de Parada
3 = Falha, modo de parada apés falha sempre por parada por inércia

4 = Aviso; Inicie o conversor de frequéncia para manter a carga

P2.15.13.3 Feed Back Open Delay (Atraso de abertura da realimentagéo) ID1317
“FB Open Delay”

0 atraso antes da falha de freio (F58) esta ativado. Usado quando h& um atraso
mecanico no freio. Consulte o sinal de entrada digital Reconhecimento de freio
externo.

P2.15.13.4 Feed Back Close Delay (Atraso de fechamento da realimentagdo) ID1733
“FB Close Delay”

0 atraso antes da falha de freio (F58) esta ativado. Usado quando ha um atraso
mecanico no freio. Consulte o sinal de entrada digital Reconhecimento de freio
externo.

P2.15.13.5 Brake Slipping Response (Resposta do escorregamento de freio)  ID1785

0 = Sem resposta

1 =Aviso

2 = Falha, modo de parada apoés falha de acordo com funcéo de Parada
3 = Falha, modo de parada apéds falha sempre por parada por inércia

4 = Aviso; Inicie o conversor de frequéncia para manter a carga

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.15.6 Fungbes
P2.15.14.1 Load Floating Time (Tempo de flutuagcdo da carga)

Apds o conversor de frequéncia ter recebido o pedido de parada, ele permaneceréa
na velocidade zero com o freio mecéanico aberto até que este tempo tenha passado.
Usado para manter o conversor de frequéncia e o motor rapidamente disponiveis
guando necessario para novas partidas, por exemplo, no posicionamento do guincho
a uma certa altura. O resfriamento do motor deve ser considerado quando essa
funcdo for usada por periodos mais longos.

7.15.7 Funcéo de teste do freio
P2.15.15.1 Brake Test (Teste do freio) ID1843

Use este parametro para ativar a funcao de teste de freio. Essa funcao funcionara
contra o freio com controle de torque e verificara se o freio ndo esta deslizando.
0 ID1844 é usado como uma referéncia de torque para ambas as dire¢des durante
este teste.

P2.15.15.2 Testing Torque (Torque de teste) I1D1844
Referéncia de torque usada no Teste de freio ativado por 1D1843.

P2.15.15.3 Brake Timing Torque Reference (Referéncia de torque de temporizagdo
do freio) 1D1849

Referéncia de torque usada durante a identificagdo do motor no Tempo de freio.
Ativado pela sele¢éo da Identificacdo do motor do guindaste 3/ Tempo de freio.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.16 Reset automatico de falhas

A funcéo de reset automatico tenta redefinir a falha automaticamente durante o tempo de
avaliacdo. Uma falha individual pode ser definida para ser reiniciada um certo nimero de vezes
antes que a indicacao de falha real seja dada. A funcéo funcionard como uma funcao de Reinicio
Automatico se o comando de partida for recebido como um sinal estatico. No controle de E/S
da aplicacdo de Controle do freio, a fungéo de partida padréo requer um comando de borda
ascendente ap6s o acionamento da falha.

P2.16.1  Automatic reset: Wait time (Reset automatico: Tempo de espera) ID717
“Wait Time”

Define o tempo para a tentativa de reset de falha apds o acionamento da falha.
Observagdo: Em caso de falha externa, remova a causa da falha no dispositivo
externo. A contagem do tempo de espera comeca somente quando a causa da
falha tiver sido removida.

P2.16.2  Automatic reset: Trial time (Reset automatico. Tempo de avaliagdo) D718
“Trial Time”

A funcgéo de reset automatico continua tentando reinicializar as falhas que aparecem
durante o tempo definido com este parametro. Se o nimero de falhas durante

o tempo de avaliacdo exceder o valor do respectivo parametro definido com ID720

a ID725, uma falha permanente seré gerada.

Trés redefinicbes automaticas |
|

Falha Ativa -

Trial time I
(Reset automatico:
Tempo de avalia¢éo)

\

Aviso ativo

|
Redef. autom. : —‘ —‘ —‘
|

Wait time (Reset ! 1 1
automatico:
Tempo de espera)

|

Acionamento |
de falha !

T

\

Figura 7-18. Exemplo de reinicio automéatico com trés reinicios

P2.16.3  Automatic restart: Start function (Reinicio automatico. Fung¢éo de partida) D719
“Start Function”

A funcgdo Partida para reinicio € selecionada com este parametro; o reinicio ocorrera
se houver um comando de partida estatico ativo quando uma reinicializacdo de falha
automatica for feita.

0 = Partida com rampa

1 = Partida dindmica
2 = Partida de acordo com o parametro Funcao de Partida (Padrao)

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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Os parametros “Numero de tentativas” a seguir determinam o nilmero maximo de reinicios
automaticos durante o tempo de avaliagdo. A contagem de tempo se inicia a partir do primeiro
reset automatico. Se o nimero de falhas ocorridas durante o tempo de avaliacédo exceder os
valores definidos pelo nimero de tentativas, o estado de falha se torna ativo.

P2.16.4

P2.16.5

P2.16.6

P2.16.7

P2.16.8

Number of tries after undervoltage fault trip (Numero de tentativas apos falha
de subtensao) /D720 “Undervolt. Tries”

Esse parametro determina quantos reinicios automaticos de falhas podem ser feitas
durante o tempo de avaliagdo apds o desarme por subtensao.

0
>0

Sem reset automatico
Numero de falhas autométicas redefinidas apos falha
de subtenséo

Number of tries after overvoltage trip (Numero de tentativas apos desarme por
sobretensdo) /D721 “Overvolt. Tries”

Esse parametro determina quantos reinicios automaticos de falhas podem ser feitas
durante o tempo de avaliagdo apds o desarme por sobretensao.

0 = Sem reset automético de falha apds desarme da falha por
sobretenséo
>0 = NUmero de resets de falha automéatica redefinidos apd6s

desarme de falha por subtensao

Number of tries after overcurrent trip (NUmero de tentativas apos desarme por
subcorrente) ID722 “Overcurr. Tries”

(OBSERVACAO! Falhas temporarias do IGBT também incluidas)
Este parametro determina quantos resets automaticos de falhas podem ser feitos
durante o tempo de avaliacdo apds o desarme por sobrecorrente.

0 = Sem reset automatico de falha apds falha de sobrecorrente

>0 = Numero de resets automaticos de falha ap6s desarme por
sobrecorrente, desarme por saturacéo e falhas de temperatura
IGBT

Number of tries after reference trip (Numero de tentativas apos desarme
de referéncia) ID723 “4mA Fault Tries”

Este parametro determina quantos resets automaticos de falhas podem ser feitos
durante o tempo de avaliagdo apds falha de referéncia de 4 mA.

0
>0

Sem reset automatico ap6s desarme por falha de referéncia
O numero de resets automaticos de falhas apés o sinal de corrente
analdgica (4...20 mA] ter retornado ao nivel normal (>4 mA)

Number of tries after motor temperature fault trip (Numero de tentativas apos
desarme por falha de temperatura do motor) ID726 “MotTempF Tries”

Esse parametro determina quantos resets automaticos de falhas podem ser feitos
durante o tempo de avaliagdo apds o desarme por falta de temperatura do motor
calculada.
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0 = Sem reset automatico de falha ap6s o desarme por falha de
temperatura do motor

O numero de resets automaticos apos a temperatura do motor
ter retornado ao seu nivel normal

>0

P2.16.9  Number of tries after external fault trip (Numero de tentativas apos desarme por
falha externa) ID725 “Ext.Fault Tries”

Este parametro determina quantos resets automaticos de falhas podem ser feitos
durante o tempo de avaliacdo apds o desarme por falha externa.

0 = Sem reset automatico de falha apds o desarme por falha
externa
>0 = Numero de resets automaticos de falhas ap6s o desarme

por falha externa

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P2.16.10 Number of tries after underload fault trip (Numero de tentativas apos desarme por
falha de subcarga) ID738 “Underload tries”

Este parametro determina quantos resets automaticos de falhas podem ser feitos
durante o tempo de avaliacdo apds o desarme por subcarga.

0 = Sem reset automético de falhas apos o desarme por falha
de subcarga
>0 = Numero de resets automaticos de falha ap6s o desarme por

falha de subcarga

P2.16.11 Fault Simulation (Simulacdo de falha) ID1569  “Fault Simulation”

Com este parametro € possivel simular diferentes falhas sem que elas efetivamente
ocorram, por exemplo, uma situagéo de sobrecorrente. O comportamento do ponto
de vista da interface do conversor de frequéncia é idéntico a situacéo de falha real.

B0OO0 = +1 = Simula falha de sobrecorrente (F1)

BO1 = +2 = Simula falha de sobretenséo (F2)

B02 = +4 = Simula falha de subtenséo (F9)

B03 = +8 = Simula falha de supervisdo da fase de saida (F11)

B04 = +16 = Simula falha de terra (F3)

B05 = +32 = Simula falha do sistema (F8)
Esta simulacgéo de falha abrange uma ampla gama de diferentes falhas que
podem ocorrer no conversor de frequéncia; consulte a descricdo de falhas para
obter mais detalhes.

B06 = +64 = Simula falha do encoder (F43)

B0O7 = +128 = Simula aviso de superaquecimento (W14)

BO8 = +256 = Simula falha de superaquecimento (F14)
O bit de aviso precisa estar ativo para que a falha apareca na simulacgéo. Se o bit
de falha for deixado ativo, o conversor de frequéncia ird para o estado de falha no
limite de aviso quando a temperatura atingir o nivel de aviso.

BO9 = +512 = Reservado

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.17 Controle de PI

O Controle de Pl na aplicacéo de interface do sistema usa o niumero de ID para fazer a conexao
entre a referéncia, o valor real e a saida. A funcéo PIC estard ativa quando a ID de saida do

controlador PIC for maior que zero.

(P [ Referéncia do PID (ID167))

Ganho d trole PID / \
(P [ Ganho de contdle Controlador
(P [ Tempo I do controlador PID }——— PID

SAIDA

{_V | SaidadoPID)

Ganho

(DI [ PID Activation (Ativagéo PID)
(P | Valor de Parada de PID )—|
IDSELIN V | Referéncia do PID
Real PID

P | PID Reference ID)~{ID  SAIDA
(P [ Escala de PID

<

ID SEL IN

P | PIDActual ID)HID _ SAIDA

(P [ Limite Méax. de PID
(P [ Limite Min. de PID

Tempo de integracéo
DEFINIR
Dados

Setpoint
Realimentacdo

Pl Scale

Saida de PI Alta
Saida de PI

(P ] PID Out Scale
100,0 %

PID Out ID

PID Out Scaled

Escala
ENTRADA SAIDA

MUL
DIV

Baixa

P2.17.1  PI Controller Gain (Ganho do controlador Pl) /D118 “PID-Contr Gain”

Este parametro define o ganho do controlador PID. Se o valor do parametro for
definido como 100%, uma variacédo de 10% no valor do erro fara com que a saida
do controlador varie em 10%. Se o valor do parametro estiver configurado para 0,
o controlador PID funcionara como controlador I.

P2.17.2 “PID-Contr | Time”

Pl Controller | time (Tempo | do controlador Pl) ID119

O parametro ID119 define o tempo de integracdo do controlador PID. Se esse
parametro for definido para 1,00 segundo, uma alteracé@o de 10% no valor do erro faré
com gue a saida do controlador seja alterada em 10,00%/s. Se o valor do parametro
estiver definido para 0,00 s, o controlador PID funcionara como controlador P.

P2.17.3 “PID Reference”

PI Controller reference (Referéncia do controlador Pl)  ID167

Referéncia do controlador Pl a partir do teclado, usada também quando a referéncia
é controlada pelo Fieldbus.
P2.17.4 Pl Controller reference value ID number (Numero de ID do valor de referéncia
do controlador Pl) /D332 “PID RefID”

Selecione o numero de ID do sinal que é usado como referéncia para o controlador
Pl. O valor padrédo é o ID de P2.17.3
P2.17.5 Pl Controller actual value ID number (Numero de ID do valor real do
controlador Pl) /D333 “PID Actual ID”

Selecione o nimero de ID do sinal que é usado como valor real para o controlador PI.
O valor real do PI pode ser gravado do Fieldbus diretamente para a variavel de
monitoramento 1D21 quando esse parametro é definido como zero.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P2.17.6

P2.17.7

P2.17.8

P2.17.9

P2.17.10

P217.11

PI Controller output ID (1D de saida do controlador Pl)  /D1802  “PID Out ID”

Selecione o numero de ID do parametro do sinal que € controlado pelo controlador
Pl. Quando esse valor é maior que zero, a fungdo Pl est4 operacional. Este € o valor
escalado pela escala de saida do controlador PI. A fungéo de escala € usada para
escalar o valor mais adequado para o sinal conectado. Por exemplo, quando a
saida é conectada ao limite de torque, o valor real precisa ser -1000 ...+1000.
(-100,0%..+100,0%). Mas as saidas alta e baixa do Pl podem ser de -30000 ...
+30000 para ter um controle de Pl mais preciso.

PI Controller Scale (Escala do controlador Pl) /D340 “PID Scale”

Este parametro permite que vocé inverta o valor do erro do controlador PID

(e, portanto, a operacao do controlador PID).

1 Sem inverséao

-1 Invertido

Esse valor € um multiplicador para P e |, parte do controle, funcionando, portanto,
como um ganho adicional.

OBSERVACAO! Zero é um valor ilegal para o controlador PI.

Pl Controller minimum output (Saida minima do controlador Pl) ID359
“PID Min Limit”

PI Controller maximum output (Saida maxima do controlador Pl)  ID360
“PID Max Limit”

Com esses parametros, vocé pode definir os limites minimo e maximo para a saida
do controlador PID.

Esses limites sdo importantes, por exemplo, quando vocé define o ganho e o tempo
| do controlador PID.

Pl Controller output scale (Escala de saida do controlador Pl) ID1803
“PID Out Scale”

Este parametro € usado para escalar a saida PI para ter mais controle para o
controlador PI. Por exemplo, o limite méximo do controlador Pl pode ser definido
para 10000 e, ao definir a escala para 10%, a saida Pl pode ser usada diretamente
para o limite de torque do motor.

Saida PI * Escala [%] = P2.18.5 -> 10000 * 10% = 1000, (1000 = 100,0% de Tn).

P/ Stop state value (Valor de estado de parada de Pl) /ID1806  “PID Stop Value”

Este valor é forgado a sair do controlador Pl quando o controlador néo é ativado pela
entrada digital P2.2.1.15.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.18 Operagdo em tandem (sincronizagao de eixo)

A comunicacéo de operag¢do em tandem é ativada com o modo Mestre/Seguidor (consulte

o capitulo 7.11 Mestre/Seguidor), selecéo 3 e 4. Trés para o mestre (P2.11.1), o conversor de
frequéncia que enviard sua posic¢ado para os conversores de frequéncia seguidores. E quatro para
o(s) conversor(es) de frequéncia seguidor(es), 0os quais receberdo a posicao principal e estaréo
no controle ativo do angulo do eixo quando a sincronizacao do eixo estiver ativada. O encoder

€ necessario nos eixos do motor. Consulte os sinais de monitoramento no capitulo 6.1.19.

Além de receber informactes de posicdo do mestre, os conversores de frequéncia seguidores
também recebem informacdes de frequéncia do encoder do conversor de frequéncia mestre.
Esta frequéncia é usada como referéncia, e informacdes de posi¢céo sdo usadas para corrigir
esta referéncia de frequéncia em conversores de frequéncia seguidores para que 0 mesmo
eixo seja mantido.

Os conversores de frequéncia seguidores ndo estao usando diretamente a posi¢do do mestre,
mas estdo monitorando a mudancga da posi¢do do mestre. Essa mudancga é incrementada para
0 préprio contador de posi¢do quando o controlador de posicdo do seguidor esté habilitado

e o conversor de frequéncia seguidor esta no estado de funcionamento.

Quando o comando de sincronizagdo do mestre ndo estiver ativado, seu préprio contador também
é congelado. Assim, mesmo que os conversores de frequéncia seguidores permanec¢am no
controle de posicéo, eles ndo verdo a mudancga na posi¢éo do mestre e permanecerdo na mesma
posicdo. Permite mudar a posi¢do do mestre em relagdo ao(s) seguidor(es).

P2.18.1  Enable Synch (Ativar sincronizacdo) ID1816

Selecione a entrada digital para ativar o posicionamento de sincronizac¢éo do eixo.
Lembre-se de ativar também a comunicacdo Mestre/Seguidor para posicionamento.
Desativar e ativar a operagdo em conjunto so € possivel quando os conversores

de frequéncia estiverem no estado de parada.

P2.18.2  Synch Kp (Kp de sincronizagdo) ID1817
Ganho do controlador de posigéo.

P2.18.3  Synch Ti (Ti de sincronizagdo) /ID1818
Tempo de integracgéo para o controlador de posicao.

P218.4 MaxRefCorrection ID1819

Frequéncia maxima que o controlador de posicionamento pode fornecer.

P2.18.5  ZeroErrorlimit 1D1824

Quando o erro de posicao estiver abaixo deste nivel, o controlador Pl é desativado.

P2.18.6  Fault Limit (Limite de falha) ID1826
Quando o erro de posicao excede este nivel, a falha é gerada. 1.000 é igual a uma
rotacao do eixo. A configuracao da falha 0 (zero) esta desativada.

P2.18.7  Reset Position (Redefinir posicdo)  ID1090

Redefina todas as informacdes do encoder e integradores de posicdo. Quando
fornecido no conversor de frequéncia mestre, os contadores dos conversores

de frequéncia séo redefinidos. Quando dado no conversor de frequéncia seguidor,
somente as posicdes dele sdo redefinidas.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.19 Estimativa de carga

P2.19.1

pP2.19.2

P2.19.3

P2.19.4

P2.19.5

P2.19.6

P2.19.7

Motor Nominal Torque (Torque nominal do motor) ID1906

Rotor Inertia (Inércia do rotor) ID1907

Gear Box Inertia (Inércia da caixa de engrenagens) ID1908

Drum Inertia (Inércia do tambor) ID1909

Gear Ratio (Relagdo da engrenagem) ID1910

Drum Radius (Raio do tambor) /ID1911

Rope Multiply (Multiplicagdo de cabo)  I1D1912

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.20 Segurancga funcional

P2.20.1

pP2.20.2

P2.20.3

P2.20.4

P2.20.5

P2.20.6

SQS Reaction (Reagdo SQS) ID545
0=Sem acéo
1=Parada rapida

Ativa a mesma funcéo que a Parada rapida da entrada digital P2.4.2.31.

SS51 Reaction (Reacdo SS1) ID542
0=Sem acéo
1=Parada

Realiza um comando de parada normal.

SS52 Reaction (Reagdo SS2) /D546
0=Sem acao
1=Velocidade zero

A referéncia é forcada a zero e o freio é fechado.

SD/ Reaction (Reagdo SD/) 1D544
0=Sem acéo
1=Desativar Dir

Ativada a mesma fungé@o como Desativar Neg Dir e Desativar Pos Dir P2.2.12.1/2.

SLS Reaction (Reagdo SLS) ID543
0=Sem acéo
1=Ref. de limite final

Velocidade Limitada de Seguranca 1 ativa a Referéncia de Limite Neg/Pos DI2
P2.2.12.7/8.
Velocidade Limitada de Seguranca 2 ativa a Referéncia de Limite Neg/Pos DI1
P2.2.12.3/4

SSR Reaction (Reagdo SSR) ID547
0=Sem acao
1=Velocidade limite

A referéncia de velocidade esta limitada ao limite da placa de seguranca -
Deslocamento nominal do motor.

7.21 Funcéo antibalanco

P2.21.1

License Key (Chave de licenga) /ID1995

Digite aqui a chave de licenca para a funcionalidade Antibalanco.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P221.2

P2.21.3

P2.21.4

P2.21.5

P2.21.6

Anti-Swing Mode (Modo antibalango) ID1846

Selecione o modo de funcao antibalanco.

0=N&o usado
A funcéo antibalanco esta desativada.

1=Modo 1
Modo de finalidade geral com amortecimento ligeiramente reduzido com
comprimento de meio cabo.

2=Modo 2
Modo ligeiramente mais lento, mas bom amortecimento para todos os
comprimentos de cabo menores que o maximo definido.

3=Modo 3
Modo quase independente do comprimento do cabo, mas reacdo mais rapida para
o controle humano.

Swinging Period (Periodo de balango)  ID1743

Digite aqui o periodo de balanco em segundos. Se o periodo de balanco tiver

sido dado, o conversor de frequéncia nédo utilizard o comprimento do cabo para
antibalanco. Para um tempo de operagao mais rapido, o valor pode ser um pouco
menor gque o valor medido.

Rope Length (Comprimento do cabo) ID1686

Insira aqui o comprimento maximo do cabo em centimetros. Se o tempo do periodo
de balanco tiver sido dado, os pardmetros de comprimento do cabo néo seréo usados.
Smoothing TC (TC de suavizacdo) /ID1186

Use este parametro para dar mais suavidade a referéncia de frequéncia.

Disable Anti-Swing (Desativar antibalango) ID1853

Entrada digital para desativar a fun¢do Antibalanco.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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P221.7

P2.21.8

Low Speed Positioning Run (Funcionamento em posi¢&do de velocidade baixa)
ID1854

Selecione como o funcionamento em posicéo de velocidade baixa é feito. Esta funcdo
€ usada para desativar o Antibalanco em baixa velocidade em determinadas
situacdes selecionaveis. Use ID1855 para definir o nivel de frequéncia em que

o Antibalanco esta desativado.

Com o antibalanco continuamente ligado em baixa velocidade, o posicionamento

é diferente do que com o antibalanco desligado. Se o antibalanco estiver ligado
também em baixa velocidade, o usuario precisa aprender a controlar os 10 cm finais
com o comando de funcionamento. O gancho se deslocara enquanto o comando

de funcionamento for dado. Ap6s o usudrio ter aprendido o principio, é facil obter
precisdo de 1 cm sem balancar. Se o usuério preferir controlar o Gltimo movimento
de 10 cm com rampas normais, € possivel desativar o antibalanco para
posicionamento em baixas velocidades.

0 /N&o usado
O antibalango ndo seré desativado em baixas velocidades.

1/Modo 1
O antibalanco é desativado se a referéncia nao for aumentada acima de ID1855.

2/ Modo 2
O antibalango é desativado se a referéncia ndo for aumentada acima de ID1855.
O antibalango também é desativado quando a velocidade real fica abaixo de
ID1855 ao retornar da velocidade mais alta para a velocidade zero.

3/Modo 3
O antibalango é desativado se a referéncia ndo for aumentada acima de ID1855.
O antibalango também € desativado ao retornar de velocidades mais altas e
permanecer pouco tempo na frequéncia definida por ID1855, mas néo ao ir para
velocidade zero diretamente de velocidades mais altas.

4/ Modo 4
O antibalango € desativado se a saida de rampa nao for aumentada acima de
ID1855 o antibalango também é desativado ao retornar de velocidades mais altas
e permanecer pouco tempo na frequéncia definida por ID1855, mas ndo ao ir para
velocidade zero diretamente de velocidades mais altas.

5/Modo 5
O antibalanco é desativado se a Saida de Rampa estiver abaixo de ID1855 quando
o0 comando de partida for removido.

Low Speed Maximum Frequency (Frequéncia maxima de velocidade baixa) 1D1855

Defina aqui o limite maximo de frequéncia usado na funcédo de Funcionamento
de Posicdo de Velocidade Baixa selecionada por ID1854.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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7.22

Parametros de controle do teclado

Diferentemente dos parametros listados acima, esses parametros estao localizados no menu
M3 do painel de controle. Os parametros de referéncia ndo possuem um namero de ID.

P3.1

P3.2

P3.3

P3.4

P3.5

Control Place (Local de controle) /D125 “Control Place”

O local de controle ativo pode ser alterado com este parametro.

Pressionar o bot&o Iniciar por 3 segundos selecionara o painel de controle
como o local de controle ativo e copiara as informacdes de status da execucao
(Executar/Parar, direcéo e referéncia).

0 = Controle de PC, ativado por NCDrive
1 =Terminal de E/S

2 =Teclado

3 = Fieldbus

Keypad Reference (Referéncia do teclado) ~ Sem /D  “Keypad Reference”

A referéncia de frequéncia pode ser ajustada do teclado com este parametro.

A frequéncia de saida pode ser copiada como a referéncia do teclado ao pressionar
o botéo Parar por 3 segundos quando vocé estiver em qualquer uma das paginas
do menu M3.

Keypad Direction (Direcdo do teclado)  1D123 “Keypad Direction”
0 Para a frente: A rotacdo do motor sera para frente quando o teclado for

o local de controle ativo.

1 Reverso: A rotacdo do motor serd para tras quando o teclado for
o local de controle ativo.
Stop button activated (Botdo de parada ativado) /D114  “StopButtonActive”

Se vocé desejar tornar o botdo de Parada um “hotspot” que sempre para o conversor
de frequéncia independente do local de controle selecionado, atribua o valor 1 a esse
parametro.

Torque reference (Referéncia de torque) SemID  “Torque Reference”

Defina aqui a referéncia de torque dentro 0,0...100,0%.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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8. FUNCAO DE IDENTIFICACAO DO MOTOR SINCRONO DE iIMA PERMANENTE

O Motor PM possui varios modos de identificacao de posicionamento zero. Este capitulo explica
gue tipo de modo de identificacdo € necessario para selecionar ao usar diferentes tipos de
configuracéo de hardware.

Este capitulo € adicional a descri¢do do parametro P2.1.9 Identification (Identificacao) e a descricéo
do modo do parametro P2.8.5.2 Start Angle Identification (Identificacdo do angulo de partida).

8.1 Identificagdo com encoder absoluto.

Ao usar um encoder absoluto, a identificacéo € feita apenas uma vez. Uma nova identificacéo sera
necessaria se as mudancas de posic¢éo do rotor e do encoder estiverem relacionadas entre si.

O motor precisa ser capaz de girar livremente para identificar as posi¢coes dos imas.

0 modo de identificacdo neste caso é selecionado no P2.1.9 “Identification” (Identificacao)
selecionando “3/ Enc.ID Run” (Identificacdo do motor do encoder).

Durante a identificacéo, o conversor de frequéncia alimenta o motor com corrente CC (~90%

do valor nominal do motor), o que faz com que 0 motor mova para a posic¢ao zero, podendo haver
um movimento oscilatério no eixo. Quando a identificacdo for bem-sucedida, o P2.8.5.1 "PMSM
Shaft Position” (Posicado do eixo do PMSM] é atualizado. Se o valor nao for bem-sucedido, o
parametro € definido como zero e o aviso de identificagé@o é exibido por 10 segundos (W57). Se

a identificacdo for feita varias vezes, o resultado podera ser diferente; existem tantas posicdes
guanto pares de polos no motor.

O beneficio de usar o encoder absoluto € que a posi¢do do imé é sempre conhecida, portanto,

0 motor pode ser totalmente carregado desde o inicio.

Parametros relacionados:
P2.1.9 Identification (Identificac&o) ID631
P2.8.5.1 PMSM Shaft Position (Posicdo do eixo do PMSM)  ID649

8.2 Identificagdo com encoder incremental sem entrada de pulso Z

Ao usar o encoder incremental sem pulso Z, a identificacao é feita a cada partida. O modo de
identificacdo pode ser selecionado em P2.8.5.2 “Start Angle Identification Mode” (Modo de
identificacdo do angulo de partida). Neste caso, a identificacdo do encoder ndo pode ser feita
porque a posigao zero ndo pode ser identificada sem o pulso Z, mas a identificacdo P2.1.9 com
a selecao de identificacdo “2/ID com Funcionamento” precisa ser feita. A identificacdo a cada
inicio sera automaticamente ativada se o valor do parametro P2.8.5.1 “PMSM Shaft Position”
(Posicéo do eixo do PMSM) for zero.

O melhor resultado é obtido quando o motor tem um freio mecanico que impede movimentos
do eixo. Um resultado aceitavel também pode ser obtido quando o motor tem alta carga e/ou
inércia que impedem movimentos do eixo durante a identificacéo.

A identificac@o do angulo é feita a cada partida alimentando o motor com pulsos CC que
identificam a posigao do ima. Os pulsos CC estdo em dois grupos diferentes. O primeiro
identifica a posicao zero e o segundo faz a verificacéo da polaridade. Esses niveis de corrente
CC sao ajustados por P2.8.5.3 “Start Angle Identification Current” (Corrente de identificacao
do angulo de partida) e P2.8.5.4 “Polarity Pulse current” (Corrente de pulso de polaridade),
respectivamente.

OBSERVACAO: Nem todos os motores sdo adequados para este modo de identificagao.
A funcionalidade precisa ser testada antes do uso da producéo.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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O beneficio deste modo é que o motor pode ser totalmente carregado desde a partida.

Parametros relacionados:

P2.8.5.2 Start Angle Identification Mode (Modo de identificacdo do

angulo de partida) ID1691
P2.8.5.1 PMSM Shaft Position (Posigéo do eixo do PMSM) ID649
P2.8.5.3 Start Angle Identification Current (Corrente de identificacéo

do &ngulo de partida) ID1759
P2.8.5.4 Corrente de pulso de polaridade ID1566

8.3 Identificacdo com encoder incremental com entrada de pulso Z

Ao usar o encoder incremental com pulso Z, a identificacdo € feita apenas uma vez. Uma hova
identificac@o é necesséria se as mudancas de posi¢ao do rotor e do encoder estiverem
relacionadas entre si.

O motor precisa ser capaz de girar livremente para identificar as posi¢des dos imas. O modo
de identificacdo neste caso é selecionado no P2.1.9 “ldentification” (Identificacao) selecionando
“3/Enc.ID Run” (Identificacao do motor do encoder).

Durante a identifica¢éo, o conversor de frequéncia alimenta o motor com corrente CC (~90%
do valor nominal do motor). Isso faz com que o motor se mova para a posi¢ao zero. Pode haver
um movimento oscilatério no eixo. Quando o movimento oscilatério do motor tiver parado, o
motor gira até que o pulso Z seja recebido do encoder. Quando a identificagdo for bem-sucedida,
P2.8.5.1 “PMSM Shaft Position” (Posicdo do eixo do PMSM] ¢ atualizado. Se a identificacdo nao
for bem-sucedida, o valor desse parametro sera definido como zero e um aviso de identificagao
sera exibido por 10 segundos (W57). Se a identificacdo for feita varias vezes, o resultado pode
ser diferente, pois existem tantas posi¢des quanto pares de polos no motor.

Quando o motor for ligado e a posicao zero nao for “lembrada”: O conversor de frequéncia
comecara a alimentar o motor com corrente CC (definido por P2.8.5.6 “I/f Current” (Corrente
I/f)) até que o pulso Z seja recebido do encoder. Durante esta injecdo de CC, o motor pode nao
ser capaz de produzir 100% de torque. Ao funcionar sem carga, a posi¢éo do pulso Z pode ser
vista na corrente do motor quando a corrente for quase a zero.

Parametros relacionados:

P2.1.9 Identification (Identificacdo)

P2.8.5.1 PMSM Shaft Position (Posi¢éo do eixo do PMSM)
P2.8.5.6 I/f Current (Corrente I/f)

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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9. PALAVRA DE STATUS E CONTROLE EM DETALHES
9.1 Fieldbus

Combinacéo

P7.x.1.4
Operate Mode
(Modo de operacao)

P2.13.22
State machine
(Maquina de estado)

1/ ProfiDrive

1/ Bésica

A palavra de controle de FB e
a palavra de status de FB séo
explicadas no manual da placa
opcional de fieldbus

2 / ByPass

Algumas placas
fieldbus operam
por padrdo no modo
“ByPass”

2 / ProfiDrive

A Palavra de controle é do tipo
ProfiDrive e é explicada neste
manual.

A Palavra de status pode ser
selecionada pelo numero de ID;
0 padréo é ProfiDrive tipo ID65
V1.26.2 FB Status Word (Palavra
de Status de FB)

2 / ByPass

1/ Bésica

A Palavra de controle é um controle
de “Trés Bits".

A Palavra de status pode ser
selecionada pelo numero de ID;

0 padréo é ProfiDrive tipo ID65
V1.26.2 FB Status Word (Palavra

de Status de FB)

1/ ProfiDrive

2 / ProfiDrive

O conversor de frequéncia ndo pode
ser operado nesta combinacgéo de
fieldbus

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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9.1.1 Combinagé&o 1, ProfiDrive - Padrdo com placa opcional Profibus

9.1.1.1  Combinacdo da palavra de controle 1, ProfiDrive - Padrdo com placa opcional Profibus
Palavra de controle principal do Profibus na Combinacédo 1
FALSO VERDADEIRO Comentario
b0 PARADA 1 (por rampa) |LIGADO 1 Mantenha esta VERDADE
bl PARADA 2 (por inércia) |LIGADO 2 Mantenha esta VERDADE
b2 PARADA 3 (por rampa) |LIGADO 3 Mantenha esta VERDADE
FUNCIONAMENTO . .
b3 DESATIVADO ATIVAR Use isto para o comando de partida e parada
b4 Nenhuma agéo PARTIDA Mantenha esta VERDADE
b5 Nenhuma acao PARTIDA Mantenha esta VERDADE
b6 Nenhuma acao PARTIDA Mantenha esta VERDADE
b7 Nenhuma acao Reset de Falha 0> 1 Use este para reset de falha
b8 Nenhuma acéo Nenhuma acéo N&o usado
b9 Nenhuma acéo Nenhuma acéo N&o usado
Desativar controle Ativar controle .
b10 do Profibus do fieldbus Consulte o manual do Profibus
Fieldbus Fieldbus
b1l | biN1=DESLIGADO DIN1=LIGADO Consulte P2.5.1.17-18
Fieldbus Fieldbus
b12 | HIN2=DESLIGADO DIN2=LIGADO Consulte P2.5.1.19 -20
Fieldbus Fieldbus
b13 | DIN3=DESLIGADO DIN3=LIGADO Consulte P2.5.1.21 -22
Fieldbus Fieldbus
bl4 | DIN4=DESLIGADO DIN4=LIGADO Consulte P2.5.1.23 -24
bi5 Fieldbus Fieldbus N0 usado
DIN5=DESLIGADO DIN5=LIGADO
9.1.1.2  Combinacdo da palavra de status 1, ProfiDrive - Padrdo com placa opclonal Profibus
Palavra de status principal do Profibus na Combina¢éo 1
FALSO VERDADEIRO Comentario
b0 N&o Pronto (inicial) PRONTO 1 (SM) Consulte o manual do Profibus
bl N&o Pronto PRONTO 2 (SM) Consulte o manual do Profibus
b2 DESATIVAR ATIVAR (SM) Consulte o manual do Profibus
b3 SEM FALHA FALHA ATIVA Diretamente do conversor de frequéncia
b4 PARADA 2 SEM PARADA 2 (SM) | Consulte o manual do Profibus
b5 PARADA 3 SEM PARADA 3 (SM) | Consulte o manual do Profibus
PARTIDA .
b6 PARTIDA ATIVADA DESATIVADA (SM) Consulte o manual do Profibus
b7 Sem aviso Aviso Diretamente do conversor de frequéncia
b8 Referéncia # Valor real | Referéncia = Valor real
b9 Controle do fielbus Controle do fieldbus Consulte o manual do Profibus
DESLIGADO LIGADO 5 5 5
b10 | N&o usado Nao usado
b1l |N&o usado Nao usado
b12 | FC Parado Em funcionamento Diretamente do conversor de frequéncia
b13 | FC ndo esta pronto Pronto Diretamente do conversor de frequéncia
b14 | N&o usado Nao usado
b15 | N&o usado N&o usado

SM = Mé&quina de estado da placa do Profibus

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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9.1.2 Combinagdo 2, ByPass - ProfiDrive

9121

Fornecimento de energia ligado

l

S1: Ativagéo Desativada
: SW.B6 = VERDADEIRO | BO, B1, B2 = FALSO B

—

CW.B0 = FALSO (DESLIGADO)

CW.B2= VERDADEIRO (Sem Parada Répida)

CW.B1= VERDADEIRO
(Sem Parada por Inércia)

CW.B1= FALSO (Parada por Inércia)
CW.B2 = FALSO (Parada Rapida)

CW.B1 = FALSO
(Parada por Inércia)

—

S2: Pronto para Ativagéo
SW.B0 = VERDADEIRO | B1, B2, B6 = FALSO

1

v

CW.B0 = VERDADEIRO (LIGADO)

CW.B0 = FALSO (DESLIGADO)

[ f

CW.B1 = FALSO
(Parada por Inércia)

ou
CW.B2 = FALSO (Parada R:

CW.B1 =FALSO
(Parada por Inércia)

A

iday

S3: Ativacdo
SW.BO, B1 = VERDADEIRO | B2, B6 = FALSO

¢—l{

A

CW.B3 = VERDADEIRO (Ativar
Operacéo)

CW.B3 = FALSO (Desativar
Operagéo)

—

S—

S4: Operagao
SW.BO, B1, B2 = VERDADEIRO | B6 = FALSO

Sb: Desativagdo
SW.BO, B1 = VERDADEIRO | B2, B6 = FAL$O
CW.B2 = FALSO )
(Parada Répida) PARADA RAPIDA
PARADA EM RAMPA
I
Y | ]
e CW.B0 = FALSO CW.B2 = FALSO
(LIGADO) (DESLIGADO) (Parada Rapida)

]

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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9122  State Machine (Maquina de estado)

Parada por inércia

0 4< R | SW.B04 (Parada por inércia inativa))
ENTRADA1  @&——— V | Paradapor inércia)

IN 2
IN 3

NAO
ENTRADA

( V | Falha com parada por inércia
( V | Parada por inércia interna

(w | cw.Bo1 (Parada por inércia)

Parada rapida

(R | sw.B06 (Ativago initida) )

NAO
(W | CW.BO01 (Parada por inércia) H ENTRADA

E
ENTRADA 1

IN2

NAO
ENTRADA

R | SW.B05 (Parada por inércia inativa))

Parada rapida

NAO
ENTRADA

SR
REDEFINIR
DEFINIR

Pronto para ativar, operar e funcionar

(R [ sw.Bos (ativagao inibida) NAO

ENTRADA E | )
E — ENTRADA 1 ®—— R | SW.B0O (Pronto para ativag&o)
— Condigdes intemas para
(Vv ] Estado Pront.odo conversor de frequéncia }— ENTRADA 1 Pronto para ativagao IN 2
V | Sem falha ativa IN 2

NAO E
ENTRADA ENTRADA 1 NAO

E
N2 ENTRADA :;Z\‘N;'RADA 1 R | SW.BO1 (Pronto para operar))
—CondicBes intemas para Pronto para operar IN 3

(V| Modulaggo do conversor de frequéncia

Parada de rampa

E
ENTRADA 1
IN 2
IN 3

RunReguest

( W | CW.B03 (Solicitagao de partida))

—Condigdes intemnas para Pulsos ativado:

NAO
(evmaon | : 7 .
Parada répida ENTRADA ENTRADA 1 ENTRADA 1 [ R | SW.B02 (Em funcionamento) )
ENTRADA IN 3 N3
IN 4

(v | Modulago do conversor de frequéncia

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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9.1.23  FBControl Word (Palavra de controle de FB)

FB Control Word (Palavra de controle de FB)
Sinal Comentario
0>1 reinicializara o estado de Inibigdo de ativacdo e levara
o conversor de frequéncia para Pronto para funcionar.
o]0] LIGADO L . s
Deve ser reinicializado apos falha, Parada por inércia (b1)
e Parada de emergéncia (b2).
S 0=Parada por inércia ativa
bl | Parada por inércia 1=Para por inércia NAO ativa
- 0=Parada rapida ativa
b2 | Parada rapida 1=Parada rapida NAO ativa
Comando de partida normal
b3 Partida 0=Parar o conversor de frequéncia
1=Iniciar o conversor de frequéncia
Saida de rampa para O=Forcar saida de rampa de velocidade para zero
b4 s . .
Zero 1=Liberar saida de rampa de velocidade
0=Pausar a saida da rampa de velocidade
b5 |Pausadarampa s .
1=Liberar a rampa de velocidade
Entrada de rampa para | 0=Forcar entrada de rampa de velocidade para zero
b6 s .
zZero 1=Liberar entrada da rampa de velocidade
- 0=Sem agao
b7 Redefini¢éo de falha 1=Reset falhas ativas
Funcione o conversor de frequéncia na velocidade
. fini
b8 | Avanco incremental 1 cc_)nstante~de inida
0=Sem acgéo
1=Funcionar em velocidade constante
Funcione o conversor de frequéncia na velocidade
. fini
b9 | Avanco incremental 2 cc_)nstante~de inida
0=Sem acgéo
1=Funcionar em velocidade constante
. Ativar o control do fieldbus quando P3.1 = 3/Fieldbus
b10 fAtII\;ag controle do 0=Controle do fieldbus NAO ativo
1elabus 1=Ativar controle do fieldbus
Reldgio de onda quadrada 0>1>0>1...1 segundo. Usado
para verificar a comunicacéo de dados entre o Profibus
b1l |Alarme .
mestre e o conversor de frequéncia Usado para gerar
uma falha de comunicacéo do FB.
b12
b13
b14
b15

B0O0: FALSO = DESLIGADO 1, VERDADEIRO = LIGADO 1

VACON e 275

DESLIGADO 1: O conversor de frequéncia fara a parada da rampa e entrara em estado “Pronto
para ativacdo”. Se o conversor de frequéncia estiver no estado “Inibir ativacdo”, esse bit sera

usado para redefinir esse status.

LIGADO: Tensé&o conectada ao conversor de frequéncia e/ou barramento CC carregado se

o conversor de frequéncia tiver o controle.

B01: FALSO = Parada por inércia (DESLIGADO 2), VERDADEIRO = LIGADO 2

Parada por inércia: O conversor de frequéncia fara parada por inércia e entra em estado

“Pronto para ativacdo”.
LIGADO 2: Sem comando de parada por inércia

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/



VACON e 276 controle de pontes rolantes apfiff20

B02: FALSO = Parada répida (DESLIGADO 3), VERDADEIRO = LIGADO 3

Parada rapida: O conversor de frequéncia definird a funcéo de parada pelo parametro da funcéao
de Parada répida.

LIGADO 3: Sem comando de parada rapida.

B03: FALSO = Solicitacdo de parada, VERDADEIRO = Solicitacdo de partida
Solicitacdo de parada: O conversor de frequéncia definird a parada pela funcéo de parada.
Solicitacdo de partida: Comando de partida para o conversor de frequéncia.

BO4: FALSO = Redefinir gerador de rampa, VERDADEIRO = Ativar gerador de rampa

Este bit tem prioridade sobre B05 e B06 na Palavra de Controle.

Redefinir gerador de rampa: Malha Fechada: O gerador de rampa € for¢ado a zero, o conversor
de frequéncia fara a parada o mais rapido possivel, funcionando contra os limites de torque
definidos ou, por exemplo, controlador de sobretenséo.

Ativar gerador de rampa: A funcdo Gerador de Rampa foi ativada.

Para ativar a funcéo de Jogging do fieldbus, B04, BO5 e B06 precisam ser zero.

B05: FALSO = Congelar gerador de rampa, VERDADEIRO = Descongelar gerador de rampa

Este bit tem prioridade sobre o B06, mas ndo sobre o BO5.

Congelar gerador de rampa: O conversor de frequéncia néo aceita nova referéncia do Fieldbus,
ele permanece na mesma velocidade.

Descongelar gerador de rampa: O conversor de frequéncia seguira a referéncia do Fieldbus.

Para ativar a funcéo de Jogging do fieldbus, B04, BO5 e B06 precisam ser zero.

B06: FALSO = Desativar o ponto de definicdo, VERDADEIRO = Ativar o ponto de definigéo
Este bit tem menor prioridade em comparagéo com B04 e BO05.

Desativar ponto de defini¢do: Referéncia (FW: FreqRefl) forcada a zero, o conversor
de frequéncia acelerara para a velocidade zero.

Ativar ponto de definicdo: O conversor de frequéncia seguira a referéncia.

Para ativar a funcéo de Jogging do fieldbus, B04, BO5 e B06 precisam ser zero.

B0O7: FALSO = Nenhum significado, VERDADEIRO = Reconhecimento de falha

Reconhecimento de falha: O sinal de grupo é reconhecido com uma borda positiva; a reagéo

do conversor de frequéncia a uma falha depende do tipo de falha (consulte manuseio de alarmes
no Anexo A.8). Se a reacgéo de falha isolou a tensé&o, o conversor de frequéncia entra na condi¢éo
“Ativacao de Inibido”.

9124  Fungdo de jogging

Comando de Jogging de E/S: A funcgéo de jogging iniciara o conversor de frequéncia para
referéncia sem comando de partida adicional, independentemente do local de controle, quando
dado a partir de E/S. A fungéo de jogging requer a ativacéo da entrada digital antes que o
comando seja aceito. O avanco incremental também é desativado se houver um comando de
partida ativo do local de controle ativo. Se as duas referéncias de avanco incremental estiverem
ativas ao mesmo tempo, o conversor de frequéncia sera interrompido.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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Comando de Jogging do Fieldbus: O comando de jogging € ativado dando um comando

de partida normal, mas os bits de controle de rampa CW.B4, B5 e B6 precisam ser zero.

O conversor de frequéncia precisa estar na velocidade zero antes que o comando seja aceito
e 0 CW.B4, B5 e B6 estejam ativos depois que o conversor de frequéncia estiver na velocidade
zero quando a funcéo de jogging for interrompida.

NAO
FB | B4 da palavra de controle de FB ENTRADA

E
ENTRADA 1 —Ativar avanco incremental FB
IN2
IN3

NAO
ENTRADA

NAO
FB | BS da palavra de controle de FB ENTRADA

—RunRequest—»|

—Ativar avango incremental FB %
Vv

B8 da palavra de controle de FB

E
ENTRADA 1
IN 2

E
ENTRADA 1
IN 2

NAO
FB | B6 da palavra de controle de FB ENTRADA

E
ENTRADA 1
IN2

NAO
ENTRADA

SR
DEFINIR
REDEFINIR

—Ativar avanco incremental de E/S

ENTRADA DIG
DI [ Ativar Jagging SEL SAIDA
ENTRADA DIG
DI [ Ref. de Jogging 1 )-{ SEL SAIDA

oU
ENTRADA 1
IN2

SR
DEFINIR
REDEFINIR

IN2

N
~=Avanco incremental ativo (Partida) %
14

ENTRADA DIG
SEL SAIDA

B9 da palavra de controle de FB

DI | Ativar Jogging

—Enable Inching (Ativar avanco incremental)

ou
ENTRADA 1
IN2
IN3
IN 4

NAO
ENTRADA

E
ENTRADA 1
IN2

—Em funcionamento

NAO
——Pronio—| ENTRADA

B08: FALSO = Sem funcdo, VERDADEIRO = Jogging 1

Avanco incremental 1: O conversor de frequéncia segue a referéncia definida por Ref. de
Jogging 1. A funcéo precisa ser ativada separadamente pela Palavra de Controle Auxiliar ou
pela entrada digital Ativar Jogging quando o controle de E/S for usado para Jogging.

B09: FALSO = Sem funcdo, VERDADEIRO = Avanco incremental 2

Avanco incremental 2: O conversor de frequéncia segue a referéncia definida por Jogging Ref 2
(Ref. de Jogging 2). A fungéo precisa ser ativada separadamente pela Palavra de Controle
Auxiliar ou pela entrada digital Ativar Jogging quando o controle de E/S for usado para Jogging.

B10: FALSO = Controle de FB desativado VERDADEIRO = Controle de FB ativado

Controle de FB desativado: O conversor de frequéncia ndo seguira a palavra de controle
principal do Fieldbus. Se removido durante a execucdo do conversor de frequéncia, a parada
por inércia seré interrompida.

Controle de FB ativado: O conversor de frequéncia seguira a palavra de controle do fieldbus

B11: FALSO = FB WD Pulso Baixo, VERDADEIRO = FB WD Pulso Alto

Pulso do alarme: Este pulso é usado para monitorar que o PLC esté ativo. Se o pulso estiver
ausente, o conversor de frequéncia ira para o estado de falha. Esta funcéo € ativada por
P2.12.10.3 FB WD Delay (FB WD Atraso). Quando o valor for zero, o pulso ndo € monitorado.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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9.1.25 FBStatus Word (Palavra de status de FB)
FB Status Word (Palavra de status de FB)
Sinal Comentério
bo Pronto para ativacio oio conversor de frequérjcia_ NAO Iesté pronto para_ ativiigéo
1=0 conversor de frequéncia esta pronto para ativagio
0=0 conversor de frequéncia NAO esta pronto para funcionar
bl Pronto para Operar _ . . .
1=0 conversor de frequéncia esta pronto para funcionar
0=0 conversor de frequéncia NAO esta funcionando
b2 Em funcionamento 1=0 conversor de frequéncia esta funcionando e pronto
para liberar a referéncia
. 0=Sem falha ativa
b3 Falha Ativa 1=Falha esta ativa
ba Parada por inércia O=Parada por inércia ativa
NAO ativa 1=Para por inércia NAO ativa
b5 Parada Réapida ndo O=Parada rapida ativa
Ativa 1=Parada rapida NAO ativa
0=Sem inibicdo
b6 | Ativacdo Inibida 1=0 conversor de frequéncia esta fora do estado de falha
e parada por inércia/parada de emergéncia.
b7 AViso 0=SEM alarme
1=Alarme ESTA ativo
Velocidade na 0=Velocidade real NAO ¢é igual a referéncia de velocidade
b8 . _ . L : o .
referéncia 1=Velocidade real é igual a referéncia de velocidade
. 0=Controle do fieldbus NAO ativo
b9 Controle de FB ativo 1=Controle do fieldbus ativo
Indique se a velocidade real esté abaixo do limite P2.4.16
b10 |Acima do limite 0=Velocidade real esta abaixo do limite de velocidade
1=Velocidade real estd acima do limite de velocidade
b11
b12
b13
b14
Realimentacéo do
b15 ¢
alarme

B00: FALSO = Néo esté pronto para ativacdo, VERDADEIRO = Pronto para ativacéo

N&o esté pronto para ativagao:

Pronto para ativacdo: A fonte de alimentagao esté ligada, a eletrdnica inicializada, o contator

principal, se disponivel, caiu, os pulsos estéo inibidos.

B01: FALSO = N&o esta pronto para operar, VERDADEIRO = Pronto para operar

N&o esta pronto para operar:

Pronto para operar:

B02: FALSO = Conversor de frequéncia ndo esté operando, VERDADEIRO = Conversor
de frequéncia esta operando

Conversor de frequéncia ndo estéd operando: O conversor de frequéncia ndo é estado
de funcionamento (modulacao)

Conversor de frequéncia estéa operando: O conversor de frequéncia esta em estado
de funcionamento e modulacgéo. O fluxo do rotor também estéa pronto e o freio é aberto
se o sinal de realimentacéo for usado.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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B03: FALSO = Sem falha, VERDADEIRO = Falha presente
Sem falha: O conversor de frequéncia ndo esta em estado de falha.
Falha presente: O conversor de frequéncia esta em estado de falha.

BO4: FALSO = Parada por inércia ativada, VERDADEIRO = Parada por inércia desativada
Parada por inércia ativada: O comando “Parada por inércia (DESLIGADO 2)" esta presente.
Parada por inércia desativada: O comando de parada por inércia ndo esta ativo.

BO5: FALSO = Parada répida ativada, VERDADEIRO = Parada rapida desativada
Parada rapida ativada: O comando “Parada rapida (DESLIGADO 3)" esta presente.
Parada rapida desativada: O comando de parada rapida ndo esta ativo.

B06: FALSO = Ativacdo de néo inibicdo, VERDADEIRO = Ativacao de inibic&o

Ativacdo de ndo inibicéo:

Ativacdo de inibicdo: O conversor de frequéncia vai somente novamente na condi¢do “Ativacao”
com “Sem parada por inércia E Sem parada rapida” seguido por “LIGADO". Isso significa que

apo6s “Sem parada por inércia E Sem parada rapida”.

BO7: FALSO = Sem aviso, VERDADEIRO = Aviso presente

Sem aviso: N&o ha aviso ou o aviso desapareceu novamente.

Aviso presente: O conversor de frequéncia continua funcionando; aviso no parametro
de servico/manutencdo; sem reconhecimento.

B08: FALSO = Erro de velocidade fora da faixa de tolerancia, VERDADEIRO = Erro de velocidade
dentro da faixa de tolerancia

Erro de velocidade fora da faixa de tolerancia:

Erro de velocidade dentro da faixa de tolerancia:

B09: FALSO = Sem controle solicitado, VERDADEIRO = Controle solicitado

Sem controle solicitado: O controle pelo sistema de automacédo nao é possivel, somente
possivel no dispositivo ou por outra interface.

Controle solicitado: O sistema de automacé&o € solicitado a assumir o controle.

B10: FALSO =f ou n ndo atingido, VERDADEIRO = f ou n atingido ou excedido

f ou n nao atingido: A velocidade esta abaixo de P2.6.4.5 Above Speed Limit (Acima do limite
de velocidade).

f ou n atingido ou excedido: A velocidade esta acima de P2.6.4.5 Above Speed Limit (Acima
do limite de velocidade).

B15: FALSO = FB DW Realimentacéo Baixa, VERDADEIRO = FB DW Realimentacéo Alta
FB DW Realimentacéo: A Palavra de controle B11 do FB é retornada ao Fieldbus. Pode ser
usado para monitorar o status de comunicacéo do conversor de frequéncia.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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9.1.3 Combinagdo 3, ByPass - Padréo
9.1.3.1  Combinacdo da palavra de controle 3, ByPass - Padrdo

Palavra de controle principal do Profibus na Combinacéo 3
FALSO VERDADEIRO Comentario

b0 PARADA PARTIDA

b1 Sentido horario Sentido anti-horario

b2 ) REDEFINICAO DE

Nenhuma acéo FALHA (0 ->1)

b3 Nao usado N&o usado

b4 Nao usado N&o usado

b5 Nao usado N&o usado

b6 Nao usado N&o usado

b7 Nao usado N&o usado

b8 Nao usado N&o usado

b9 Nao usado N&o usado

b10 | Ndo usado Nao usado

b1l | N&o usado Nao usado

b12 | Ndo usado N&o usado

b13 | Ndo usado N&o usado

bl4 | Nao usado Nao usado

b15 | Nao usado Nao usado

9132 Combinacdo da palavra de status 3, ByPass - Padréo

A maioria dos fieldbus usa “MCStatus” como palavra de status que é mostrada abaixo. Para o
Profibus, a palavra de status pode ser selecionada. O padrdo é Combinacéo da palavra de status
2, tipo ProfiDrive ID68 V1.3.2 MainStatusWord. A Palavra de status abaixo pode ser selecionada
com o0 P2.10.17 GSW Data (Dados GSW), configurando-o para ID64.

Palavra de status principal do Profibus na Combina¢éo 3
FALSO VERDADEIRO Comentario

b0 Nao Pronto PRONTO

bl PARADA FUNCIONAMENTO

b2 Sentido horario Sentido anti-horario

b3 SEM FALHA FALHA ATIVA

b4 Sem aviso Aviso

b5 Referéncia # Valor real | Referéncia = Valor real

b6 Velocidade > Zero Na velocidade zero

b7 Fluxo ndo pronto Fluxo pronto

b8 Limitg de velocidade Lim!te d_e velocidade
TC ativo TC inativo

b9 Encher de;e_ctado no Encher de_tectap_o no
sentido horario sentido anti-horario

b10 Parada rapida UV ativa _Parada rapida UV

inativa

b1l | N&o usado N&o usado

b12 | Ndo usado N&o usado

b13 | Ndo usado N&o usado

bl4 | N&o usado N&o usado

b15 | Ndo usado N&o usado

SM = Maquina de estado da placa do Profibus

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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VACON

e 281

9.2 Application Status Word (Palavra de status da aplicacdo)

Palavra de status da aplicacdo 1D43

FALSO VERDADEIRO
o]0] Fluxo ndo pronto Fluxo pronto (>90%)
bl N&o no estado Pronto Pronto
b2 N&o em funcionamento Em funcionamento
b3 Nao falha Falha
b4 Sentido horario Sentido anti-horario
b5 Parada de emergéncia ativa Parada de emergéncia NAO ativa
b6 N&o permitir funcionamento Permitir funcionamento
b7 Sem aviso Aviso
b8 Poténcia positiva Poténcia nega.tiva, torque genérico ou limite

de corrente ativo

b9
b10
b1l |Sem freio CC Freio CC ativo
b12 | Sem solicitagio de funcionamento Solicitag&o de funcionamento
b13 | Controles de limite inativos Controle de limite ativo
b14 | Controle de freio externo DESATIVADO | Controle de freio externo ATIVADO
b15

B00: FALSO = Fluxo ndo pronto, VERDADEIRO = Fluxo pronto

N&o esté pronto para ativagao:
Pronto para ativagéo: A fonte de alimentacéo esta ligada, a eletrénica inicializada, o contator
principal, se disponivel, caiu, os pulsos estéo inibidos.

9.3 Regulator Status (Status do regulador)

Status do regulador ID77
bo Status do regulador de corrente do
motor
b1 Status do regulador de corrente no
modo gerador
b2 Status do regulador de torque do motor | Para monitor de MF BO
b3 Status do regulador de torque no modo Para monitor de MF B1
gerador
b4 Status do regulador de sobretenséo Tenséo CC
b5 Status do regulador de subtenséo Tenséo CC
b6
b7
b8
b9
b10
b1l
b12
b13
b14
b15

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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9.4 DataLogger Trigger Word (Palavra do acionador do registrador de dados)

H& uma palavra de acionador especial no nivel da aplicacao que pode ser usada para acionar
o registrador de dados. Esta palavra pode ser usada para o acionamento quando a fonte

¢é selecionada da aplicacdo e a aplicacdo VACON® Marine original vcn é usada. A variavel

é chamada de "DatalLoggerTrigWord”

DatalLoggerTrigWord

Funcao Comentario
bo Status de falha O registrador é acionado quando ha uma
falha
b1 Status de aviso aOVirSeglstrador € acionado quando hd um

O registrador é acionado quando ha uma
falha que foi definida para ser redefinida
automaticamente. Este bit pode ser usado
para obter a primeira situacdo de falha.

b3 Status de falha OU Status de aviso B0 OU B1 ocorreu uma situagao de disparo

b2 Aviso de redefini¢cdo automatica

ba Status ’dg falha OU Aviso de redefinigao
automatica
b5
b6
b7
b8
b9
b10

b1l

b12
b13
b14
b15

B0 OU B2 ocorreu uma situagao de disparo

9.5 Palavra de status MC

Palavra de status de controle do motor
FALSO VERDADEIRO
b0 N&o no estado Pronto Pronto
bl Nao em funcionamento Em funcionamento
b2 Sentido horério Sentido anti-horario
b3 Néo falha Falha
b4 Sem aviso Aviso
b5 Na velocidade de referéncia
b6 Na velocidade zero
b7 Fluxo pronto
b8 Limitador de velocidade TC ativo
b9 Sentido do encoder Sentido anti-horario
b10 Parada rapida de subtensao
b1l |Sem freio de CC Freio CC ativo
b12
b13 Atraso de reinicio ativo
bl4
b15

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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9.6 Status de controle do freio

Palavra de status do freio ID89

FALSO VERDADEIRO
o]0] Fluxo ndo pronto Fluxo pronto (>90%)
bl N&o no estado Pronto Pronto
b2 N&o em funcionamento Em funcionamento
b3 Nao falha Falha
b4 Sem aviso Aviso
b5 Sem solicitagdo de funcionamento Solicitacéo de funcionamento
b6 Sem freio CC Freio CC ativo
b7 Velocidade zero Fora da velocidade zero
b8 Controle do freio fechado Controle do freio aberto
b9 Freio fechado (atrasos mecénicos) Freio aberto (atrasos mecénicos)
b10 | Realimentacéo do freio BAIXA Realimentacéo do freio ALTA
b1l | Controles de limite inativos Controle de limite ativo
b12
b13
b14
b15

BrakeStatusWord.B00; Estado do fluxo:

FALSO: Fluxo do rotor esta abaixo de 90%.

VERDADEIRO: Fluxo do rotor esta acima de 90%.

BrakeStatusWord.B01; Estado Pronto:

FALSO: O conversor de frequéncia nao esta no estado Pronto.
VERDADEIRO: O conversor de frequéncia esta no estado Pronto.

BrakeStatusWord.B02; Estado de funcionamento:

FALSO: O conversor de frequéncia ndo esta em modulagéo.
VERDADEIRO: O conversor de frequéncia estd em modulacao.

BrakeStatusWord.B03: Estado de falha:

FALSO: Nao ha nenhuma falha no conversor de frequéncia.
VERDADEIRO: O conversor de frequéncia esta em estado de falha, dependendo do tipo de falha

o conversor de frequéncia ainda pode estar modulando. Por exemplo, quando a falha for definida
como uma parada de rampa.

BrakeStatusWord.B04; Estado de aviso:

FALSO: Nenhum aviso ativo no conversor de frequéncia.
VERDADEIRO: O conversor de frequéncia tem um ou mais avisos ativos.

BrakeStatusWrod.B05; Estado de Solicitacdo de funcionamento:

FALSO: Nenhum comando de partida para o controle do motor.
VERDADEIRO: Solicitacédo de partida para o controle do motor.

BrakeStatusWord.B06; Estado do freio CC:

FALSO: Corrente CC néo injetada no motor.
VERDADEIRO: Corrente CC injetada no motor.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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BrakeStatusWord.B07; Estado de velocidade zero:
FALSO: A saida de rampa esta acima de 1 Hz.
VERDADEIRO: A saida de rampa est4 abaixo de 1 Hz.

BrakeStatusWord.B08; Estado de controle do freio:
FALSO: O conversor de frequéncia esté solicitando que o freio seja fechado.
VERDADEIRO: O conversor de frequéncia esta solicitando que o freio seja aberto.

BrakeStatusWord.B09; Estado estimado do freio:

FALSO: O freio € estimado para ser fechado; este sinal considera os atrasos mecéanicos do freio.
VERDADEIRO: O freio é estimado para ser aberto; este sinal considera os atrasos mecanicos

do freio.

BrakeStatusWord.B10; Estado de realimentacao do freio:

FALSO: O estado da entrada digital de realimentacéo do freio indica que o freio deve estar
fechado.

VERDADEIRO: O estado da entrada digital de realimentacéo do freio indica que o freio deve estar
aberto.

BrakeStatusWord.B11; Estado do controlador de limite:
FALSO: Sem controladores de limite ativos.
VERDADEIRO: H4 um ou mais controladores de limite ativos (corrente, torque, poténcia, tensao CC).

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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10. SOLUCAO DE PROBLEMAS

Em situacdes de problema, é importante ter informacdes adequadas sobre o problema.

No entanto, recomenda-se primeiro tentar as versdes mais recentes das aplicacdes e do
software do sistema disponiveis. O software é desenvolvido continuamente e as configuracdes
padréo séo aprimoradas.

Se o problema persistir, entre em contato com seus contatos locais. Antes de entrar em contato
com os contatos locais, siga as diretrizes abaixo para fornecer as informac6es necessarias para
a solucéo de problemas.

Type Signal MName Actual | | it | kdin
Value StatuswordBrake 1959 . Lo
W alue b akar Tarque 4.7 Decimal
" alue b ckor Current 8.1 .
Walue FreqReference 24,32 EhrE}r}r
" alue DC Yoltage E17 Yol
Y alue Cutput Frequency 24,39 Hz |-65.00
Y alue Shaft Frequency 24,38 Hz |-65.00
Y alue b akar Yalkage || 200.9 Yoo (0.0

Figura 1.  Sinais recomendados para o NCDrive.

Use a velocidade de comunicag&o mais rapida (Baudrate: 57.600) e um intervalo de atualizacéo
de 50 ms para sinais para a comunicacdo RS232.

Para a comunicagéo CAN, use uma velocidade de comunicagéo de 1 Mbit e um intervalo de
atualizacédo de 7 ms para sinais.

Ao entrar em contato com o suporte, envie 0s arquivos *.trn, *.par e Service info (*.txt) com
uma descricdo da situacdo. Se a situacao for causada por uma falha, leia também os dados
do registrador de dados do conversor de frequéncia.

Observe que as configuractes do registrador de dados podem ser alteradas para capturar a situagao
correta e também é possivel fazer o acionamento manual de forca para o registrador de dados.

Antes de armazenar o arquivo de parametros, carregue os parametros do conversor de
frequéncia e salve quando o NCDrive estiver no estado ON-LINE. Se for possivel, faga isso
enquanto o problema estiver ativo.

Também é util ter um diagrama de linha Gnica do sistema para mostrar onde o problema ocorre.

—

NCDrive - CANCEngine\Applications\NAPVWAPFIFF40_
Edit View Drive Tools Window Help

: Window Help

. MNew
Operate Menu Editor Open
B Options... | Close
Step Response.., Save
Generate Application VCM... Save A
Trend Recorder... Print...
Datahjggerm Print To File...
. Servicg Info...
Start Datalogger Trigger Poll Emci\\: ?

Figura 2.  Abertura da janela do registrador de dados e upload de informacdes de servigo.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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11.

F1

F2

F3

CODIGOS DE FALHA

Overcurrent fault (Falha de sobrecorrente)
O conversor de frequéncia detectou uma corrente alta na fase de saida.

S1 = Acionamento de hardware: Corrente acima de 4*lh

S2 = Apenas na unidade NXS

S3 = Supervisdo do controlador de corrente. Limite de corrente muito baixo ou valor
de pico atual muito alto.

Possivel causa e solucdes
1. Aumento repentino na carga
e \Verifique a carga do motor.
2. Curto-circuito nos cabos do motor
e Verifiqgue 0 motor e os cabos.
3. O motor esta submagnetizado na partida.
o Facaaidentificacdo do motor
4. Motor inadequado
5. Ofiltro senoidal é usado, mas as configurag6es do conversor de frequéncia ndo estéo
corretas
e Ativar o parametro de filtro senoidal (P6.7.5) no menu do sistema

Overvoltage fault (Falha de sobretensao)
A tensdo do barramento CC excedeu os limites de protecdo do conversor de frequéncia.

S1 = Acionamento de hardware.
Tensao CC da unidade de 500 VCA acima de 911 VCC
Tensao CC da unidade de 690 VCA acima de 1200 VCC

S2 = Supervisdo de controle de sobretensédo (apenas na unidade de 690 VCA).
A tensédo CC estd acima de 1100 VCC por muito tempo.

Possivel causa e solugfes
1. Tempo de desaceleragdo muito curto
e Aumente o tempo de desaceleracao.
e Use o chopper de frenagem e o resistor de frenagem.
e Use a unidade do chopper de frenagem.
e Use a unidade dianteira ativa (AFE ARFIFF02).
e Ativar controlador de sobretenséo.
2. Picos altos de sobretenséo na alimentacéo
e Ativar controlador de sobretenséo.
3. Unidade de 690 V operando muito acima de 1100 VCC
e \Verificar tenséo de entrada.

Earth fault (Falha a terra)

A protecéo contra falhas de aterramento garante que a soma das correntes de fase do
motor seja zero. A protecdo contra sobrecorrente sempre funciona e protege o conversor
de frequéncia contra falhas de aterramento com altas correntes.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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F5

F6

F7

F8

S1 = A soma da corrente do motor ndo é zero

Possivel causa e solucgfes
1. Falha de isolamento nos cabos ou no motor
¢ Verifique os cabos do motor e o motor.

Charge switch (Chave de carga)
O status da chave de carga néo esta correto quando o comando de partida € dado.

S1 = A chave de carga estava aberta quando o comando de partida foi dado.

Possivel causa e solucdes

1. A chave de carga estava aberta quando o comando de partida foi dado.
¢ Verifique a conexdo de realimentacéo do relé de carregamento.
o Redefina a falha e reinicie.

Se a falha ocorrer novamente, entre em contato com o distribuidor local.

Emergency stop (Parada de emergéncia)
O comando de parada de emergéncia foi dado usando uma placa opcional especial.

Saturation fault (Falha de saturagéo)
S1 = Falha de hardware

Possivel causa e solugfes
1. Se houver um chopper de frenagem em uso
¢ Verifique a resisténcia de isolamento e a resisténcia no resistor de frenagem.
2. FR4-FR8: Médulo de poténcia
e Meca o mddulo de poténcia diretamente de seus terminais.
3. Hardware
e Verifique os capacitores.

System Fault (Falha do sistema)

Uma falha do sistema indica varias situacdes de falha diferentes na operacéo do conversor
de frequéncia.
S1 =Reservado
e Perturbacéo. Redefina a unidade e tente novamente.
e Se houver um acoplador estrela na unidade, verifique as conexdes de fibra
e a ordem das fases.
e Placa do conversor de frequéncia ou IGBT quebrado.
e Conversores de frequéncia FR9 e de maior tamanho, sem um acoplador estrela,
a placa ASIC (VB00451) esta danificada.
e Conversores de frequéncia FR8 e de menor tamanho: placa de controle
danificada.
e Conversores de frequéncia FR8 e de menor tamanho: se as placas VB00449 /
VB00450 estiverem sendo usadas, a falha pode estar nelas.
S2 = Reservado
S3 =Reservado
S4 = Reservado
S5 = Reservado

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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S6 = Reservado

S7 = Chave de carga

S8 = Sem alimentacéo para a placa do conversor de frequéncia

S9 = Comunicac¢do de unidade de poténcia (TX)

S$10 = Comunicacéao de unidade de poténcia (acionamento)

S11 = Comunicacédo de unidade de poténcia (Medicéo)

S12 = A sincronizacao do SystemBus falhou na operacao do DriveSynch
S30 = As entradas de desativagéo segura estdo em estado diferente (OPT-AF)
S31 = Curto-circuito do termistor detectado (OPT-AF)

S32 = A placa OPT-AF foi removida

S33 =Erro de EEPROM da placa OPT-AF

F9 Undervoltage fault (Falha de subtensao)

A tensao do barramento CC esta abaixo do limite de tenséo de falha do conversor
de frequéncia.

S1 = Barramento CC muito baixo durante funcionamento
S2 = Nenhum dado da unidade de poténcia
S3 = Supervisdo de controle de subtenséo

Possivel causa

1. Tensao de alimentagdo muito baixa.

2. Falha interna do conversor de frequéncia.
3. Um dos fusiveis de entrada esta rompido.
4. A chave de carga externa nao foi fechada.

Medidas corretivas
¢ No caso de queda temporaria de tensdo de alimentacgéo, redefina a falha
e reinicie o conversor de frequéncia.
e \Verifique a tenséo de alimentagéo.
e Verifique a fungéo da carga CC.
e Entre em contato com seu distribuidor local.

F10 Input line supervision (Supervisdo de linha de entrada)

S1 = Alimentagéo do diodo de supervisao de fase
S2 = Frente ativa de supervisdo de fase

Possivel causa:
1. Afase de linha de entrada esta ausente.

Medidas corretivas
e Verifique a tensdo, os fusiveis e o cabo de alimentagao.

F11 Output phase supervision (Supervisdo de fase de saida)

A medicao de corrente detectou que nao ha corrente em uma fase ou uma corrente
de fase esta consideravelmente diferente das outras fases.

Medidas corretivas
¢ Verifique o cabo do motor e o motor.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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F12 Brake chopper supervision (Supervisdo do chopper de frenagem)

A supervisao do chopper de frenagem gera pulsos no resistor de frenagem para resposta.
Se nenhuma resposta for recebida dentro dos limites definidos, uma falha é gerada.

Possivel causa:

1. Nenhum resistor de frenagem instalado.
2. O resistor de frenagem esta quebrado.
3. O chopper de frenagem falhou.

Medidas corretivas:
e Verifique o resistor de frenagem e o cabeamento.
e Se estiverem em bom estado, o chopper estd com defeito. Entre em contato com
seu distribuidor local.

F13  Drive undertemperature fault (Falha de subaquecimento do conversor de frequéncia)

Possivel causa:
1. Atemperatura do dissipador de calor esta abaixo de -10 °C

F14 Drive overtemperature fault (Falha de superaguecimento do conversor de frequéncia)

Possivel causa:

1. Atemperatura do dissipador de calor estd acima dos limites aceitaveis. Consulte
o0 manual do usuario para obter o limite de temperatura. O aviso de superaquecimento
€ emitido antes que o limite de disparo real seja atingido.

Medidas corretivas
e Verifique a quantidade correta e o fluxo de ar de arrefecimento.
e Verifique se ha poeira na saida de ar.
e Verifique a temperatura ambiente.
e Certifique-se de que a frequéncia de chaveamento néo esté alta demais em relagéo
a temperatura ambiente e a carga do motor.

F15 Motor Stalled (Motor blogueado)

A protecéao contra rotor bloqueado do motor o protege contra situacdes de sobrecarga de curto
periodo, como a causada por um eixo estolado. O tempo de reacéo da protecdo contra rotor
blogqueado pode ser definido como menor do que aquele da protecéo térmica do motor. O estado
de rotor bloqueado é definido por dois parametros, Stall current (Corrente de rotor bloqueado)
e Stall frequency limit (Limite de frequéncia de rotor bloqueado). Se a corrente for maior que

o limite definido e a frequéncia de saida for menor que o limite definido, o estado de rotor
bloqueado é verdadeiro. Nao h&, na verdade, nenhuma indicacao real da rotagdo do eixo.

A protecdo contra rotor bloqueado é um tipo de protegéo contra sobrecorrente.

e Verifiqgue o motor e a carga.

F16 Motor over temperature (Sobreaquecimento do motor)

O superaguecimento do motor foi detectado pelo modelo de temperatura do motor
do conversor de frequéncia. O motor esta sobrecarregado.

Possivel causa:

1. A carga do motor esta muito alta.
2. Os valores do motor estao definidos incorretamente.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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Medidas corretivas:
¢ Reduza a carga do motor.
e Se ndo hé sobrecarga do motor, verifique os parametros do modelo
de temperatura.

F17  Motor underload fault (Falha de subcarga do motor)

A finalidade da protecdo de subcarga do motor é garantir que haja carga no motor quando
o conversor de frequéncia estiver funcionando. Se o motor perder sua carga, deve haver um
problema no processo, como por exemplo, uma correia quebrada ou uma bomba seca.

A curva de subcarga € uma curva quadratica definida entre a frequéncia zero e o ponto de
enfraquecimento de campo. A protecdo ndo estara ativa abaixo de 5 Hz (o contador de tempo
de subcarga estara parado).

Os valores de torque para a configuracdo da curva de subcarga séo definidos em percentual
relativo a torque nominal do motor. Os dados da placa de identificacdo do motor, o parametro
corrente nominal do motor e o Iy de corrente nominal do conversor de frequéncia sdo usados
para encontrar a razdo de escala para o valor de torque interno.

Medidas corretivas:
e Verifique a carga.

F22 EEPROM checksum fault (Falha de soma de controle EEPROM)

Possivel causa:

1. Falha ao salvar parametro.
2. Operagdo falha.

3. Falha de componente.

Medidas corretivas:
e Se afalha ocorrer novamente, entre em contato com o distribuidor local.

F24 Counter fault (Falha do contador)

Possivel causa:
1. Os valores exibidos nos contadores estéo incorretos.

Medidas corretivas:
¢ Tenha uma atitude critica em relacédo aos valores mostrados nos contadores.

F25  Microprosessor watchdog fault (Falha de alarme do microprocessador)

Possivel causa:

1. Alinicializac&@o do conversor de frequéncia foi evitada.

2. A solicitacéo de funcionamento é LIGADA quando uma nova aplicacao é carregada
no conversor de frequéncia.

Medidas corretivas:

¢ Redefina a falha e reinicie.
e Se afalha ocorrer novamente, entre em contato com o distribuidor local.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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F26

F29

F31

F32

F37

Start-Up prevention (Prevencdo de inicializag4o)
Possivel causa:
1. Ainicializacdo do conversor de frequéncia foi evitada.
2. A solicitacéo de funcionamento é LIGADA quando uma nova aplicacao é carregada
no conversor de frequéncia.

Medidas corretivas:
e Cancele a prevencéo de inicializacéo se isso puder ser feito com seguranca.
¢ Remova a solicitacédo de funcionamento.

Thermistor fault (Falha de termistor)
A entrada de termistor da placa opcional detectou uma temperatura do motor muito alta.

Possivel causa:
1. O motor estéa superaquecido.
2. O cabo do termistor esta rompido.

Medidas corretivas:
¢ Verifique o resfriamento do motor e a carga.
o Verifique a conexdo do termistor (se a entrada de termistor da placa opcional nao
estiver em uso, ela deve estar em curto-circuito).

IGBT temperature (Temperatura de IGBT)

A protegéo contra superaquecimento da ponte do inversor do IGBT detectou uma corrente
de sobrecarga de curto prazo muito alta.

Possivel causa:

1. Carga muito alta.

2. Aidentificacdo do motor n&o foi feita, o que faz com que o motor comece a ficar
submagnetizado.

Medidas corretivas:
e \Verifique a carga.
e Verifique o tamanho do motor.
o Faca identificacdo do motor.

Fan cooling (Resfriamento por ventilador)

Possivel causa:
1. O ventilador de arrefecimento do conversor de frequéncia néo é iniciado quando
0 comando LIGAR € dado.

Medidas corretivas:
e Entre em contato com seu distribuidor local.

Device change (Dispositivo substituido)
Placa opcional ou unidade de poténcia substituida.

Possivel causa:
1. Novo dispositivo do mesmo tipo e classificagéo.

Medidas corretivas:
¢ Redefina. O dispositivo esta pronto para uso.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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F38

F39

F40

F41

F42

F43

Device added (Dispositivo adicionado)
Placa opcional adicionada.

Medidas corretivas:
¢ Redefina. O dispositivo esta pronto para uso. As configuracdes da placa antiga
serdo usadas.

Device removed (Dispositivo removido)
Placa opcional removida.

Medidas corretivas:
¢ Redefina. O dispositivo ndo esta mais disponivel.

Device unknown (Dispositivo desconhecido)
Placa opcional ou conversor de frequéncia desconhecido.

S1 = Dispositivo desconhecido
S2 = Poténcial ndo é do mesmo tipo que Poténcia2

Medidas corretivas:
e Entre em contato com o distribuidor mais préximo.

IGBT temperature (Temperatura de IGBT)

A protecdo contra superaquecimento da ponte do inversor do IGBT detectou uma corrente
de sobrecarga de curto prazo muito alta.

e Verifique a carga.
e Verifique o tamanho do motor.
e Faca a identificacdo do motor.

Brake resistor overtemperature (Superaquecimento do resistor de frenagem)

S1: Superaquecimento do resistor de frenagem

O célculo do resistor de frenagem interno excedeu o limite de acionamento. Se o resistor
de frenagem interno nao estiver em uso, ajuste o parametro do chopper de frenagem no
menu do sistema para 'Nao conectado'.

S2: A resisténcia do resistor de frenagem esta muito alta
S3: A resisténcia do resistor de frenagem esta muito baixa
S4: Nenhum resistor de frenagem foi detectado

Encoder fault (Falha do encoder)

A falha do encoder é emitida quando o conversor de frequéncia ndo consegue operar no modo
de controle de malha fechada (o encoder é usado). Veja os subcédigos para obter detalhes sobre
0 motivo da falha:

S1 = Canal A do encoder 1 ausente
S2 = Canal B do encoder 1 ausente
S3 = Canais do encoder 1 ausentes
S4 = Encoder revertido

S5 = Placa do encoder ausente

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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F44

F45

F50

S6 = Falha de comunicacgéo serial

S7 = Incompatibilidade do canal A e canal B

S8 = Incompatibilidade do par de polos do motor/resolver

S9 = Angulo de partida perdido

S10 = Encoder de realimentacéo Sin/Cos ausente

S11 = Angulo do encoder esta a deriva

S12 = Falha de supervisédo de velocidade dupla

S13 = Falha de superviséo do angulo do encoder

S14 = Falha estimada de pulso ausente do encoder, alterne do CL ctrl para o ctrl sem
sensor OL.

1. Otipo de modulacéo é ASIC enquanto o encoder incremental é usado.
e Altere o tipo de modulador para Software 1.
2. Aidentificacdo de partida ndo funciona devido a baixa corrente de identificagéo.
o Aumente a corrente de identificacao.
3. Alidentificacdo do angulo de partida ndo esta funcionando, pois néo ha saliéncia
baseada em saturag&o no motor.
e Use o encoder absoluto.
4. Ha muito ruido no cabo do encoder.
e Verifique a blindagem do cabo do encoder e o aterramento no conversor
de frequéncia.

Device changed (Dispositivo alterado) (pardmetro padréo)

Possivel causa:
1. Placa opcional ou unidade de poténcia substituida.
2. Novo dispositivo de tipo diferente ou classificagéo diferente do anterior.

Medidas corretivas:
¢ Redefina.
o Defina os parametros da placa opcional novamente se a placa opcional tiver sido
trocada. Defina os parametros do conversor novamente se a unidade de poténcia
tiver sido trocada.

Device added (Dispositivo adicionado) (pardmetro padréo)

Possivel causa:
1. Placa opcional de tipo diferente adicionada.

Medidas corretivas:
e Redefina.
e Defina os parametros da placa opcional novamente.

4mA supervision (Supervisdo de 4mA)

Possivel causa:

1. Corrente na entrada analdgica esta abaixo de 4mA.
2. Falha na origem do sinal.

3. O cabo de controle esta partido ou frouxo.

Medidas corretivas:
o Verifique os circuitos do loop de corrente.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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F51

F52

F53

F54

F56

External fault (Falha externa)

Possivel causa:
1. Falha da entrada digital.

Medidas corretivas:
e Remova a situacéo de falha no dispositivo externo.

Keypad communication (Comunicagdo do teclado)

Possivel causa:
1. A conexdo entre o painel de controle ou o NCDrive e o conversor de frequéncia esta
interrompida.

Medidas corretivas:
e Verifique a conexao e o cabo do painel.

Fieldbus communication (Comunicagdo com o Fieldbus)

Possivel causa:
1. A conexdo de dados entre o mestre do fieldbus e a placa fieldbus esta quebrada.

Medidas corretivas:
e \Verifique a instalagao.
e Se ainstalacdo estiver correta, entre em contato com o distribuidor VACON®
mais préximo.

Slot fault (Falha do slot)

Possivel causa:
1. Placa opcional ou slot defeituosos.

Medidas corretivas:
e Verifique a placa e o slot.

e Entre em contato com o distribuidor VACON® mais proximo.

Temperature sensor board 1 fault (Falha na placa do sensor de temperatura 1)

A funcgéo de protegao de temperatura € usada para medir a temperatura e fornecer adverténcia
e/ou falha quando os limites definidos s@o excedidos. A aplicagéo de controle do freio suporta
duas placas de sensor de temperatura simultaneamente. Um pode ser usado para o
enrolamento do motor e outro para os rolamentos do motor.

Al - O limite de temperatura foi excedido.
A2 - Sensor ndo com fio ou ndo esta funcionando.
A3 - Curto-circuito.

Possivel causa:
1. Os valores limite de temperatura definidos para os pardmetros da placa
de temperatura foram excedidos.

Medidas corretivas:

e Encontre a causa da elevagdo de temperatura.
o Verifique a fiagédo do sensor.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/



controle de pontes rolantes apfiff20 VACON e 295

F57  Identification (ldentificacdo)
Falha na identificacdo do motor.

Al = Compensacdo da medi¢éo da corrente

A2 = Nivel da corrente de identificacao

A3 =Tempo de aceleracdo muito longo

A4 = Referéncia de frequéncia de identificacdo ndo alcancada
A5 = Corrente de magnetizagdo muito baixo ou alta
A6 = Curva de fluxo fora dos niveis esperados

A7 = PMSM, Posicéo zero do encoder

A8 = Limite méximo de frequéncia muito baixo

A9 = PMSM, pulso zero do encoder ndo encontrado
A10 = Tempo esgotado para identificagédo Ls

A1l = Corrente de identificacdo Ls

Possivel causa:

1. Havia carga no eixo do motor ao fazer a identificagdo do motor com o motor girando.

2. Os limites de poténcia/torque do lado motor ou gerador sdo muito baixos para se obter
uma identificagéo estavel.

Medidas corretivas:
e O comando de funcionamento foi removido antes de concluir a identificagao.
¢ O motor ndo esta conectado ao conversor de frequéncia.
e Ha carga no eixo do motor.
o Em alguns casos, alavancar a tenséo do barramento CC pode ajudar, por exemplo,
interrompendo o impulso do AFE.

F58 Mechanical brake (Freio mecénico)

Esta falha € gerada quando o sinal de confirmacé&o do freio é usado. Se o status do sinal
for oposto ao sinal de controle por um periodo de tempo maior que o atraso definido com
P2.15.11 Atraso da Falha do Freio, uma falha sera gerada.

Medidas corretivas:
e Verifique a condigdo e as conexdes do freio mecanico.

F59 SystemBus communication (Comunicagdo do SystemBus)

O conversor de frequéncia mestre envia pulsos para todos os drives seguidores. Se 0s
pulsos estiverem faltando, uma falha de comunicacéo do barramento do sistema é gerada.
O conversor de frequéncia mestre também recebe pulsos de volta dos conversores de
frequéncia seguidores (max. de quatro conversores) e gera avisos se 0s pulsos estiverem
faltando.

A comunicagao do barramento do sistema é interrompida entre o mestre e o seguidor.
Medidas corretivas:
¢ Verifique os pardmetros da placa de expansao.

¢ Verifique a fibra éptica.
o Verifique os jumpers da placa opcional.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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F60 Cooling (Resfriamento)

Protecdo para as unidades resfriadas por liquido. Um sensor externo esta conectado ao
conversor de frequéncia (DI: Monitor de Resfriamento) para indicar se o liquido de resfriamento
esta circulando. Se o conversor de frequéncia estiver no estado de parada, somente um aviso
sera emitido. No estado de Funcionamento, uma falha é emitida e o conversor de frequéncia faz
uma parada por inércia.

Possivel causa:
1. Acirculacao de arrefecimento do conversor de frequéncia refrigerado por liquido
foi reprovada.

Medidas corretivas:
o Verifique o motivo da falha de arrefecimento do sistema externo.

F61 Speed Error (Erro de velocidade)

A funcado de monitoramento de erro de velocidade compara a frequéncia do encoder e a saida
do gerador de rampa.

Esta fungéo € usada com motores PMS para detectar se o motor esté fora de sincronizacado ou
para desabilitar a funcdo de malha aberta que usa a velocidade do encoder para compensacao
de escorregamento. A compensacao de escorregamento € desabilitada independentemente
da resposta e precisa ser reativada quando um erro de velocidade for detectado (defina o
parametro novamente ou desligue o conversor de frequéncia).

Possivel causa:

1. Avelocidade do motor ndo é igual a referéncia. Por exemplo, a velocidade do motor
é limitada pelo limite de torque.

2. O motor PMS saiu da sincronizagéo.

3. O cabo do encoder esta rompido.

F62  Run Disabled (N&o permitir funcionamento)

O sinal de aviso Desativar funcionamento é emitido ao remover o sinal Ativar funcionamento
da E/S.

F63 Emergency stop (Parada de emergéncia) (ndo implementada)

Possivel causa:
1. Um comando foi dado de uma entrada digital ou do fieldbus para fazer uma parada
de emergéncia.

Medidas corretivas:

¢ Novo comando de funcionamento é aceito ap6s a parada de emergéncia
ser redefinida.

F64 Input switch open (Chave de entrada aberta) (ndo implementada)

Possivel causa:
1. Achave de entrada do conversor de frequéncia esté aberta.

Medidas corretivas:
o Verifique a chave de poténcia principal do conversor de frequéncia.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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F65 Temperature sensor board 2 fault (Falha da placa do sensor de temperatura 2)

A funcgéo de protecao de temperatura € usada para medir a temperatura e fornecer adverténcia
e/ou falha quando os limites definidos sdo excedidos. A aplicacdo de controle do freio suporta
duas placas de sensor de temperatura simultaneamente. Um pode ser usado para o
enrolamento do motor e outro para os rolamentos do motor.

Al - O limite de temperatura foi excedido.
A2 - Sensor ndo com fio ou ndo esta funcionando.
A3 - Curto-circuito.

Possivel causa:
2. Os valores limite de temperatura definidos para os parametros da placa
de temperatura foram excedidos.

Medidas corretivas:
o Encontre a causa da elevagéo de temperatura.
¢ Verifique a fiagdo do sensor.

F74 Follower fault (Falha do seguidor)

Ao usar a fungé@o Mestre/Seguidor normal, este codigo de falha sera fornecido se um ou mais
conversores seguidores acionarem uma falha.

F75  Drive Synch follower (Conversor de frequéncia seguidor de sincronismo)

No modo DriveSynch, o conversor de frequéncia mestre detectou uma falha em um ou mais
conversores de frequéncia seguidores. Quando esta falha ocorre, o conversor de frequéncia
mestre envia um comando para todos os conversores de frequéncia para que o registrador
de dados seja acionado.

F81 External fault 2 (Falha externa 2)

Possivel causa:
1. Falha da entrada digital.

Medidas corretivas:
e Remova a situacao de falha no dispositivo externo.

F&82 Over Load (Sobrecarga)

Os limites de sobrecarga definidos pelo usuario foram excedidos. Veja a descri¢éo funcional
no capitulo Protecdo do motor.

F83 Brake Slipping (Escorregamento de freio)

O conversor de frequéncia detecta um movimento no encoder enquanto o freio deveria estar
fechado.

Possivel causa:
1. O freio foi aberto sem controle do conversor de frequéncia.
2. O freio esta deslizando e pode manter a carga.

F84 Brake Open Fault (Falha de abertura do freio)
A realimentacéo fechada do freio ndo vem no tempo de atraso de realimentacgéo definido.

Possivel causa:
1. O freio ndo fechou.

Local contacts: https://www.danfoss.com/en/contact-us/contacts-list/
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