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Como Ler este Guia de Design

0 Como Ler este Guia de Design

O Guia de Design apresentara todos os aspectos do seu FC 300.

Literatura disponivel para o FC 300

- As Instrugdes Operacionais do VLT® AutomationDrive FC 300, MG.33.AX.YY, fornecem as
informagdes necessarias para colocar o drive em funcionamento.

- O Guia de Design do VLT® AutomationDrive FC 300, MG.33.BX.YY, engloba todas as informagdes
técnicas sobre o drive e projeto e aplicagdes do cliente.

- As Instrucdes Operacionais do Profibus do VLT® AutomationDrive FC 300, MG.33.CX.YY, fornecem as
informagdes necessarias para controlar, monitorar e programar o drive através de um fieldbus Profibus.

- As Instrugdes Operacionais do DeviceNet do VLT® AutomationDrive FC 300, MG.33.DX.YY, fornecem as
informacgdes requeridas para controlar, monitorar e programar o drive através do fieldbus do DeviceNet.

X = Numero da revisao
YY = Codigo do idioma

A literatura técnica dos Drives da Danfoss também esta disponivel online no enderego
www.danfoss.com/BusinessAreas/DrivesSolutions/Documentations/Technical+Documentation.

O Aprovacgodes

C€ (W &
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— Como Ler este Guia de Design —

O Simbolos 0 Abreviagoes
Simbolos utilizados neste Guia de Design.

NOTA!:
Indica algum item que o leitor
deve observar.

American Wire Gauge. AWG

I

Adaptacdo Automatica do Motor AMA

l

Indica uma adverténcia geral.
Graus Celsius °C

om 22

I

Depende do Drive D-TYPE

Indica uma adverténcia de alta tensdo Relé Térmico Eletrdnico ETR

Grama

l

*  Indica configuragdo padréo Kilohertz kHz

Metro m

Miliampére mA

|

Minuto min

Depende do Tipo de Motor

I

Newton metro Nm

Freqliéncia nominal do motor

I

Tensdo nominal do motor

Tensdo Baixa Extra Protetiva

Corrente de Saida Nominal do Tinv
Inversor

Segundo

l

Volts \
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O Definicoes
Drive:

D-TYPE
Tamanho e tipo do drive que esta conectado (dependéncias).

Ivit,mMAX
A corrente de saida maxima.

IviT,N
A corrente de saida nominal fornecida pelo conversor de freqliéncia.

UvLT, MAX
A tensdo maxima de saida.

Entrada: Grupo 1 Reset, Parada por inércia, Reset
e Parada por inércia, Parada
rapida, Frenagem CC, Parada e
a tecla "Off".

Grupo 2 Partida, Partida por pulso,
Inversao, Partida com inversao,
Jogging e Congelar freqliiéncia de
saida

Comando de controle

Vocé pode dar partida e parar o motor que esta
conectado, por meio do PCL e das entradas digitais.
As fungbes estdo divididas em dois grupos.

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

Motor:

fi06
A freqléncia do motor quando a funcgdo jog estiver ativada (via terminais digitais).

fm
A frequéncia do motor.

fmax
A freqliéncia maxima do motor.

=

MIN
freqliéncia minima do motor.

>

—
=<

:

N
A freqUiéncia nominal do motor (dados da plaqueta de identificacdo).

—

Im
A corrente do motor.

—

M,N
A corrente nominal do motor (dados da plaqueta de identificacdo).

:

M-TYPE
Tamanho e tipo do motor que esta conectado (dependéncias).

=)
=<
=2

A velocidade nominal do motor (dados da plaqueta de identificacdo).

O
}\Z
=2

A poténcia nominal do motor (dados da plaqueta de identificagdo).
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—

M,N
O torque nominal (motor).

%

c

A tensdo instantanea do motor.

c

M,N

A tensdao nominal do motor (dados da plaqueta de identificacao).

Torque de seguranca

rpm
DANFOSS
175ZA078.10

VLT
A eficiéncia do conversor de freqiéncia é definida como a relagdo entre a poténcia de saida e a de entrada.

Comando inibidor da partida
E um comando de parada que pertence aos comandos de controle do grupo 1 - con-
sulte as informagbes sobre este grupo.

Comando de parada
Consulte os comandos de Controle.

Referéncias:

Referéncia Analdgica

Um sinal transmitido para a entrada analdgica 53 ou 54, que pode ser uma tensdo ou corrente.
Referéncia Binaria

Um sinal transmitido para a porta de comunicacao serial.

Referéncia Predefinida

Uma referéncia predefinida a ser programada de -100% a +100% do intervalo de referéncia. Pode-se
selecionar oito referéncias pré-definidas por meio dos terminais digitais.

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

Refmax
Determina a relacdo entre a entrada de referéncia em 100% do valor de fundo de escala (tipicamente 10V,
20 mA) e a referéncia resultante. O valor de referéncia maximo é programado no par. 3-03.

Refmin
Determina a relagdo entre a entrada de referéncia em 0% do valor de fundo de escala (tipicamente 0 V, 0
mA, 4 mA) e a referéncia resultante. O valor de referéncia minimo é programado no par. 3-02.

Diversos:

Entradas Analdgicas
As entradas analdgicas sdo utilizadas para controlar varias fungdes do conversor de freqiiéncia.
Ha dois tipos de entradas analdgicas:
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Entrada de corrente analdgica, 0-20 mA e 4-20 mA
Entrada de tensdo, 0-10 V CC (FC 301)
Entrada de tensdo, -10 - +10 V CC (FC 302).

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

Adaptacdo Automatica de Motor, AMA
O algoritmo da AMA determina os parametros elétricos para o motor que esta conectado, quando em repouso.

Resistor do Freio

O resistor do freio € um mddulo capaz de absorver a energia do freio que é gerada na frenagem
regenerativa. Esta energia de frenagem regenerativa aumenta a tensdo do circuito intermediario e um
circuito de frenagem garante que a energia seja transmitida para o resistor do freio.

Caracteristicas do TC
Caracteristicas de torque constante utilizadas por todas as aplicagées, como correias
transportadoras, bombas de deslocamento e guindastes.

Entradas Digitais
As entradas digitais podem ser utilizadas para controlar varias funcGes do conversor de frequéncia.

Saidas Digitais
O drive exibe duas saidas de Estado Sdlido que sdo capazes de fornecer um sinal de 24 V CC (max. 40 mA).

DSP
Processador de Sinal Digital.

Saidas de Relé:
O drive do FC 301 exibe duas Saidas de Relé programaveis.
O drive do FC 302 exibe duas Saidas de Relé programaveis.

ETR
O Relé Térmico Eletronico € um calculo de carga térmica baseado na carga atual e no tempo.
Sua finalidade é fazer uma estimativa da temperatura do motor.

Hiperface®
Hiperface® é marca registrada pela Stegmann.

Inicializagdo
Ao executar a inicializagdo (par. 14-22) o conversor de freqtiéncia retorna a configuragdo padréao.

Ciclo Util Intermitente

Uma caracteristica Gtil intermitente refere-se a uma seqléncia de ciclos Uteis. Cada
ciclo consiste de um periodo com carga e outro sem carga. A operagdo pode ser de
funcionamento periddico ou de funcionamento aperiddico.

LCP

O Painel de Controle Local (LCP) constitui uma interface completa para controle e programagdo da série FC
300. O painel de controle é destacavel e pode ser instalado a uma distancia de até 3 metros do conversor
de frequéncia, ou seja em um painel frontal, por meio do kit de instalagdo opcional.

Isb
E o bit menos significativo.

MCM
Sigla para Mille Circular Mil, uma unidade de medida norte-americana para medigao de
secdo transversal de cabos. 1 MCM = 0,5067 mm?2,
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msb
E o bit mais significativo.

Parametros On-line/Off-line
As alteragdes nos parametros on-line sdo ativadas imediatamente apds a mudanca no valor dos dados. As
alteragGes nos parametros off-line sé serdo ativadas depois que a tecla [OK] for pressionada no LCP.

PID de processo
O regulador PID mantém os valores desejados de velocidade, pressdo, temperatura etc., ajustando
a freqiiéncia de saida de modo que ela corresponda a variagdo da carga.

Entrada de Pulso/Encoder Incremental
E um transmissor digital de pulso, externo, utilizado para retornar informacdes sobre a velocidade do motor.
O encoder é utilizado em aplicacdes onde ha necessidade de extrema precisdo no controle da velocidade.

RCD
Dispositivo de Corrente Residual.

Set-up
Pode-se salvar as configuragdes de parametros em quatro tipos de Set-ups. Alterne entre os quatro
Set-ups de parametros e edite um deles, enquanto o outro Set-up estiver ativo.

SFAVM
Padrdo de chaveamento conhecido como S tator F lux oriented A synchronous V ector M odulation
(Modulagdo Vetorial Assincrona orientada pelo Fluxo do Estator), (par. 14-00).

Compensacdo de Escorregamento

O conversor de freqliéncia compensa o escorregamento que ocorre no motor, por meio de
uma compensacdo na freqliéncia que acompanha a medicdao da carga do motor, mantendo
a velocidade do motor praticamente constante.

Smart Logic Control (SLC)
O SLC é uma seqiiéncia de acbes definidas pelo usuario, que é executada quando os eventos
associados definidos pelo usuario sdo avaliados como verdadeiros pelo SLC.

Termistor:
Um resistor que varia com a temperatura, instalado onde a temperatura deve ser
monitorada (conversor de freqUéncia ou motor).

Desarme

E um estado que ocorre em situagdes anormais, por ex. se houver superaquecimento no conversor de
freqliéncia ou quando o conversor de freqUéncia estiver protegendo o motor, processo ou mecanismo.
Uma nova partida é suspensa até que a causa da falha seja eliminada e o estado de desarme seja
cancelado, seja pelo acionamento do reset ou, em certas situagdes, por uma programagao que automatize
o reset. O desarme nao pode ser utilizado para fins de seguranga pessoal.

Blogueado por Desarme

E um estado que ocorre em situagdes anormais que requeiram intervencao manual, p. ex., se houver
curto-circuito na saida do conversor de freqiéncia. O bloqueio por desarme pode ser cancelado
desligando-se a alimentacdo da rede elétrica, eliminando-se a causa da falha e energizando-se o
conversor de freqliéncia novamente. A reinicializacdo é suspensa até que o desarme seja cancelado,
seja pelo acionamento do reset, ou em certas situagdes por uma programacao que automatize o
reset. O desarme ndo pode ser utilizado para fins de seguranga pessoal.

Caracteristicas do TV
Caracteristicas de torque variavel, utilizado em bombas e ventiladores.
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V V Cplus

Comparado com o controle da relacdo tensdo/frequéncia padrdo, o Controle Vetorial de
Tensdo (V V CpPlus) melhora a dindmica e a estabilidade, quer quando a referéncia de
velocidade for alterada quer em relagao ao torque da carga.

60° AVM
Padrdo de chaveamento, conhecido como 60° A synchronous V ector M odulation
(Modulacdo Vetorial Assincrona, par. 14-00).

O Fator de Poténcia

A e = n 3 x Ux It /
O fator de poténcia € a relagao entre a I; e a Irms. Potlncia factor — V'3 x Ux Tixcosy

\/EXUX Irms

O fator de poténcia para controle trifasico:
T1 x cos 1 I
= = desde cosp1 = 1
Irms Irms

O fator de poténcia indica a extensdo em que

o conversor de freqUéncias impde uma carga Inms=/12+124+ 12+ . +12
na alimentacdo de rede elétrica..

Quanto menor for o fator de poténcia, maior a

Irms, para a mesma performance em kW.

Além disso, um fator de poténcia alto indica que as diferentes correntes harmdnicas sdo baixas.
As bobinas CC embutidas nos conversores de freqiéncias do FC 300 produzem um fator de poténcia
alto, que minimiza a carga imposta na alimentacdo de rede elétrica.
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Introducao ao FC 300

O equipamento que contiver componentes elétricos ndo pode ser
descartado junto com o lixo doméstico.

Deve ser coletado, a parte, junto com o lixo de material Elétrico e
Eletronico, em conformidade com a legislagao local e atual em vigor.

Cuidado!

Os capacitores do barramento CC do AutomationDrive do FC 300 permanecem com carga
elétrica, mesmo depois que a energia foi desligada. Para evitar o perigo de choque elétrico,
desconecte o FC 300 da rede elétrica antes de executar a manutengdo. Antes de executar
qualquer servico de manutengdo no conversor de freqliéncia, aguarde alguns minutos como
recomendado a seguir:

FC 300: 0,25 -7,5kW Aguarde 4 minutos

FC 300: 11 -22 kW Aguarde 15 minutos

Cuidado, pois pode ser que haja alta tensao presente no barramento CC, inclusive quando os
LEDs estiverem apagados.
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FC 300
Guia de Projeto
Software versado: 3.5x

€ © ©

Este Guia de Projeto pode ser usado para todos osconversores de freqliéncia da Série FC 300
com os softwaresde versdes 3.5x.
O numero de versdo do software pode servisto no parametro 15-43.

O Conformidade e Rotulagem CE
O que sdao a Conformidade e Rotulagem CE?
O propdsito da rotulagem CE é evitar obstaculos técnicos no comércio dentro da Area de
Livre Comércio Europeu (EFTA) e da Unido Européia. A U.E. introduziu o rétulo CE como uma
forma simples de mostrar se um produto estd em conformidade com as orientacdes relevantes
da U.E. O rétulo CE ndo informa acerca da qualidade ou especificacGes de um produto. Os
conversores de freqliéncias sdo regidos por trés diretrizes da UE:
A diretriz de maquinaria (98/37/EEC)
Todas as maquinas com pecas maoveis criticas estdo cobertas pela diretriz das maquinas, publicada
no dia 1° de Janeiro de 1995. Como o conversor de freqUéncias é em grande parte elétrico, ndo
se enquadra na diretriz de maquinario. No entanto, se um conversor de freqliéncias for utilizado
em uma maquina, fornece-se informagGes sobre os aspectos de seguranga relativos ao conversor
de freqliéncias. Isto é feito por meio de uma declaracdo do fabricante.
A diretriz de baixa tensdao (73/23/EEC)
Os conversores de frequéncias devem ter o rotulo CE, em conformidade com a diretriz de baixa tensdo, que
entrou em vigor em 10 de janeiro de 1997. Essa diretriz aplica-se a todo equipamento e eletrodoméstico
usado nas faixas de tensdo de 50 - 1.000 V CA e de 75 - 1.500 V CC. A Danfoss coloca os rétulos CE em
conformidade com a diretriz e emite uma declaragdo de conformidade mediante solicitagao.
Diretriz EMC (89/336/EEC)
EMC é a abreviagdo para compatibilidade eletromagnética. A compatibilidade eletromagnética
significa que a interferéncia mutua entre os diferentes componentes/eletrodomésticos é tdo
pequena que nao afeta o funcionamento dos mesmos.
A diretriz relativa a EMC entrou em vigor no dia 1° de Janeiro de 1996. A Danfoss coloca os rétulos CE em
conformidade com a diretriz e emite uma declaragao de conformidade mediante solicitagdo.Para executar uma
instalacdo de EMC corretamente, consulte as instrugdes neste Guia de Design. Além disso, especificamos quais
normas sao atendidas, quanto a conformidade, pelos nossos produtos. Oferecemos os filtros que constam
nas especificacoes e fornecemos outros tipos de assisténcia para garantir resultados otimizados de EMC.

O conversor de frequéncias é utilizado, com maior freqiéncia, por profissionais da area
como um componente complexo que faz parte de um eletrodoméstico grande, sistema ou
instalacdo. Deve-se enfatizar que a responsabilidade pelas propriedades finais de EMC do
eletrodoméstico, sistema ou instalagdo, recai sobre o instalador.

O O que Esta Coberto
As "OrientacGes na Aplicacdo da Diretiva do Conselho (89/336/EEC)" da U.E. delineiam trés situagoes tipicas
da utilizagcdo de um conversor de freqiéncias. Veja, abaixo, a respeito de cobertura EMC e rotulagem CE.

14
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1. O conversor de freqliéncias é vendido diretamente ao consumidor final. O conversor
de freqliéncias € vendido, por exemplo, ao mercado DIY. O consumidor final ndo é um
especialista. Ele proprio instala o conversor de freqliéncias para uso numa maquina, dentre
seus passatempos, ou entdo num eletrodoméstico etc. Para estas aplicacdes, o conversor de
freqliéncias devera estar rotulado CE, de acordo com a diretriz EMC.

2. O conversor de freqliéncias é vendido para ser instalado em uma area fabril. A area fabril é construida
por profissionais da area. Pode ser uma instalacdo fabril ou de aquecimento/ventilagdo, que foi
projetada e instalada por profissionais do ramo. Nem o conversor de freqliéncias nem a instalacdo
completa necessitam do rétulo CE, de acordo com a diretriz EMC. Todavia, o aparelho deve estar
conforme com os requisitos EMC fundamentais da diretriz. Isto é garantido utilizando componentes,
eletrodomésticos e sistemas que tém o rétulo CE em conformidade com a diretiva EMC.

3. O conversor de frequéncias é vendido como parte de um sistema completo. O sistema esta sendo
comercializado como completo e pode, p.ex., estar em um sistema de ar condicionado. O sistema como
um todo devera ter o rétulo CE, em conformidade com a diretriz EMC. O fabricante pode garantir o rétulo
CE, conforme a diretriz EMC, seja usando componentes com o rotulo CE ou testando a EMC do sistema.
Se escolher utilizar somente componentes com rétulo CE, ndo sera preciso testar o sistema inteiro.
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O O Conversor de Freqiiéncias do VLT da
Danfoss e a Rotulagem CE
Os rétulos CE constituem uma caracteristica positiva, quando utilizadas para seus fins originais, isto
é, facilitar as transagdes comerciais no ambito dos paises da U.E. e da EFTA.

No entanto, os rotulos CE poderdo cobrir muitas especificacGes diferentes. Assim, é preciso
verificar o que um determinado rétulo CE cobre, especificamente.

As especificagdes cobertas podem ser muito diferentes e um rétulo CE pode, conseqlientemente,
dar uma falsa impressdo de seguranga ao instalador quando utilizar um conversor de freqiiéncias,
como um componente num sistema ou num eletrodoméstico.

A Danfoss coloca o rétulo CE nos conversores de freqtiéncias em conformidade com a diretriz de baixa
tensdo. Isto significa que, se o conversor de freqliéncias esta instalado corretamente, garante-se a
conformidade com a diretriz de baixa tensdo. A Danfoss emite um declaracdo de conformidade que
confirma o fato de que o rétulo CE esta conforme a diretriz de baixa tensao.

O rétulo CE aplica-se igualmente a diretriz de EMC desde que as instrugdes para uma
instalacdo e filtragem de EMC correta sejam seguidas. Baseada neste fato, é emitida
uma declaracao de conformidade com a diretriz EMC.

O Guia de Design fornece instrugdes de instalacdo detalhadas para garantir a instalacdo de EMC correta. Além
disso, a Danfoss especifica quais as normas atendidas, quanto a conformidade, pelos seus diferentes produtos.

A Danfoss fornece outros tipos de assisténcia que possam auxilid-lo a obter o melhor resultado de EMC.

0 Conformidade com a Diretriz EMC 89/336/EEC
Conforme mencionado, o conversor de freqliéncias é utilizado, na maioria das vezes, por profissionais
da area como um componente complexo que faz parte de um eletrodoméstico, sistema ou instalacdo
de grande porte. Deve-se enfatizar que a responsabilidade pelas propriedades finais de EMC do
eletrodoméstico, sistema ou instalagdo, recai sobre o instalador.Para ajudar o técnico instalador, a
Danfoss preparou orientagdes para a instalagdo EMC, para o Sistema de Acionamento Elétrico. As
normas e niveis de teste determinados para Sistemas de Acionamento de Poténcia sdo conformes,
desde que sejam seguidas as instrugdes para instalacao correta de EMC.

O Umidade do ar
O conversor de freqiéncias foi projetado para atender a norma IEC/EN 60068-2-3,
EN 50178 pkt. 9.4.2.2 em 50°C.

00 Ambientes Agressivos
Um conversor de freqiéncias contém um grande nimero de componentes eletrénicos e mecanicos.
Todos sdo, em algum grau, vulneraveis aos efeitos ambientais.

Por este motivo, o conversor de freqliéncias ndo deve ser instalado em ambientes onde

l o ar esteja carregado de liquidos, particulas ou gases que possam afetar e danificar os

. componentes eletronicos. A ndo observacdo de medidas de protegdo pode aumentar o
risco de paradas, reduzindo, assim, a vida util do conversor de freqiéncias.

Liguidos podem ser transportados pelo ar e condensar no conversor de freqiéncias e podem causar
corrosdo dos componentes e pecas metalicas. Vapor, dleo e dgua salgada podem causar corrosdo nos
componentes e pegas metdlicas. Em ambientes com estas caracteristicas, recomenda-se a utilizagdo
de equipamento com classe de gabinete IP 55. Como protecao adicional, podem ser encomendadas
placas de circuito impresso com revestimento de protecdo como opgao.
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Particulas suspensas no ar, como particulas de poeira, podem causar falhas mecanicas, elétricas ou térmicas
no conversor de freqtiéncias. Um indicador tipico, dos niveis excessivos de particulas no ar, sdo as particulas
de poeira em volta do ventilador do conversor de freqiiéncias. Em ambientes com muita poeira, recomenda-se
a utilizacdo de gabinete, classe IP55, ou a utilizacgdo de uma cabine para o equipamento IP 00/IP 20/TIPO 1.

Em ambientes com temperaturas e umidade elevadas, a presenga de gases corrosivos, como enxofre,
nitrogénio e compostos clorados, provocara reagdes quimicas nos componentes do conversor de freqliéncias.

Estas reacBes rapidamente afetardo e danificardo os componentes eletronicos. Nesses ambientes,
recomenda-se que o equipamento seja montado em uma cabine ventilada, impedindo o
contacto do conversor de freqliéncias com gases agressivos.

Pode-se encomendar, como opgao de protecao adicional, um revestimento ex-

terno nas placas de circuito impresso.

NOTA!:
Montar os conversores de freqliéncia em ambientes agressivos ird aumentar o risco de
paradas e também reduzir, consideravelmente, a vida util do conversor.

Antes de instalar o conversor de freqiiéncias, deve-se verificar a presenca de liquidos, particulas
e gases no ar. Isto pode ser feito observando-se as instalagdes ja existentes nesse ambiente. A
presenca de agua ou dleo sobre pecas metalicas, ou a corrosdo destas pecas, sdo indicagoes
caracteristicas de liquidos nocivos em suspensdo no ar.

Niveis excessivos de particulas de po sdo freqlientemente encontrados nas cabines de instalacdo e
instalacGes existentes. Uma indicagdo da presenca de gases no ar é o escurecimento de barramentos
e extremidades de cabos de cobre, nas instalagdes ja existentes.

O Vibragao e choque

O conversor de freqiiéncias foi testado de acordo com IEC/EN 60068-2-6:  Vibragdo (senoidal) - 1970
um procedimento baseado nas seguintes normas: IEC/EN 60068-2-64:  Vibragao, aleatoria de banda
larga

O conversor de freqliéncias esta em conformidade
com os requisitos existentes para unidades montada
em paredes e pisos de instalagdes de producdo, como
também em painéis fixados na parede ou no piso.

17
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O Principio de controle
Um conversor de freqliéncias retifica a corrente alternada (AC) da rede de alimentacdo em corrente continua
(DC). Em seguida, a esta tensdo CC é convertida em corrente CA com amplitude e freqiiéncia variaveis.

Deste modo, sdo fornecidas ao motor tensdo / corrente e freqliéncia variaveis, que permite o controle amplo
da velocidade variavel de motores de CA trifasicos padrdo e de motores sincronos com ima permanente.

O Controles do FC 300
O conversor de freqliéncia é capaz de controlar a velocidade ou o torque no eixo do motor.
A programacdo do par. 1-00 determina o tipo de controle.

Controle de velocidade:
Ha dois tipos de controle de velocidade:

e Controle de velocidade de malha aberta que nao requer qualquer feedback (sem sensores).

o Controle de velocidade de malha fechada, na forma de um controlador PID, que requer um feedback de
velocidade em uma entrada. Um controle de velocidade de malha fechada otimizado adequadamente
tera uma precisdo maior que a do controle de velocidade de malha aberta.

Seleciona qual entrada utilizar para fins de feedback do PID de velocidade,no par. 7-00.

Controle de torque (somente para o FC 302):

O controle de torque faz parte do controle do motor e as programagodes corretas dos parametros do motor
sdao muito importantes. A precisdo e o tempo de estabelecimento do controle de torque sao determinados
a partir do Fluxo com feedback do motor (par. 1-01 Principio de Controle do Motor).

e O fluxo sem sensor oferece um desempenho superior em todos os quatro quadrantes,
nas freqliéncias de motor acima de 10 Hz.

e O fluxo com feedback de encoder oferece desempenho superior, em todos os quatro
quadrantes e para todas as velocidades do motor.

Referéncia de velocidade / torque:

O referencial para estes controles pode ser uma referéncia Unica ou a soma de diversas
referéncias, inclusive referéncias escalonadas relativamente. O tratamento das referéncias
estd explicado em detalhes mais adiante nesta segdo.

O Principio de Controle do FC 301 vs. FC 302
O FC 301 é um conversor de freqUéncia de uso geral, para aplicagdes de velocidade variavel. O
principio de controle baseia-se no Controle Vetorial de Tensdo (VVCPIus),
O FC 301 pode acionar somente motores assincronos.
O principio de deteccdo de corrente do FC 301 baseia-se na medida da corrente no barramento
CC ou na fase do motor. A protecdo ao defeito do terra, pelo lado do motor, é solucionada por
um circuito de dessaturagdo nos IGBTs conectado a placa de controle.
O comportamento do FC 301, quanto ao curto-circuito, depende do transdutor de corrente no barramento
CC positivo e da protecdo de saturacao com feedback dos 3 IGBTs inferiores e do freio.
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O FC 302 é um conversor de freqliéncia de alto desempenho para aplicacbes com alto grau de solicitagdo.

O conversor de freqlUéncia pode interagir com diversos tipos de principios de controle de motor, tais
como o modo motor especial U/f, VVCplus ou controle de motor Fluxo Vetor.
O FC 302 é capaz de controlar Motores Sincronos de Im& Permanente (Servo motores sem
escova) assim como motores assincronos de gaiola de esquilo normal.
O comportamento do FC 302, quanto ao curto-circuito, depende dos 3 transdutores de corrente
nas fases do motor, e da protecao de saturacdo com feedback do freio.
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O Estrutura de Controle do V V Cplus
Estrutura de Controle em configuracdes de malha aberta e de malha fechada do V V Cplus:

P 4-13

Limite superior da
velocidade do motor
[RPM]

P 4-19
P 4-14 Freq.max.saida
P 1-00 Limite superior da P 1-00
Modo config. velocidade do motor Modo config. +f max
[Hz] | .

I

|
I )
P 3-** Controlad
| Superior 3 | d:nnl"gto“or L L
Ref. | — /~—\
’ Rampa

J/l/_> P -f max.

\ 4

4 Inferior
P 4-11
Processo Limite inferior da P 4-19 ] ]
velocidade do motor [RPM] Freq.max.saida
— P 4-12 b 70 .
Limite inferior da - +f max.
P 7-20 Feedback de velocidade do motor [Hz] N 7
processo PID de »| Controlador »
fonte 1 velocidade Pl do motor »
P 7-22 Feedback de /T N\
processo -f max.
fonte 2 P 7-00 Fonte do feedback do
130BA055.10 PID de velocidade

Na configuracdo mostrada na ilustracdo acima, o par. 1-01 Principio de Controle do Motor esta
configurado para "V V CpPlus [1]" e 0 par. 1-00 para "Malh abert d velocid [0]". A referéncia
resultante do sistema de tratamento de referéncias é recebida e alimentada por meio da limitagao
de rampa e da limitacdo de velocidade, antes de ser enviada para o controle do motor. A saida do
controle do motor fica entdo restringida pelo limite de freqiéncia maxima.

Se o par. 1-00 for configurado para "Malh fech de velocid [1]" a referéncia resultante sera passada da
limitacdao de rampa e de limitacdo de velocidade para um controle de PID de velocidade. Os parametros do
controlador do PID de Velocidade estdo localizados no grupo de par 7-0*. A referéncia resultante do controle
de PID de Velocidade é enviada para o controle do motor, limitada pelo limite de frequéncia.

Selecione "Processo [3]", no par. 1-00, para utilizar o controle do PID de processo para o
controle de malha fechada, por ex., da velocidade ou da pressdo. Os parametros do PID de
Processo estdo localizados no grupo de par. 7-2* e 7-3%*,
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O Estrutura de Controle no Fluxo Sensorless
(somente para o FC 302)
Estrutura de controle nas configuracdes de malha aberta e malha fechada do Fluxo sensorless.

P 1-00
130BA053.11
Modo config.
[
: P 4-13 Limite superior da
I velocidade do motor [RPM] P 4-19
| P 4-14 Limite superior da Freq.max.saida
| velocidade do motor [Hz]
| Superior p 3-%* P 7-0%* +f max.
Ref. — R + Controlod. —
» _’ PID d. ’ ntrolador ’
ampa velocideade do motor ’
/ N\ _ / N\
Inferior -f max.
PID de P 4-11 Limite inferior da

velocidade do motor [RPM]

P 4-12 Limite inferior da
velocidade do motor [Hz]

processo

P 7-20 Feedback de processo
fonte 1
P 7-22 Feedback de processo
fonte 2

Na configuracdo exibida, o par. 1-01 Principio de Controle do Motor esta programado para "Flux
Sensorless [2]" e o par. 1-00 para "Malh abert d velocid [0]". A referéncia resultante do sistema
de tratamento de referéncias € alimentada por meio das limitagcdes de rampa e de velocidade,
conforme determinado pelas configuracées de parametro indicadas.

Um feedback de velocidade estimada é gerado para o PID de Velocidade para controlar a freqiiéncia de saida.
O PID de Velocidade deve ser programado por meio dos seus parametros P,I e D (grupo de par 7-0%*).

Selecione "Processo [3]" no par. 1-00 para utilizar, na aplicagdo controlada, o controle do PID
de processo no controle de malha fechada de velocidade ou pressdo. Os parametros do PID
do Processo sdo encontrados no grupo de par. 7-2* e 7-3%,
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O Estrutura de Controle em Fluxo com
Feedback de Motor
Estrutura de controle na configuragdo do Fluxo com feedback de motor (disponivel somente no FC 302):

130BA054.11

P 1-00 P 1-00
Modo config. Modo config.
| Torque :
|
| P 4-13 Limite superior da |
| velocidade do motor [RPM] | P 4-19
| P 4-14 Limite superior da | Freq.max.
| velocidade do motor [Hz] | saida
P 7-2% | Superior P 3-%* P 7-0%* | +f max.
|
Ref. + PID de — R + PD d — p|Controlador| — >
' ’ rolador
processo ompa ve!ocl:ade do motor
_ 7 N _ 4 N
Inferior -f max.

P 4-11 Limite inferior da
velocidade do motor [RPM]
P 7-20 Feedback de processo o . Fonte do PID
fonte 1 P 4-1_2 Limite inferior da
P 7-22 Feedback de processo velocidade do motor [Hz]
fonte 2

Na configuragdo exibida, o par. 1-01 Principio de Controle do Motor esta configurado para “Fluxo ¢/
feedb codificado [3]” e o par. 1-00 esta configurado para “Malh fech de velocid [1]".

O controle do motor, nesta configuracao, baseia-se em um sinal de feedback de um encoder instalado
diretamente no motor (definido no par. 1-02 Fonte Feedbck.Flux Motor).

Selecione “Malh fech de velocid [1]”, no par. 1-00, para utilizar a referéncia resultante
como entrada do controle do PID de Velocidade. Os parametros do controlador do PID de
Velocidade estdo localizados no grupo de par. 7-0%.

Selecione “Torgue [2]” no par. 1-00 para utilizar a referéncia resultante diretamente como referéncia
de torque. O controle de torque sé pode ser selecionado na configuracdo Flux c feedb motor (par.
1-01 Principio de Controle do Motor). Quando este modo for selecionado, a referéncia usara a
unidade de medida Nm. Este controle ndo requer nenhum feedback de torque, pois o torque é
calculado com base na medicdo de corrente do conversor de freqliéncia.

Selecione “Processo [3]” no par. 1-00 para utilizar, na aplicacdo controlada, o controlador do PID de
processo para controle de malha fechada da varidvel da velocidade ou de um processo.

O Controle Interno de Corrente no Modo VVC+
O conversor de freqliéncia contém um regulador de limite de corrente integral, o qual
€ ativado quando a corrente do motor, e portanto o torque, for maior que os limites de
torque programados nos parametros 4-16, 4-17 e 4-18.
Quando o conversor de frequéncia estiver no limite de corrente, durante o funcionamento do motor
ou durante uma operagdo regenerativa, o conversor de freqliéncia tentara estar abaixo dos limites de
torque predefinido, tdo rapido quanto possivel, sem perder o controle do motor.

22
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O Controles Local (Hand On) e Remoto (Auto On)
O conversor de frequéncia pode ser operado manualmente, por meio do painel de controle local (LCP)
ou, remotamente, através das entradas analdgicas e digitais e do barramento serial.
Se for permitido nos par. 0-40, 0-41, 0-42 e 0-43, é possivel iniciar e parar o conversor de freqiéncia por
meio do LCP, utilizando as teclas [Hand ON] e [Off]. Os alarmes podem ser reinicializados por meio da tecla
[RESET]. Apos pressionar a tecla [Hand On] (Manual Ligado), o conversor de freqliéncia entra em modo
Manual e segue (como padrdo) a Referéncia local, que pode ser programada com as teclas de seta no LCP.

Ao pressionar a tecla [Auto On] (Automatico
Ligado), o conversor de frequiéncia entra no Modo
automatico e segue como (padrdo) a Referéncia
remota. Neste modo, é possivel controlar o
conversor de freqiéncia através das entradas
digitais e das diversas interfaces seriais (RS-485,
USB ou um fieldbus opcional). Para maiores
detalhes sobre partida, parada, alteragdo de
rampas e set-ups de parametros, etc., consultar
0 grupo de par. 5-1* (entradas digitais) ou grupo
de par. 8-5* (comunicacdo serial).

130BP046.10

Referéncia Ativa e Modo Configuracao
A referéncia ativa pode ser tanto a referéncia local ou a referéncia remota.

No par. 3-13 Tipo de Referéncia, a referéncia local pode ser selecionada per-
manentemente selecionando Local [2].

Para selecionar a referéncia remota permanentemente selecione Remoto [1]. Ao selecionar
Dependnt d Hand/Auto [0] (padrdo) a fonte da referéncia dependera do modo que estara
ativo. (Modo Manual ou Modo Automatico).

130BA245.10

remota

automético

|Referéncia

Modo Local 3
manual | | |
| |
local |
| |
I

I P 3-13

emota
Modo Encadeado a
nan

Teclas Hand Fonte da

on, off e auto referéncia

on do LCP
Hand Off Tipo de Referéncia Referéncia Ativa
Auto Par. 3-13
Teclas do LCP
Hand Dependnt d Hand/Auto Local
Hand -> Off Dependnt d Hand/Auto Local
Auto Dependnt d Hand/Auto Remoto
Auto -> Off Dependnt d Hand/Auto Remoto
All keys Local Local
All keys Remoto Remoto
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A tabela exibe as condigOes sob as quais a referéncia Local ou Remota esta ativa. Uma delas esta
sempre ativa, porém ambas ndo podem estar ativas simultaneamente.

O par. 1-00 Modo Configuracdo determina o tipo de principio de controle da aplicagdo (Velocidade,
Torque ou Controle de Processo) que é utilizado quando a referéncia Remota estiver ativa
(consultar a tabela acima para verificar as condigdes).

O par. 1-05 Config. Modo Local determina o tipo de principio de controle da aplicagdo
que é utilizado quando a referéncia Local estiver ativa.

Tratamento das Referéncias
Referéncia Local

P 1-05 P 1-00
Modo Modo
configuragéo configuracg8o
local ™ Velocidade de malha
| | aberta/fechada
| |
| |
| | Graduar
| —em RPM |—
| | ou Hz
1
Referancia |
local 1| Tordue e
- Local
Graduar >
em Nm >
Graduor em|
L_{ unidade de | |
Pprocesso
Malha
130BA246.10 fechada de
processo
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Referéncia Remota

O sistema de tratamento de referéncias para calcular a referéncia Remota é mostrado na ilustragdo abaixo.

o
s
]
| [ | 130BA244.11
| l% | Sem fungao
b4 P
| E | Ref. analdgica
0 O Ref. de pulso
| E % | Ref. de
a o« barramento local
I_ g J DigiPot
|_P 3-14
Ref. relativa predefinida E
P 1-00
~ o P 3-00 Modo configuragdo
L Intervalo de ref./feedback
- N 1
|_ —l _[21 P 5-1x[19]/P 5-1x[20] | |
: |
| g | i Comando de entrada: : | Velocidade de malha
€ Congelar ref. aberta/fechada
| = | [4] | :
. T | Graduar
| 25 | 51 l et max/ || {em RPM
[6] P 5-1x[28]/P 5-1x[29] | tref. max | | ou Hz
I_ J - Comando de entrada: | | |
— [71 Catch up/ desacelerar | : :
- | Torque -
. | [ aue  |Rde-o1
Relati Cateh up/ | - Automatica
elativo up, Grad o
XEXSY —Jem Nm >
» /100 - -
I ref. max
p3-12 | %
- Sem fungéo Valor de
! Catchup/Desaceleragdo| Processo
| ] | Ref. analdgica E N
; A ref. min. Graduar em|
| ° | Ref. de pulso — m" —
P Ref. de +100%
| - 5 | barramento local [Congelar ref
"8 DigiPot cumentor/
o diminuir ref,
T
|
P 5-1x[21]/P 5-1x[22]
Acelerar/ desacelerar
Sem fungéo
N 4
: Ref. analégica P 16-02
| "9_') | 9 A & \200% / Ref. em %
| g | Ref. de pulso SD— >
o Ref. de - A A£200%\
| °# | barramento local
t O DigiPot
> |
Sem fungao
m
| [y | Ref. analdgica
4
| () | Ref. de pulso
o
° Ref. de
| N ‘g | barramento local
o 2 DigiPot
o m_l
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A referéncia Remota é calculada a cada intervalo de varredura e, inicialmente, é composta de duas partes:

1. X (a referéncia externa): Uma soma (consultar o par.3-04) de até quatro referéncias selecionadas
externamente, compreendendo qualquer combinacdo (determinada pela configuragdo dos par. 3-15,
3-16 e 3-17) de uma referéncia fixa predefinida (par. 3-10), referéncias analdgicas variaveis, referéncias
de pulso digital variaveis e de diversas referéncias de barramento serial variaveis, qualquer que seja a
unidade de medida utilizada para controlar o conversor de freqiéncia ([Hz], [RPM], [Nm] etc.).

2. Y- (a referéncia relativa): A soma de uma referéncia fixa predefinida (par. 3-14) e uma
referéncia analdgica variavel (par. 3-18), em [%].

As duas partes sdo combinadas no calculo a seguir: Referéncia Remota = X + X *Y / 100%. As
fungOes catch up / slow down e congelar referéncia podem ser ambas ativadas pelas entradas digitais
do conversor de freqliéncia. Elas sdo descritas no grupo de par. 5-1%*.

O escalonamento das referéncias analdgicas esta descrito nos grupos de par. 6-1* e 6-2*, e 0
escalonamento das referéncias de pulso digitais é descrito no grupo de par 5-5*.

Os limites de referéncias e de intervalos sdo definidos no grupo de par 3-0*.

As referéncias e o feedback podem ser graduados em unidades fisicas (ou seja, RPM, Hz,°C) ou simplesmente
em %, relativas aos valores do par. 3-02 Referéncia Minima e do par. 3-03 Referéncia Maxima.

Nesse caso, todas as entradas analdgicas e de pulso sdao graduadas de acordo com as regras seguintes:

e Quando o par. 3-00 Intervalo de Referéncia for programado com a opcdo [0] Min - Max, a referéncia 0%
sera igual a 0 [unidade], onde ‘unidade’ pode ser qualquer unidade de medida, como rpm, m/s, bar, etc., a
referéncia 100% sera igual a Max (abs (par. 3-03 Referéncia Maxima), abs (par. 3-02 Referéncia Minima)).

e Quando o par. 3-00 Intervalo de Referéncia: [1] -Max - +Max, referéncia 0% igual a 0 [unidade],
-referéncia 100% igual a -Referéncia Max, referéncia 100% igual a Referéncia Max.

As referéncias de Bus sdo graduadas de acordo com as regras seguintes:

e Quando o par. 3-00 Intervalo de Referéncia for [0] Min - Max. Para obter resolucdao maxima na referéncia do
bus, a graduacdo neste é: Referéncia 0% igual a Referéncia Min e Referéncia 100% igual a Referéncia Max.
e Quando o par. 3-00 Intervalo de Referéncia: [1] -Max - +Max, -Referéncia 100% igual
a -Referéncia Max, -Referéncia 100% igual a Referéncia Max.

Os par. 3-00 Intervalo de Referéncia, 3-02 Referéncia Minima e 3-03 Referéncia Maxima
juntos definem o intervalo permitido da soma de todas as referéncias. A soma de todas as
referéncias € grampeada quando necessario. A relagdo entre a referéncia resultante (apds o
grampeamento) e a soma de todas as referéncias é mostrada abaixo.

P 3-00 Faixa da Referéncia= [0] Min-Max P 3-00 Faixa da Referéncia= [1] -Max-Max
Referéncia resultante Referéncia resultante
P 3-03 P 3-03
Direto
P 3-02
|
/ Soma de todas Somaﬁ de todas
—P 3-02 7 referéncias referéncias
Reverso
—-P 3-03 -P 3-03
1308A184.10 130BA185.10
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O valor do par. 3-02 Referéncia Minima néo pode
ser programado para um valor menor que zero, a
menos que o par. 1-00 Modo Configuracao esteja

programado para [3] Processo. Nesse caso, as

relagbes seguintes entre a referéncia resultante

(ap6s o grampeamento) e a soma de todas as
referéncias sdo como mostrado a direita.

As referéncias e feedback sdo graduados a partir das entradas analdgica e de pulso da mesma maneira. A

P 3-01 Faixa da Referéncia= [0] Min-Max

Referéncia resultante

|

Soma de todas
referéncias

P 3-02 %///////////////%

130BA186.10

Unica diferenga é que uma referéncia acima ou abaixo dos "pontos terminais" minimo e maximo especificados
(P1 e P2 no grafico abaixo) é bloqueada, ao passo que um feedback acima ou abaixo ndo é.

-600 —

=1500 —

Saida do recurso
[RPM]
Referéncia alta/valor de 1500+ P2
feedback
Entrada do
Terminal X recurso
blaixo | 0 . X
T T T —
-10 -6 8 10 VI

Terminal X
alto

- Referéncia baixa/valor de
feedback

130BA181.10

Saida do recurso

RPM ’
rPM1 A ,
, 4
Referéncia alta/valor de 1500+ P2
feedback
Entrada do
Tlermineil X baixo A Il‘eculrsco
T T T —
-10 -6 8 10 [VI
Terminal X
alto
P1 o
—600 —- Referéncia baixa/valor de feedback
4
d
4
4
‘ -1500
130BA182.10

Os pontos terminais P1 e P2 sdo definidos pelos parametros seguintes, dependendo da

entrada analdgica ou de pulso que for utilizada
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Analog 53 Analog 53 Analog 54 Analog 54 Entrada de Entrada de
S201=DESLIG S201=LIG S202=DESLIG S202=LIG Pulso 29 Pulso 33
P1 = (Valor de entrada minimo, Valor de referéncia minimo)
Valor de referéncia minimo | Par. 6-14 Par. 6-14 Par. 6-24 Par. 6-24 Par, 5-52 Par. 5-57
Valor de entrada minimo Par. 6-10 Par. 6-12 Par. 6-20 Par. 6-22 Par. 5-50 Par. 5-55
[V] [MA] [V] [MA] [Hz] [Hz]

P2 = (Valor de entrada maximo, Valor de referéncia maximo)
Valor de referéncia maximo | Par. 6-15 Par. 6-15 Par. 6-25 Par. 6-25 Par. 5-53 Par. 5-58
Valor de entrada maximo Par. 6-11 Par. 6-13 Par. 6-21 Par. 6-23 Par. 5-51 Par. 5-56

[Vl [mA] V1 [mA] [Hz] [Hz]

Em alguns casos, a referéncia (e raramente também o feedback) deve ter uma Zona Morta em torno do
zero (para assegurar que a maquina pare quando a referéncia estiver “proxima de zero”). Para ativar a
zona morta e programar a quantidade delas, as definicdes seguintes devem ser estabelecidas:

e O Valor de Referéncia Minimo (consultar a tabela acima para os parametros relevantes) ou o Valor da
Referéncia Maxima deve ser zero. Em outras palavras, P1 ou P2 devem estar no eixo-X, no grafico abaixo.
e E ambos os pontos, que definem o grafico graduado, devem estar no mesmo quadrante.

O tamanho da Zona Morta ¢é definido por P1 ou P2, como mostrado no grafico abaixo.

Quadrante 2 Saida do recurso Quadrante 1
[RPM] A
/' Quadrante 2 Saida do recurso Quadrante 1
Referéncia alta/valor de 1500+ P2 [RPM] A
feedback
\
\
N 15001
_1_ Referéncia baixa/valor de
feedback
Entrada do
Referéncia baixa/valor de
fleedbatl:k I 0P Irecu :’SO
! ! ! ! ! .V Entrada do
-10 -6 -1 1 6 10 v1 Referéncia alta/valor de P2 0! recurso
Terminal X Terminal X feedqack | | |
baixo alto T T T T T —
-10 -6 -1 1 6 10 [Vl
Terminal X Terminal X
baixo alto
4 \
4 AY
Quadrante 3 Quadrante 4 -1500 + \
N\
130BA179.10 N
Quadrante 3 Quadrante 4
130BA180.10

Assim, um ponto terminal de referéncia P1 = (0 V, 0 RPM) ndo redundara em nenhuma zona morta, porém,
um ponto terminal de referéncia de, por exemplo, P1 = (1V, 0 RPM) resultard em uma zona morta de -1V a
+1V, neste caso, desde que o ponto terminal P2 seja posicionado no 1° Quadrante ou no 4° Quadrante.
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Danfiti

Caso-exemplo 1: Referéncia Positiva com Zona morta, Entrada digital para disparo reverso
Este Caso-Exemplo mostra como a Entrada de referéncia, cujos limites estdo dentro
dos limites Min - Max, estd grampeada.

130BA187.10

Absoluta
0 RPM 1V
500 RPM 10V

Referéncia Ext.

Entrada digital

Hp

Parédmetros Gerais da
Referéncia:

Faixa da Referéncia: Min - Max
Referéncia Minima: 0 RPM (0,0%)
Referéncia Maxima: 500 RPM (100,0%)

Limitada a: -200%- +200%
(-1000 RPM- +1000 RPM)

Parametros Gerais do
Motor:
Sentido da velocidade do motor: ambos os sentido:
Limite inferior da velocidade do motor: 0 RPM
Limite superior da velocidade do motor: 200 RPM

Entrada analdgica 53

Referéncia baixa 0 RPM
Referéncia alta 500 RPM
Tensdo baixa 1V
Tensé&o alta 10V

Recurso ext. 1

Intervalo:
0,0% (0 RPM)
100,0% (500 RPM)

Entrada digital 18

Baixa Sem reversdo
Altar Com reversao

~ v
C Referéncia Ext.
Intervalo:

Limita o Ponto de Definigdo da
Velocidade de acordo com a
velocidade min max !

0,0% (0 RPM)

Algoritmo de
referéncia

100,0% (500 RPM)

A 4

Limitada a:

0%- +100%

(0 RPM- +500 RPM)

A referéncia é adequada de
acordo com as referéncias
min max, para uma dada

velocidade

Referéncia
Intervalo:

0,0% (0 RPM)
100,0% (500 RPM)

I'4

Adequar a
velocidade y|

Ponto de
definigdo da
velocidade
Intervalo:
-500 RPM
+500 RPM

-500

PID d

or

qu

N

Co
do

ntrole
motor

Intervalo:
-200 RPM
+200 RPM

—»

Motor
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Caso-exemplo 2: Referéncia Positiva com Zona morta, Entrada digital para

disparo reverso Regras de contencao.

Este Caso-exemplo mostra como a Entrada de referéncia, com limites fora dos limites -Max - +Max, esta
grampeada aos limites inferior e superior das entradas, antes da adicdo a Referéncia externa. E como

a Referéncia externa estd grampeada ao -Max - +Max, pelo Algoritmo da referéncia.

130BA188.11 Pardmetros Gerais da
Referéncia:

Faixa da Referéncia: -Max - Max
Referéncia Minima: Indiferente

Pardmetros Gerais do

Motor:

Sentido da velocidade do motor: ambos os sentidos
Limite inferior da velocidade do motor: 0 RPM

Limitada a: -200%- +200%
(-1000 RPM- +1000 RPM)

Referéncia Maxima: 500 RPM (100,0%) Limite superior da velocidade do motor: 200 RPM

Entrada analdgica 53 —~ \
Referancia baixa 0 RPM _’@_’Referenaa Ext. _’AlgorJtm_o de Limitada a:
Referéncia alta 500 RPM Intervalo: referéncia _100%- +100%
~ - Tens&o baixa 1V 0,0% (0 RPM) (-500 RPM- +500 RPM))
Referéncia Ext. Tens&o alta 10V 150,0% (750 RPM)
Absoluta
0 RPM 1V g y
Recurso ext. 1 At
750 RPM 10V Referéncia [’4
Intervalo:
" R referéncia & ad 4 Intervalo:
0,0% (0 RPM) referéncia é adequada de
150,0% (750 RPM) acordo com as referéncias 0,0% (0 RPM)
max, para uma dada 100,0% (500 RPM)
velocidade!!!
Banda morta
RPM
750
Adequar a RPM
velocidadewx| 200
v
1 10
v
4 1 10
Ponto de
definicdo da
velocidade
Intervalo: -500
Entrada digital 18 -500 RPM
Entrada digital |l )| Baixa Sem revers&o +500 RPM
Alta Com reversao

imita o Ponto de Definicdo da
Velocidade de acordo com a
velocidade min max !!!

PID do motor
4

Intervalo:
-200 RPM —»{ Motor
+200 RPM

\‘ Controle
do motor
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Caso-exemplo 3: Referéncia negativa para positiva, com zona morta, o Sinal
determina o sentido, -Max - +Max

130BA189.11 Parédmetros Gerais da Parémetros Gerais do
Referéncia: Motor:
Faixa da Referéncia: -Max - +Max Sentido da velocidade do motor: ambos os sentidos

Referéncia Minima: Indiferente
Referéncia Maxima: 1000 RPM (100,0%)

Limite inferior da velocidade do motor: 0 RPM

Banda morta

Limite superior da velocidade do motor: 1500 RPM

Entrada analdgica 53 —

Referéncia baixa 0 RPM :®_’Referenaa ext. BN Algor,"tm.o de|

Referéncia alta +500 RPM A Intervalo: referéncia
Referéncia ext Tensdo baixa 1V -100,0% (-1000 RPM)

: Tens&o alta 10V +100,0% (+1000 RPM)
Absoluta 4
Hp| RPM

-500 RPM -10V Y

Recurso ext. 1 P
Referéncia

Intervalo:
-100,0% (-1000 RPM)

+500 RPM 10V

Limitada a:
-200%- +200%

(-2000 RPM-

Intervalo:
-50,0% (-500 RPM)
+50,0% (+500 RPM)

+2000 RPM) +100,0% (+1000 RPM)
Limitada a:
-100%- +100% Adequar a
(-1000 RPM- RPM
+1000 RPM)
Entrada analdgica 54
Referéncia baixa -500 RPM
Referéncia alta +500 RPM .
P Tens&o baixa -10V RPM A referéncia é P
500 onto de
Referéncia ext. Tensdo alta +10V adequada de acordo definicdo da
Absoluta com as referéncias velocidade
00 RPM -10V g max. i Intervalo:
- . Recurso ext. 1 :
+500 RPM 10V v -1000 RPM
Intervalo: 10 +1000 RPM
-50,0% (-500 RPM)
+50,0% (+500 RPM) Limita a Velocidade ao min
_s0 e max da velocidade do
motor.!1!
Sem Banda Motor PID
morta A

\ Controle Motor

do motor
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O Controle do PID de velocidade
A tabela mostra as configuractes de controle onde o Controle de Velocidade esta ativo.

Par. 1-00 Modo Par. 1-01 Principio de Controle do Motor

Configuracdo u/f VVCplus Fluxo Sensorless Flux c feedb motor
[0] Malh abert d Inativo Inativo ATIVO N.A.

velocid

[1] Malh fech de N.A. ATIVO N.A. ATIVO

velocid

[2] Torque N.A. N.A. N.A. Inativo

[3] Processo Inativo ATIVO ATIVO

Observacgdo: "N.A." significa que o modo especifico esta absolutamente indisponivel. "Inativo" significa que o
modo especifico esta disponivel, porém o Controle de Velocidade ndo esta ativo nesse modo.

Note: O PID de Controle de Velocidade funcionara sob a programacado do pardmetro padrdo, mas
recomenda-se enfaticamente afinar os parametros visando otimizar o desempenho do controle
do motor. Os principios de controle dos dois Fluxos do motor sdo especialmente dependentes da
afinacdo adequada para que o motor fornega o seu potencial pleno.

Os parametros seguintes sdo de relevancia para o Controle de Velocidade:

Parametro Descri¢cdo da funcéo

Feedback Par. 7-00

Selecionar a entrada onde o PID de Velocidade deve obter o feedback.

Ganho Proporcional Par.
7-02

Quanto maior o valor - mais rapido serd o controle. Entretanto, valores
muito altos podem gerar oscilagoes.

Tempo de Integracao
Par. 7-03

Elimina erros de velocidade de estado estdvel. Valores menores significam
reacOes rapidas. No entanto, valores muito baixos podem ocasionar
oscilacOes.

Tempo de Diferenciacao
Par. 7-04

Fornece um ganho proporcional a taxa de variagdo do feedback. Um valor
zero desativa o diferenciador.

Limite do Ganho do
Diferencial Par. 7-05

Se houver variacdes rapidas de referéncia ou de feedback em uma aplicacdo
especifica - o que significa que o erro muda rapidamente - o diferenciador
logo pode se tornar predominante demais. Isto ocorre porque ele reage as
variacdes no erro. Quanto mais rapida a variagdo do erro, maior sera o ganho
do diferenciador. O ganho do diferenciador pode, portanto, ser limitado,
para permitir a programacdo de um tempo de diferenciagdo razoavel para
variacdes lentas e um ganho adequadamente rapido para variacdes rapidas.

Tempo do Filtro Pass
Baixa Par. 7-06

Um filtro passa baixa que amortiza oscilagdes no sinal de feedback e melhora
o desempenho em regime. Entretanto, tempos de filtro muito longos
deteriorardo o desempenho dindmico do controle do PID de Velocidade.
Programacoes praticas do Par 7-06, efetuadas a partir do nimero de pulsos
por revolugao do encoder (PPR):

Encoder PPR Par. 7-06
512 10 ms
1024 5 ms
2048 2 ms
4096 1 ms
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Em seguida, é apresentado um exemplo sobre como programar o Controle de Velocidade:

L1
Neste caso, o Controle do PID de Velocidade L2
P . L3 -
€ utilizado para manter uma velocidade de N— | N
motor constante, independentemente da carga PE—1 e
em alteragdo no motor. ”[] Il

A velocidade do motor requerida é programada por
meio de um potenciémetro conectado no terminal
53. A faixa de velocidade varia de 0 - 1500 RPM,
correspondendo a 0 - 10V no potencidometro.

A partida e a parada sdo controladas por uma
chave conectada ao terminal 18.

O PID de Velocidade monitora as RPM reais do
motor utilizando um encoder incremental (HTL)
de 24V como feedback. O sensor de feedback
€ um encoder (1024 pulsos por revolugao)
conectado aos terminais 32 e 33.

130BA174.10
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Na lista de parédmetros a seguir presume-se que os demais parametros e chaves per-
manegam em suas programacodes padrao.

O que vem a seguir deve ser programado na ordem mostrada - consultar a explicacdo
das configuracdes na secao “Como programar”.

Funcao

| N°. do par.

| Programacéo

1) Assegurar que o motor esta funcionando apropriadamente. Proceder da sequinte maneira:

Programar os parametros do motor utilizando 1-2% Como especificado na plaqueta de identificagdo
os dados da plagueta de identificacao do motor
Executar uma Adaptacdo Automatica do Motor 1-29 [1] Ativar AMA completa

2) Verificar se 0 motor esta funcionando e o encoder instalado ade

guadamente. Proceder da seguinte maneira:

Pressionar a tecla "Hand on" do LCP. Certificar
se que o motor funciona e observe em que
sentido ele gira (daqui em diante denominado
“sentido positivo”).

Programar uma referéncia positiva.

Procurar o par. 16-20. Girar o motor 16-20 N.A. N.A. (parametro do tipo somente leitura)
lentamente no sentido positivo. O motor deve Observagao: Um valor crescente atinge um

ser girado tao lentamente (apenas algumas maximo de 65535 e inicia novamente em 0.
RPM) que seja possivel determinar se o valor

no par. 16-20 estd aumentando ou diminuindo.

Se o par. 16-20 estiver decrescendo, alterar o 5-71 [1] Sentido anti-horario (se o par. 16-20 estiver

sentido do encoder no par. 5-71.

decrescendo)

3) Assegurar que os limites do drive estdo progr:

amados com valo

res seguros

Programar limites aceitdveis para as

3-02

0 RPM (padrao)

referéncias. 3-03 1500 RPM (padrdo)

Verificar se as configuragdes de rampa 3-41 configuragao padrao

estdo dentro das capacidades do drive e das 3-42 configuragao padrao

especificacdes de operacdo permitidas para a

aplicagdo.

Programar limites aceitaveis para a velocidade | 4-11 0 RPM (padrao)

e freqtiéncia do motor. 4-13 1500 RPM (padrao)
4-19 60 Hz (padrdo 132 Hz)

Pressionar a tecla "Hand on" do LCP. Verificar
se 0 motor funciona e observe qual o sentido
do giro.

Programar uma referéncia positiva.

Se o motor estiver girando no sentido incorreto,
remover o plugue da alimentacdo de rede
elétrica do motor e permutar duas das fases.

4) Configurar o Controle de Velocidade e selecionar o principio de

Controle do Motor

Ativacdo do Controle de Velocidade

1-00

[1] Malh fech de velocid

Selecdo do Principio de Controle do Motor

1-01

[3] Flux c feedb motor

5) Configurar e graduar a referéncia para o Controle de Velocidade

Programar a Entrada Analdgica 53 como uma 3-15 N&o necessario (padrdo)
fonte de referéncia
Graduar a Entrada Analdgica 53 de 0 RPM (0 V) | 6-1* N&o necessario (padrdo)

até 1500 RPM (10 V)

6) Configurar o sinal do encoder HTL de 24 V como feedback para

0 Controle do Motor e Controle de Velocidade

Programar as entradas digitais 32 e 33 como 5-14 [0] Sem operagdo (padrdo)
entradas do encoder 5-15

Escolher o terminal 32/33 como feedback do 1-02 N&o necessario (padrdo)
motor

Escolher o terminal 32/33 como feedback do 7-00 N&o necessario (padrdo)

PID de Velocidade

7) Sintonizar os parametros do PID de Controle

de Velocidade

Utilizar as orientacdes de sintonia quando for
relevante ou faca a sintonia manualmente

7-0%*

Consultar as orientages a seguir

8) Fim!

Salvar a configuracdo de parametros no LCP
para uma guarda segura

0-50

[1] Todos para o LCP
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O Sintonizando o Controle do PID de Velocidade
As seguintes orientacbes de sintonia sdo relevantes ao utilizar um dos principios de controle do Fluxo do
motor, em aplicacées onde a carga é principalmente inercial (com muito pouco atrito).

O valor do par. 7-02 Ganho Proporcional depende das inércias do motor e da carga combinadas,
e a largura da banda pode ser calculada utilizando a formula seguinte:

Inércia total [kgmz] x Par.l —25

Pari—02 =
ard Par. 1 — 20 2 9550

aLarguradebanda [rad/s)

Observacdo: O par. 1-20 é a poténcia do motor em [kW] (ou seja, insira ‘4" kW em vez de ‘4000’,
na férmula). Um valor pratico para a Largura de banda ¢ 20 rad/s. Verifique o resultado do
calculo do par. 7-02, comparando-o com a férmula a seguir (desnecessario se um feedback de alta
resolucdo estiver sendo utilizado, por exemplo, o feedback do SinCos):

_ 0.0l &4 x ResoluGdodo Encoder x par. 7 — 06
MAXIMO 2w

Par.7-02 xMaxTorqueRipple [%]

Um valor inicial bom para o par. 7-06 Tempo d FiltrPassabaixa d PID d veloc é 5 ms (uma resolugado
inferior do encoder requer um valor de filtro maior). Tipicamente um Ripple Max de Torque de 3 %
€ aceitavel. Para encoders incrementais, a Resolugcdo do Encoder pode ser encontrada no par. 5-70
(HTL 24 V em drive padrao) ou no par. 17-11 (TTL 5V no opcional MCB102).

Geralmente, o limite maximo pratico do par. 7-02 é determinado pela resolugdo do encoder e
do tempo do filtro de feedback, porém, outros fatores na aplicacdo podem limitar o par. 7-02
Ganho Proporcional do PID de Velocidad a valores menores.

Para minimizar o pico de transitorio, o par. 7-03 Tempo de Integracdo do PID de velocid. pode
ser programado para aprox. 2,5 s (varia com a aplicacao).

O par. 7-04 Tempo de Diferencia¢do do PID d veloc deve ser programado para 0 até que todo o restante
esteja afinado. Se necessario, completar a sintonia testando pequenos incrementos desta configuragdo.
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00 Controle de PID de Processo
O Controle do PID de Processo pode ser utilizado para controlar os parédmetros da aplicagdo que
podem ser medidos por um sensor (ou seja, pressao, temperatura, fluxo) e ser afetados pelo
motor conectado através de uma bomba, ventilador ou de outra maneira.

A tabela mostra as configuragdes de controle onde o Controle de Velocidade esta ativo. Quando
um principio de controle de motor a Vetor de Fluxo for utilizado, tome o cuidado de afinar os
parametros do PID de Controle de Velocidade. Consulte a secdo sobre a Estrutura de Controle
a fim de observar onde o Controle de Velocidade esta ativo.

Par. 1-00 Modo Par. 1-01 Principio de Controle do Motor

Confiquracdo u/f VVCplus Fluxo Sensorless Flux c feedb motor

[3] Processo N.A. Processo Processo & Processo &
Velocidade Velocidade

Observagdo: O PID de Controle de Processo funcionara sob a programacgdo padrdo dos parametros, mas
recomenda-se enfaticamente otimizar o desempenho do controle da aplicacdo. Os dois principios de
Fluxo do controle do motor sdo especialmente dependentes da afinacdo adequada do PID de Controle de
Velocidade (antes da afinacdao do PID de Controle de Processo) para render todo o seu potencial.

PID de Processo

P 7-38 \
Alimentag&o positiva <3100%

—
Manuseio| + 7 0% N

da Ref. v
% [unid.med.] % /o 0%
B [unid.med.] [velocidqde] Adequar d Para o
| PID » — velocidade —> .ontrole do

Z100%\ motor
Manuseio

|

| | |

i | |

| \100% / |

Feedback | > |

do % [unid.med.]
[} T T T I
P 7-30 ~100% P 4-10

normal/inverso Sentido da
130BA178.10 velocidade do motor

Diagrama de Controle do PID de Processo
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Os parametros seguintes sdo de relevancia para o Controle de Processo

Parametro Descricdo da funcéo
Fonte de Feedback 1 PID de Processo | Selecionar o recurso (ou seja, entrada analdgica ou de pulso) do qual o PID
Par. 7-20 de Processo deve obter o feedback

Recurso de Feedback 2 Par. 7-22

Opcional: Determinar se (e de onde) o PID de Processo deve obter um sinal
de feedback adicional. Se uma fonte adicional de feedback for selecionada,
os dois sinais de feedback serdo unificados antes de serem utilizados no
Controle do PID de Processo.

Controle Normal/Inverso do PID d
Proc Par. 7-30

Sob operagdo [0] Normal, o Controle de Processo responderd com um
incremento de velocidade do motor, se o feedback tornar-se menor que

a referéncia. Na mesma situagdo, porém, sob operacgdo Inversa [1], o
Controle de Processo respondera com uma velocidade de motor decrescente.

Anti Windup Par. 7-31

Essa fungdo assegura que, quando um limite de freqiiéncia ou um limite
de torque é alcangado, o integrador seja ajustado com um ganho que
corresponda a freqUiéncia real. Isso evita a integragdo em um erro que
nao pode de maneira alguma ser compensado por meio de uma alteragao
da velocidade. Esta fungdo pode ser desativada selecionando-se [0] "Off
(desligado)”.

Valor Inicial do Controlador Par. 7-32

Em algumas aplicagles, para atingir a velocidade/ponto de definicdo
requerido pode levar um tempo muito longo. Nessas aplicagdes, pode ser
vantajoso programar uma velocidade fixa do motor, a partir do conversor
de freqliéncia, antes que o controle de processo seja ativado. Isto pode
ser feito programando um Valor Inicial do PID de Processo (velocidade),
no par. 7-32.

Ganho Proporcional Par. 7-33

Quanto maior o valor - mais rapido sera o controle. Entretanto, valores
muito grandes podem gerar oscilagdes.

Par. 7-34 Tempo de Integracdo

Elimina erros de velocidade de estado estavel. Valores menores significam
reacOes rapidas. Entretanto, valores muito pequenos podem gerar
oscilagdes.

Tempo de Diferenciacdo Par. 7-35

Fornece um ganho proporcional a taxa de variacdo do feedback. Um valor
zero desativa o diferenciador.

Lim. do Ganho Diferencial Par. 7-36

Se houver variagdes rapidas de referéncia ou de feedback em uma aplicagao
especifica - o que significa que o erro muda rapidamente - o diferenciador
logo pode se tornar predominante demais. Isto ocorre porque ele reage as
variagdes no erro. Quanto mais rapida a variagdo do erro, maior sera o
ganho do diferenciador. O ganho do diferenciador pode, desse modo, ser
limitado para permitir a definicdo de um tempo de diferenciacdo razoavel,
para variacées lentas.

Fator de Avango do Feed do PID d
Proc 7-38

Em aplicagdes onde ha uma boa correlagdo (e aproximadamente linear),
entre a referéncia do processo e a velocidade de motor necessaria para
obter esta referéncia, o Fator de Avango do Feed pode ser utilizado para
conseguir um desempenho dindmico melhor do Controle do PID de Processo.

Tempo do Filtro Passa Baixa, Par.
5-54 (Const de Tempo do Filtro de
Pulso #29), Par. 5-59 (Const de
Tempo do Filtro de Pulso #33 ), Par.
6-16 (Terminal 53 Const. de Tempo
do Filtro), Par. 6-26 (Terminal 54
Const. de Tempo do Filtro)

Se ocorrerem oscilagdes do sinal de feedback de corrente/tensdo, estas
podem ser amortecidas pela utilizagdo de um filtro passa baixa. Esta
constante de tempo representa o limite de velocidade dos ripples que
ocorrem no sinal de feedback.

Exemplo: Se o filtro passa baixa tiver sido programado para 0,1s, a
velocidade limite sera de 10 RAD/s. (reciproco de 0,1s), correspondendo a
(10/(2 x n)) = 1,6 Hz. Isto significa que todas as correntes/tensdes que
variarem mais de 1,6 oscilagdes por segundo serdao removidas pelo filtro.
O controle somente sera executado sobre um sinal de feedback que varie
numa freqiiéncia (velocidade) menor que 1,6 Hz.

O filtro passa baixa melhora o desempenho no estado estavel, porém, a
selecdo de um tempo de filtragem muito longo deteriora o desempenho
dindmico do Controle do PID de Processo.
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A seguir temos um exemplo de Controle de PID de Processo usado em um sistema de ventilagdo:

130BA218.10
—
Ar frio > 8:%
100kW
Processo
de geragdo
de calor
=>
W n éJjTransmissor de
i temperatura
I
: 2l e
| = S
82
el @ T
3 §e .
. I L1
Em um sistema de ventilagao, a temperatura L2
deve ser regulavel de -5°C a 35°C com um 3
potenciometro de 0-10 Volts. O Controle de N._- I - - - - -
Processo deve ser usado para manter-se a = L - - - - -
temperatura definida estritamente constante. F'H [ [] !
O controle é do tipo inverso, significando que _7?_7?_73
i )
quando a tempe,ratura aumenta, a velocidade do 91 92 95 95 12 o I
ventilador também aumenta de modo a gerar mais S) 37 o——1 \
ar. Quando a temperatura cai, a velocidade diminui. L1L2L3PE 18 o
O transmissor usado € um sensor de temperatura gg z:’n
com uma faixa de trabalho de -10°C a 40°C, 4mA a J 55 o
20 mA. Velocidade Min. / Max. 300 / 1500 RPM. —
54 o
L
NOTA!: Transmissor de
. A temperatura
O exemplo mostra um transmissor
de dois fios.
g
-
8

1. Partida/Parada por meio da chave conectada no terminal 18.
Referéncia de temperatura por meio de um potenciémetro (-5°C a 35°C, 0-10
VDC) conectado ao terminal 53.

3. Feedback de temperatura por intermédio de um transmissor (-10°C a 40°C, 4-20 mA) conectado
ao terminal 54. Chave S202 posicionada para ON (entrada de corrente).
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Funcéo

[ N°. do par.

| Programacéo

1) Assegurar que o motor esta funcionando apropriadamente. Proceder da sequinte maneira:

Programar os parametros do motor utilizando 1-2% Como especificado na plaqueta de
os dados da plaqueta de identificacao identificacdo do motor
Execute uma Adaptacdo Automatica do Motor 1-29 [1] Ativar AMA completa

2) Certifique-se de que o motor esteja funcionando no sentido correto.

Pressionar a tecla "Hand on" do LCP. Verificar
se o motor funciona e observe qual o sentido
do giro.

Programar uma referéncia positiva.

Se o motor estiver girando no sentido incorreto,
remover o plugue da alimentagdo de rede
elétrica do motor e permutar duas das fases.

3) Assequrar que os limites do conversor de fre

Giéncia estdo programados com valores seguros

Verificar se as programagdes de rampa estao 3-41 60 s.
dentro das capacidades do conversor de 3-42 60 s.
frequiéncia e das especificagSes de operagdo Depende do tamanho do motor/carga!
permitidas para a aplicacao. Também ativo no modo Hand (Manual).
Garantir que o motor ndo reverta, se necessario | 4-10 [0] Sentido horario
Programar limites aceitaveis para a velocidade | 4-11 300 RPM
e freqUéncia do motor 4-13 1500 RPM (padrao)
4-19 60 Hz (padrdo 132 Hz)

4) Configurar a referéncia para o Controle de Processo

Permitir uma faixa de referéncia " assimétrica | 3-00 [0] Min - Max

", selecionando a Faixa de Referéncia " Min -

Max"

Selecionar a unidade (de medida) de referéncia | 3-01 [13] °C

apropriada

Programar limites aceitaveis para a soma de 3-02 -5 °C

todas as referéncias 3-03 35 °C

Programar a Entrada Analdgica 53 como uma 3-15 N&o necessario (padrdo)

fonte de referéncia

5) Graduar as entradas analdgicas utilizadas para referéncia e feedback

Graduar a Entrada Analdgica 1 (terminal 6-10 0 vCC
53) que é utilizada para a referéncia de 6-11 10 VCC
temperatura via potenciometro (-5 °C a 35 °C, | 6-14 -5°C
0-10 VCQ). 6-15 35 °C
Graduar a Entrada Analdgica 2 (terminal 54) 6-22 4 mA
utilizada para feedback de temperatura via 6-23 20 mA
potenciometro (-10 °C a 40 °C, 4-20 mA) 6-24 -10 °C
6-25 40 °C
6-26 50 ms - 100 ms

6) Configurar o feedback para o Controle de Processo

Programar a Entrada Analdgica 54 como
recurso de feedback

7-20

[2] Entrada analdgica 54

7) Afinar os parametros do PID de Controle de Processo

Selecionar controle de inversao. 7-30 [1] Inverso

Utilizar as orientacGes de sintonia quando for 7-3%* Consultar as orientagGes a seguir
relevante ou faga a sintonia manualmente

8) Fim!

Salvar a configuracdo de parametros no LCP 0-50 [1] Todos para o LCP

para uma guarda segura
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Otimizacdo do regulador de processo

As definicGes basicas foram feitas; resta otimizar o ganho proporcional, o tempo de integracao
e o tempo de diferenciacdo (parémetros 7-33, 7-34 e 7-35). Na maioria dos processos,
isso pode ser feito seguindo-se as diretrizes abaixo.

1. Dé partida no motor
Programe o parametro 7-33 (Ganho Proporcional) para 0,3 e aumente-o até que o sinal de
feedback comece a variar continuamente outra vez. Em seguida, reduza o valor até que o sinal
de feedback se estabilize. Agora reduza o ganho proporcional em 40 a 60%.

3. Programe o pardmetro 7-34 (Tempo de Integracdo) para 20 s e reduza o valor até que o sinal
de feedback comece a variar continuamente outra vez. Aumente o tempo de integracao até que
o sinal de feedback se estabilize, seguido por um aumento de 15 a 50%.

4. Somente utilize o parédmetro 7-35 para sistemas de acdo bastante rapida (tempo de diferenciacéo).
O valor tipico é quatro vezes o tempo de integragdo programado. O diferenciador deve ser usado
somente quando a programacao do ganho proporcional e do tempo de integragao tiverem sido
totalmente otimizados. Assegure-se de que oscilagdes eventuais no sinal de feedback sejam
suficientemente amortecidas pelo filtro passa baixa sobre o sinal de feedback.

NOTA!:
Se necessario, a partida/parada podem ser ativadas algumas vezes para provocar
uma variagao no sinal de feedback.

O Método de Afinacdo Ziegler Nichols
Com o propésito de sintonizar os controles do PID do conversor de freqliéncia, pode-se utilizar varios métodos
de afinagdo. Uma abordagem é utilizar uma técnica que foi desenvolvida nos anos 50, mas que tem resistido ao
tempo e ainda é utilizada atualmente. Este método é conhecido como método de afinagdo de Ziegler Nichols.

NOTA!:
O método descrito ndo deve ser utilizado em aplicagdes que possam ser danificadas, pelas
oscilacBes criadas por programagoes de controle marginalmente estaveis.

y(t)

Os critérios para ajustar os parametros sao
baseados em uma avaliacdo do sistema, no limite
de estabilidade, em vez de utilizar uma resposta
progressiva. Aumenta-se o ganho proporcional
até se perceber oscilagdes continuas (quando
medidas sobre o feedback), ou seja, até que

o sistema torne-se marginalmente estavel. O
ganho correspondente (K,) (denominado o ganho
derradeiro) e o periodo das oscilagdes (Pu)
(também denominado o periodo derradeiro) sdo
determinados como mostrado na Figura 1.

VA

130BA183.10

Figura 1: Sistema marginalmente estavel

O P, deve ser medido quando a amplitude da oscilagdo estiver bastante pequena. Em seguida,
" recua-se " deste ganho novamente, como mostrado na Tabela 1.

Ky € o ganho onde a oscilacdo é obtida.
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Tipo de Controle

Ganho Proporcional

Tempo de Integragéo

Tempo de Diferenciacdo

Controle de PI 0,45 * Ky 0,833 * Py -
Controle rigido do PID 0,6 * Ky 0,5 * Py 0,125 * p,
Algum overshoot do PID | 0,33 * Ky 0,5 * p, 0,33 * Py

Tabela 1: Afinacdo Ziegler Nichols para reguladores baseada em um limite de estabilidade.

A experiéncia tem mostrado que a configuragdo de controle de acordo com a regra Ziegler Nichols
fornece uma boa resposta em malha fechada para muitos sistemas. O operador do processo pode
executar a afinacgdo final do controle iterativamente, para prover um controle satisfatorio.

Descricao Etapa a Etapa

Etapa 1: Selecione apenas Controle Proporcional, entendendo que o Tempo de integracdo é selecionado
para o valor maximo, enquanto que o tempo de diferenciacdo é selecionado para zero.

Etapa 2: Aumente o valor do ganho proporcional, até que o ponto de instabilidade seja atingido

(oscilagdes continuas), quando entdo o valor de ganho critico, Ky, seja obtido.

Etapa 3: Meca o periodo das oscilagdes para obter a constante de tempo critica, Pu.

Etapa 4: Utilize a tabela acima para calcular os parédmetros de controle do PID necessarios.
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O Aspectos gerais das emiss6es EMC
A interferéncia elétrica, geralmente, é conduzida em frequéncias na faixa de 150 kHz a
30 MHz. A interferéncia aérea proveniente do sistema do drive, na faixa de 30 MHz a 1
GHz, é gerada pelo inversor, cabo do motor e motor.
Como mostra o desenho abaixo, as correntes capacitivas do cabo do motor, acopladas a um
alto dV/dt da tensao do motor, geram correntes de fuga.
O uso de um cabo blindado de motor aumenta a corrente de fuga (consulte a figura abaixo) porque
cabos blindados tém capacitancia alta para o terra que cabos sem blindagem. Se a corrente de
fuga ndo for filtrada, ela causara maior interferéncia na rede elétrica, na faixa de freqiiéncia de
radio, abaixo de 5 MHz, aproximadamente. Uma vez que a corrente de fuga (I1) € transmitida de
volta para a unidade, através da blindagem (I 3), em principio, havera apenas um pequeno campo
eletro-magnético (I4) a partir dos cabos blindados do motor, conforme a figura abaixo.

A malha de blindagem reduz a interferéncia irradiada, mas aumenta a interferéncia de baixa freqliéncia
na rede. O cabo blindado do motor deve ser conectado ao gabinete do conversor de freqtiéncias bem
como do motor. A melhor maneira de fazer isto é usando bragadeiras de malha integradas de modo

a evitar extremidades da malha torcidas (nds). Isto aumenta a impedancia da blindagem nas altas
freqliéncias, o que reduz o efeito de blindagem e aumenta a corrente de fuga (I4).

Se um cabo blindado for usado para o Profibus, barramento padrédo, relé, cabo de controle, interface
de sinal e freio, a blindagem deve ser montada no gabinete em ambas as extremidades. Entretanto, em
algumas situacoes, sera necessario interromper a blindagem para evitar os loops de corrente.

| UNHA  CPNVERSORDE cago po MOTOR BLINDADO | MOTOR |
! 'FReQENCIA ! !
& Z, G Cs, U]l —»1 Cs
4
R z L2 V] 53— | :]:I
z L3
O ) W —>,,\ T
Zee PE PE| <z 4:iCs  fio de ]
) AP N -7 _ +
:Cs tcs Cgt B
Al D 5
g
Plano de terra g

Se a blindagem tiver de ser colocada em uma placa de suporte do conversor de freqiiéncias,
esta placa deve ser de metal porque as correntes da blindagem deverdo ser conduzidas de volta
a unidade. Além disso, garanta um bom contacto elétrico da placa de suporte, por meio dos
parafusos de montagem com o chassi do conversor de freqliéncias.

NOTA!:
Quando se usam cabos nao-blindados, alguns requisitos de emissdo nao sao cumpridos,
embora os requisitos de imunidade o sejam.

Para reduzir o nivel de interferéncia de todo o sistema (unidade + instalagdo) o maximo possivel,
usar cabos de motor e de freio o mais curtos possivel. Evite a colocagdo de cabos com nivel de sinal
sensivel junto com os cabos do motor e do freio. A interferéncia de radio freqliéncia superior a 50
MHz (na atmosfera) é produzida especialmente pela eletronica de controle.
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Resultados do Teste de EMC (Emissdao, Imunidade)
Os seguintes resultados de testes foram obtidos utilizando um sistema com um conversor de freqiiéncia (com
opcionais, se for o caso), um cabo de controle blindado, uma caixa de controle com potenciémetro, bem como
um motor e seu respectivo cabo blindado.
FC 301/FC 302 Emissdo conduzida Emissdo irradiada
200-240 V
380-500 V
600 V sem filtro
Setup EN 55011 EN 55011 EN 55011 EN 55011 EN 55011 Classe B

Classe A2 Classe Al Classe B Classe Al

FC 301/FC 302 H2
0-3,7 kW 200-240 V 5m Nao Nao Nao Nao
0-7,5 kW 380-500 V 5m Ndo Nao Ndo Ndo
FC 301 com filtro H1
integrado
0-3,7 kW 200-240 V 75 m 50 m 10 m Sim Nao
0-7,5 kW 380-480 V 75 m 50 m 10 m Sim Nao
FC 302 com filtro H1
integrado
0-3,7 kW 200-240 V 150 m 150 m 40 m Sim Nao
0-7,5 kW 380-500 V 150 m 150 m 40 m Sim Nao
FC 301 11-22 kW
380-500 V 25 m Nao Ndo Nao Nao
FC 302 11-22 kW
380-500 V 25 m Nao Ndo Nao Nao
FC 301 com filtro H1
integrado
11-22 kW 380-500 V 75 m 50 m 10 m Sim Nao
FC 302 com filtro H2
integrado
11-22 kW 380-500 V 150 m 150 m 40 m Sim Nao

Hx nao tem filtro

MG.33.B6.28 - VLT é uma marca registrada da Danfoss 43



Guia de Projeto do FC 300 M

— Introducao ao FC 300 —

O Niveis de Compatibilidade Requeridos

Norma / ambiente Residéncias, comércio e industrias Ambiente industrial
leves
~ Jconduzido  Tmadiado  [Conduzido Irradiado
IEC 61000-6-3 (genérico) Classe B Classe B
IEC 61000-6-4 Classe Al Classe Al
EN 61800-3 (restrito) Classe Al Classe Al Classe Al Classe Al
EN 61800-3 (irrestrito) Classe B Classe B Classe A2 Classe A2

EN 55011: Valores-limite e métodos de medicdo da interferéncia de radio de equipamentos
industriais, cientificos e médicos (ISM) de alta freqliéncia.

Classe Al: Equipamento usado em uma rede de alimentagdo publica. Distribuicdo restrita.

Classe A2: Equipamento usado em uma rede de alimentagdo publica.

Classe B1: Equipamento usado em areas com rede de alimentacdo publica (residéncias, comércio e

industrias leves). Distribuigdo irrestrita.

O Imunidade a EMC
Para documentar a imunidade contra a interferéncia de fen6menos elétricos, os testes de imunidade a seguir
foram realizados em um sistema consistindo de um conversor de freqiiéncia (com opcionais, se relevantes),
um cabo de controle blindado e uma caixa de controle com potenciometro, cabo de motor e motor.

Os testes foram executados de acordo com as seguintes normas basicas:

e EN 61000-4-2 (IEC 61000-4-2): Descargas eletrostaticas (ESD)

Simulagdo de descargas eletrostaticas oriundas de seres humanos.
e« EN 61000-4-3 (IEC 61000-4-3): Radiacao de campo

eletromagnético de entrada, de modulada em amplitude

Simulacdo dos efeitos de radar e de equipamento de comunicagdes por

radio, bem como comunicagdes moveis.
e EN 61000-4-4 (IEC 61000-4-4): Transitorios por faisca elétrica

Simulagdo da interferéncia originada pelo chaveamento de um contactor, relés ou dispositivos similares.
e EN 61000-4-5 (IEC 61000-4-5): Transientes repentinos

Simulacdo de transientes originados, por exemplo, por reldmpagos proximos as instalagées.
e EN 61000-4-6 (IEC 61000-4-6): Modo RF Comum

Simulacdo do efeito de equipamento radiotransmissor conectado aos cabos de conexao.

Consulte o seguinte formulario de imunidade a EMC.
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Imunidade, continuagao

FC 301/FC 302; 200-240 V, 380-500 V

2 kv/2 Q DM
4 kv CM
4 kV/12 Q CM
akvem | akvzon I =

Cabos de controle 2wvpon | - | ]
Cabos de reié 2wvpon | - | _ ]

Cabo do LCP 2wvpon | - | _ ]

Gabinete

AD: Descarga Aérea
CD: Descarga de Contacto
CM: Modo comum

DM: Modo diferencial

1. Injecdo na blindagem do cabo
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O Isolagcdo galvanica (PELV)
A PELV oferece protecdo por meio de uma tensdao muito baixa. A protecdo contra choque
elétrico é garantida quando a alimentacdo elétrica é do tipo PELV e a instalacdo é efetuada
como descrito nas normas locais/nacionais sobre alimentagdes PELV.

Todos os terminais de controle e terminais de relés 01-03/04-06 estdo em conformidade com a
PELV (Protective Extra Low Voltage - Tensdo Protetora Extra Baixa) (Ndo se aplica as unidades de
525-600 V e aquelas com fase do Delta aterrada, acima de 300 V).

A isolagdo galvanica (garantida) é obtida satisfazendo-se as exigéncias relativas a alta isolagdo e fornecendo
0 espaco de circulacdo relevante. Estes requisitos encontram-se descritos na norma EN 61800-5-1.

Os componentes do isolamento elétrico, como descrito a seguir, também estdo de acordo com os
requisitos relacionados a alta isolacdo e com o teste relevante descrito na EN 61800-5-1.
A isolacdo galvanica PELV pode ser mostrada em seis locais (ver desenho abaixo):

Para manter a PELV, todas as conexdes feitas nos terminais de controle devem ser PELV; por
exemplo, o termistor deve ter isolamento reforgado/duplo.

1. Fonte de alimentagdo (SMPS) incl. isolagdo - 3
de sinal do Ucc, indicando a tensdo da :
corrente intermediaria. N - Zti fﬁ J< M
2. O gate drive que faz os IGBTs (trans- i L
formadores/acopladores épticos de i

disparo) funcionarem. - 5 4Z 1Z ZZ
3.

Transdutores de corrente.

130BA0S56.10

4. Acoplador 6ptico, mdédulo de frenagem. L .. J
5. Inrush interno, RFI e circuitos de medicao a % b%

de temperatura.
6. Relés personalizados. Isolagdo galvanica

A isolacdo galvanica funcional (a e b no desenho) é para o opcional de back-up de 24
V e para a interface do barramento RS 485 padrao.
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O Corrente de Fuga para o Terra

Adverténcia:
Tocar as partes elétricas pode até causar morte - mesmo que o equipamento
esteja desconectado da rede elétrica.
Além disso, certifique-se de que as outras entradas de tensdo tenham sido desconectadas, como a
divisdo da carga (conexdo de circuito CC intermediario) e a conexdo do motor para backup cinético.
Ao utilizar o VLT AutomationDrive FC 300: aguarde pelo menos 15 minutos.
Um tempo menor somente serda permitido se estiver especificado na plaqueta de
identificacdo da unidade em questao.

v

Corrente de Fuga
A corrente de fuga para o terra do FC 300 excede 3,5 mA. Para garantir que o cabo do terra l
tenha uma bom contacto mecéanico com a conexdo do terra (terminal 95), a secdo transversal do
cabo deve ser de no minimo 10 mm?2 ou 2 fios terra nominais, terminados separadamente.
Dispositivo de Corrente Residual
Este produto pode causar uma corrente cc no condutor de protecdo. Onde um dispositivo de corrente residual
(RCD) for utilizado como protecdo extra, somente um RCD do Tipo B (de retardo) devera ser usado no lado
da alimentacdo deste produto. Consultar também o documento Nota da Aplicacdo do RCD MN.90.GX.02.
O aterramento de protecdo do conversor de frequéncia e o uso de RCD’s devem sem-
pre obedecer as normas nacional e local.
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O Selecao do Resistor de Freio
Para atender demandas maiores da frenagem como gerador, é necessario um resistor de freio. Ao utilizar um
resistor de freio assegura-se que a energia sera absorvida neste resistor e ndo no conversor de freqiiéncia.

Se a quantidade de energia cinética transferida ao resistor, em cada periodo de frenagem, for conhecida,
a poténcia média pode ser calculada com base no tempo de duragdo do ciclo e no tempo de frenagem,
também denominado ciclo Gtil intermitente. O ciclo util intermitente do resistor € uma indicagdo do ciclo
util no qual o resistor esta ativo. A figura a seguir mostra um ciclo de frenagem tipico.

NOTA!:
Os fabricantes de motores freqientemente utilizam S5 quando divulgam a carga
permissivel, que é uma expressao do ciclo Util intermitente.

O ciclo util intermitente do resistor é calculado da seguinte maneira:
Ciclo atil = tp/T

T = duracgdo do ciclo em segundos
tp € o tempo de frenagem em segundos (do tempo de duragdo do ciclo)

130BA167.10
Carga

Velocidade

Terano

A Danfoss oferece resistores de freio com ciclo Gtil de 5%, 10% e 40%. Se for aplicado um ciclo util de
10%, os resistores de freio sdo capazes de absorver a poténcia de frenagem durante 10% da duracdo
do ciclo. Os 90% restantes desse periodo sdo utilizados no desvio do excesso de calor.

A carga maxima permitida no resistor de freio é indicada como a poténcia de pico em um
determinado ciclo util intermitente e pode ser calculada do seguinte modo:

Ppeak = PMoTOR X MBR(%) X N MOTOR X NviT [W]

A resisténcia do freio é calculada como segue: Ry, = Wi = [Q]

FPpeak

Como se pode constatar, a resisténcia do freio depende da tensdo do circuito intermediario (UDC).
A funcdo de frenagem do FC 301 e do FC 302 é estabelecida em 3 areas da rede:
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FC 301 /302 3 x200-240V 390 V (UDC) 405 Vv 410 V
FC 301 3 x 380-480 V 778 V 810 V 820 V
FC 302 3 x 380-500 V 810V 840 V 850 V
FC 302 3 x 525-600 V 943 V 965 V 975V
NOTA!:
Certifique-se de que o resistor de freio seja capaz de suportar as tensdes de 410 V, 820 V,
850 V ou 975 V - a menos que sejam usados resistores de freio Danfoss. v
Rrec € o resistor recomendado pela Danfoss, ou condigbes de maximo torque de frenagem (Mpr) de l
seja, aquele que garante que o conversor de 160%. A férmula pode ser escrita como:
freqliéncia é capaz de frear completamente, em o,
R~ - ’[x de” @ 100 — [g’z}
ree Protor © '\"[BR(%) Tyt T Mmotor
O Nmotor tipico é 0,90. O nuit tipico é 0,98.

Para os conversores de freqtiéncia de 200 V, 480 V, 500 V e 600 V, o Rrec, com 160%
de torque de frenagem, pode ser escrito como:

107780

1480V : R = 800 [q]
2. 480V B o= 520 [0
) 46492
500V : Repe = P(’i Q]
MOTOR
2013+
600V : Ruve = 1363073‘ 0]
MOTOR

1. Para conversores de frequéncia FC 300 < 7,5 kW de saida de eixo
2. Para conversores de freqliéncia FC 300 > 7,5 kW de saida de eixo

NOTA!:

O resistor de freio selecionado para o circuito do resistor de freio ndo deve ser maior

gue aquele recomendado pela Danfoss. Se um resistor de freio com um valor 6hmico

maior for selecionado, o torque de frenagem de 160% pode ndo ser atingido porque ha
risco do conversor de freqliéncia desligar por questdes de seguranga.

NOTA!:

Se ocorrer um curto-circuito no transistor do freio, a dissipacdo de energia no resistor do freio
somente podera ser evitada por meio de um disjuntor ou um relé que desconecte o conversor
da rede elétrica. (O contactor pode ser controlado pelo conversor de freqliiéncia).
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O Controle com a Funcao de Frenagem
O freio serve para limitar a tensdo no circuito intermediario quando o motor atuar como um gerador.
Isto acontece por exemplo quando a carga movimenta o motor e a poténcia se acumula no barramento
CC. O freio é constituido de um circuito chopper com a conexdo de um resistor de freio externo.
A instalacdo externa do resistor de freio oferece as seguintes vantagens:

- O resistor do freio pode ser escolhido com base na aplicagdo em questao.
- A energia de frenagem pode ser dissipada fora do painel de controle, ou seja, onde possa ser utilizada.
- A eletronica do conversor de freqiéncia ndo sofre superaquecimento quando o

resistor de freio estiver sobrecarregado.

O freio esta protegido contra curtos-circuitos do resistor de freio, e o transistor de freio € monitorado
para garantir a deteccdo de curtos-circuitos no transistor. Um relé/saida digital pode ser utilizado para a
proteger o resistor de freio de sobrecargas resultantes de falhas no conversor de freqiéncia.

Além disso, o freio possibilita a leitura da poténcia instantanea e da poténcia média durante os ultimos
120 segundos. O freio pode também monitorar a poténcia de energizagdo e assegurar que esta ndo
exceda um limite selecionado no par. 2-12. No par. 2-13, selecione a funcao a ser executada quando

a poténcia transmitida ao resistor de freio ultrapassar o limite programado no par. 2-12.

NOTA!:

O monitoramento da poténcia de frenagem ndo é uma funcdo de seguranca; é
necessaria uma chave térmica para essa finalidade. O circuito do resistor de freio
nao tem protecdo contra fuga para o aterramento.

O Controle de sobretensdo (OVC) (exc. o resistor de freio) pode ser selecionado como uma fungéo
alternativa de frenagem no par. 2-17. Esta funcdo estad ativa para todas as unidades. A funcao
garante que um desarme possa ser evitado se a tensdao do barramento CC aumentar. Isto é feito
aumentando-se a freqliéncia de saida para limitar a tensdo do barramento CC. Esta é uma funcdo
bastante util p. ex.se o tempo de desaceleracdo for muito curto, pois o desarme do conversor de
freqléncia é evitado. Nesta situagdo, o tempo de desaceleragdo € estendido.

50 MG.33.B6.28 - VLT é uma marca registrada da Danfoss



Guia de Projeto do FC 300 M

— Introducao ao FC 300 —

O Controle do Freio Mecanico
Nas aplicagdes com icamento, ha a necessidade de se controlar um freio eletromagnético. Para controlar
o freio, requer-se uma saida de relé (relél ou relé2) ou uma saida digital programada (terminal 27
ou 29). Normalmente, esta saida de relé deve ser normalmente fechada (NF) enquanto o conversor
de freqiiéncia for incapaz de ‘segurar ' o motor devido, p. ex., a uma carga excessivamente grande.
No par. 5-40 (Parametro de matriz), par. 5-30 ou par. 5-31 (saida digital 27 ou 29), selecione
Cntrol.d freio mecédn [32] para aplicagGes com freio eletromagnético.

Quando o Cntrol.d freio mecén [32] é selecionado, o relé do freio mecanico permanece fechado durante
a partida, até que a corrente de saida esteja acima do nivel selecionado no par. 2-20 Corrente de
Liberacdo do Freio. Durante a parada o freio mecanico fecha quando a velocidade estiver abaixo do
nivel selecionado no par. 2-21 Velocidade de Ativacdo do Freio [RPM]. Se o conversor de freqliéncia
for colocado em condicdo de alarme, como em uma situagdo de sobretensdo, o freio mecanico sera
acionado imediatamente. Este é também o caso durante uma parada de seguranca.

130BA074.11

Partida i=on
term. 18 0=off
Par 1-71
Tempo de atraso h
da partida
Velocidade t
do eixo

Par 2-21

Velocidade de ativag&o
— da frenagem

Par 1-74

Velocidade de
Corrente de Saida artida Y

Corrente de
pré-magnetizagdo
ou corrente de Par 2-20
= Par 1-76 Corrente de partida/ " = :
"C'-C;aga‘; gg Par 2-00 Corrente de retencdo cc ~ Corrente de liberag@o do freio|
r2-
Tempo de atraso
de frenagem

T

N
\

Tempo de reagdo do freio EMK

on {
Relay 01
off —]

~ |

Freio mecéanico
Sem blogueio

Tempo

Descricao Etapa a Etapa

Nas aplicacGes de icamento/abaixamento, é necessario ter-se a capacidade
de controlar um freio eletromecanico.

e Para controlar o freio mecanico, pode-se utilizar qualquer saida de relé ou saida digital (terminais
27 e 29), utilizar um contactor magnético apropriado, se necessario.
e Garanta que a saida permanecga ‘sem tensdo’, durante o periodo em que o conversor de freqliéncia
ndo estiver em condigdes de comandar o motor devido, por exemplo, a carga estar excessivamente
pesada ou em virtude do motor nao ter sido ainda desmontado.
e Selecione Cntrol.d freio mecén [32], no par. 5-4* (ou no par. 5-3*), antes de conectar o freio mecanico.
e O freio é liberado quando a corrente do motor exceder o valor predefinido no parametro. 2-20.
o O freio é acionado quando a frequéncia de saida for menor que a freqiéncia programada no parametro
2-21 ou 2-22 e somente se o conversor de freqiéncia estiver executando um comando de parada.

NOTA!:

Verifique se o resistor de freio é capaz de suportar as tensGes de 410 V (unidades de
240 V), 820 V (unidades de 480 V), 850 V (unidades de 500 V) ou 975 V (unidades de
600 V) - a menos que sejam usados resistores de freio Danfoss.

NOTA!:
Evite tocar no resistor de freio, pois, ele pode esquentar muito durante/apds a frenagem.
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NOTA!:
Para levantamento vertical ou aplicacdes de icamento, recomenda-se enfaticamente
garantir que a carga possa ser parada, no caso de emergéncia ou um mau funcionamento
de uma Unica parte como um contactor, etc.

Se o conversor de frequiéncia estiver no modo alarme ou em uma situacdao de sobretensdo,

o freio mecanico é imediatamente acionado.

0 Cabeamento

EMC (cabos trancados/blindagem)

A fim de reduzir o ruido elétrico dos fios, entre o resistor de freio e o conversor de
freqUéncia, eles devem ser do tipo trancado.

Para um desempenho de EMC melhorado, pode se utilizar uma malha metalica.

Smart Logic Control

O Smart Logic Control (SLC) é essencialmente uma seqliéncia de acgdes, definida pelo usuario
(consultar o par. 13-52), executada pelo SLC quando o Evento do SLC (consultar o par. 13-51),
definido pelo usuario, for avaliado como TRUE (Verdadeiro) pelo SLC.

Os eventos e acoes sao numerados e, juntos, sdo conectados aos pares. Isto significa que, quando o
evento [1] estiver completo (atinge o valor TRUE (Verdadeiro)), a acdo [1] sera executada. Depois que
isto ocorre, as condigdes do evento [2] serdo avaliadas e, se consideradas como TRUE, a acdo [2] sera
executada, e assim sucessivamente. Eventos e agdes sdo inseridos em parametros matriz.

Somente um evento sera avaliado por vez. Se um evento for avaliado como FALSE (Falso), nada acontecera
(no SLC) durante a varredura atual e nenhum outro evento sera avaliado. Isto significa que, quando o SLC é
iniciado, ele avalia o evento [1] (e unicamente o evento [1]) a cada intervalo de varredura. Somente quando
o evento [1] for avaliado TRUE, o SLC executa a acdo [1] e, em seguida, comeca a avaliar o evento [2].

Iniciar evento 130BA062.12
P13-01

E possivel programar de 0 a 20 eventos e
acbes. Quando o ultimo evento / agdo tiver
sido executado, a seqliéncia recomeca desde o
evento [1] / agdo [1]. A ilustragao mostra um N
exemplo com trés eventos / agoes: p13-03

Estado 1

Evento 1/
Agéo 1

Estado 2

Evento 2/
Agéo 2

Parar event
\ P13-03
Estado 4

Evento 4/
Agédo 4

Estado 3

Evento 3/
Agdo 3

/
/
s
_ Parar evento

- P13-03
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O Condicoes de Funcionamento Extremas
Curto-Circuito (Fase - Fase do Motor)
O conversor de freqUiéncia é protegido contra curtos-circuitos por meio de medigdo de corrente, em cada
uma das trés fases do motor ou no barramento CC. Um curto-circuito entre duas fases de saida causara
uma sobrecarga de corrente no inversor. O inversor sera desligado individualmente quando a corrente
de curto-circuito ultrapassar o valor permitido (Alarme 16 Bloqueio por Desarme).
Para proteger o drive de um curto-circuito, no terminal de divisdo de carga e nas saidas
do freio, consultar as diretrizes de design.

Chaveamento na Saida

E totalmente permitido o chaveamento na saida, entre o motor e o conversor de freqiéncia.
O conversor de freqliéncia ndo sera danificado de nenhuma maneira pelo chaveamento na
saida. No entanto, é possivel que aparecam mensagens de falha.

v
L/

Sobretensao Gerada pelo Motor
A tensdo no circuito intermediario aumenta quando o motor atua como um gerador.
Isto ocorre nas seguintes situagdes:

1. A carga controla o motor (em freqliéncia de saida constante do conversor), isto €, a carga gera energia.
Durante a desaceleracdo ("ramp-down"), se o momento de inércia for alto, o atrito sera
baixo e o tempo de desaceleracdo sera muito curto, para que a energia seja dissipada como
perda no conversor de frequéncia, no motor e na instalagdo.
3. A programacdo incorreta da compensagao de escorregamento pode causar uma
tensdo do barramento CC maior.

A unidade de controle tenta corrigir a variacdo, se possivel (par. 2-17 Controle de Sobretenséo).
Quando se atinge um determinado nivel de tensdo, o inversor é desligado para proteger os
transistores e os capacitores do circuito intermediario.

Consultar as informagGes sobre o par. 2-10 e par. 2-17 para selecionar o método utilizado

no controle do nivel de tensdo do circuito intermediario.

Queda da Rede Elétrica

Durante uma queda da rede elétrica, o conversor de freqiéncia continua em funcionamento até
que a tensdo do circuito intermediario caia abaixo do nivel minimo de parada, normalmente 15%
abaixo da tensdo de alimentacao nominal mais baixa do conversor.

A tensdo de rede elétrica, antes da queda, e a carga do motor determinam quanto
tempo o inversor leva para parar por inércia.

Sobrecarga Estatica no modo VVCplus

Quando o conversor de freqléncia estiver sobrecarregado (o limite de torque no par. 4-16/4-17
é atingido) os controles reduzirdo a freqliéncia de saida para diminuir a carga.

Se a sobrecarga for excessiva, pode ocorrer uma corrente que faz com que o conversor de
freqliéncia seja desativado em aproximadamente 5 a 10 s.

A operacdo dentro do limite de torque é limitada em tempo (0-60 s) no pardmetro. 14-25.

O Protegcdao Térmica do Motor

A temperatura do motor é calculada com base 2000 g
na corrente, na freqiiéncia de saida e no tempo 1000l :
ou termistor do motor. Consulte sobre o par. =
’, 4 X
1-90, no capitulo Como Programar. HERANN
2 ~
100 I | tour= 1 x fyn
= four= 2 X fun
& =02t
3 four= 0.2 X fyn
30
20
10 L’.‘N

1.0 1.2 1.4 1.6 1.8 2.0
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O Operacao de Parada Segura (somente
para o FC 302)
O FC 302 pode executar a Funcao de Seguranca de "Parada Descontrolada por remogdo de energia"
(conforme definicdo da IEC 61800-5-2) ou Categoria de Parada 0 (conforme definicdo da EN 60204-1).
E designada e aprovada como apropriada para os requisitos da Categoria de Seguranca 3 na
EN 954-1. Esta funcionalidade é denominada Parada Segura.
Antes da integragdo e uso da Parada Segura do FC 302, em uma instalagdo, deve-se conduzir uma
analise de risco completa na instalagdo, a fim de determinar se a funcionalidade desta Parada
Segura e a categoria de seguranca sdo apropriadas e suficientes.
A funcdo de Parada Segura é ativada removendo-se a tensdao no Terminal 37 do Inversor Seguro.
Conectando-se o Inversor Seguro a dispositivos de seguranga externos que fornecam um relé de
seguranca, pode-se obter a instalacdo de uma Parada Segura de Categoria 1. A funcdo de Parada
Segura do FC 302 pode ser utilizada em motores sincronos e assincronos.

A ativacdo da Parada Segura (ou seja, a remocdo da tensdo de alimentacdo de 24
V CC do terminal 37) ndo oferece seguranca elétrica.

1. Ativar a funcdo de Parada Segura, removendo a tensdo de alimentacdo de 24 V CC do terminal 37.
Ap0s a ativagdo da Parada Segura (ou seja, apds o tempo de resposta), o conversor de frequéncia para por
inércia (para criando um campo rotacional no motor). O tempo de resposta é menor que 10 ms, para a faixa
de desempenho completa do FC 302 Para os FC 302 com capacidade até 7,5 kW, é ainda menor que 5 ms.

O conversor de freqliéncia esta protegido quanto a ndo reiniciar a criagdo de um campo rotacional
por alguma falha interna (de acordo com a Cat. 3 da EN 954-1).

ApOs a ativacdo da Parada Segura, o display do FC 302 exibird o texto "Parada Segura ativada
". O texto de ajuda associado diz "Parada Segura foi ativada". O que significa que a Parada
Segura foi ativada ou que a operacdo normal ainda ndo foi retomada, apods a ativacdo da
Parada Segura. NB: Os requisitos da Categoria 3 da EN 945-1 sdo satisfeitos somente quando a
alimentagdo de 24 V CC do terminal 37 tiver sido retirada ou for baixa.

Para retomar a operacdo apos a ativagdo da Parada Segura, primeiramente a tensdo de 24 V CC deve ser
reaplicada ao terminal 37 (o texto "Parada Segura ativada " continua sendo exibido); em segundo lugar,
um sinal de Reset deve ser criado (via barramento, E/S Digital ou tecla [Reset] no inversor).

NOTA!:

A funcdo de Parada Segura do FC 302 pode ser utilizada em motores sincronos e assincronos.

Pode acontecer de duas falhas ocorrerem no semicondutor de poténcia do conversor

de frequéncia. Ao utilizar motores sincronos, isto pode causar uma rotacdo residual. A
rotacdo pode ser calculada como: Angulo=360/(NUmero de Pélos). A aplicacdo que utilizar motores
sincronos deve levar este fato em consideracdo e assegurar que isso ndo seja um problema critico
de seguranca. Esta situacdo ndo é relevante para motores assincronos.

NOTA!:

Para utilizar a funcionalidade Parada Segura, em conformidade com os requisitos da EN-954-1
Categoria 3, algumas condigbes devem ser satisfeitas pela instalagdo da Parada Segura.
Consulte a secao Instalacdo da Parada Segura para maiores detalhes.

NOTA!:

O conversor de freqiiéncia ndo fornece uma protecao de seguranga contra alimentacdo de tensdo
nao intencional ou maldosa do terminal 37 e o seu reset subseqiliente. Pode-se implementar esta
protecdo por meio do dispositivo de interrupgdo, a nivel da aplicagdo ou a nivel organizacional.
Para informacdes mais detalhadas, consulte a secdo Instalacdo da Parada Segura.
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,

1.8 24 35 46 66 7.5 106 125 16.7 - - -

o Dados Elétricos

O Alimentagdao de Rede Elétrica de 3 x
200 - 240 VCA

Continua
(3 x 200-240 V) [A]

Continua

0.65 0.86 1.26 1.66 2.38 2.70 3.82 4.50 6.00 - - -
KVA (208 V CA) [KVA]

Continua

16 22 32 41 59 68 95 11.3 150 - - -
(3 x 200-240 V) [A]

Pré-fusiveis méax.1) [A] 10 10 10 10 20 20 20 32 32 - - -

Perda de poténcia estimada
em carga maxima [W] 4)

29 42 54 63 82 116 155 185 - - -

Peso, gabinete IP20 [kg] 47 4.7 48 48 49 49 49 6.6

Ul
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O Alimentagcdao de Rede Elétrica 3 x380
-500 VCA (FC 302)
3 x 380 - 480 VCA (FC 301)

Continua
(3 x 380-440 V) [A]

Continua
(3 x 440-500 V) [A]

Continua kVA
(400 V CA) [KVA]

Tamanho max. do cabo

(rede elétrica, motor, 24 - 10 AWG 24 - 10 AWG
freio) 0,2 - 4 mm?2 0,2 - 4 mm?2
[AWG] 2) [mm?2]

Continua
(3 x 380-440 V) [A]

1.2 16 22 27 37 50 65 - 9.0 11.7 144

Continua
(3 x 440-500 V) [A]

O
g,
=

dgge Pré-fusiveis max.1) [A] - 10 10 10 10 10 20 20 - 20 32 32

Perda de poténcia
estimada - 35 42 46 58 62 88 116 - 124 187 255
em carga maxima [W] 4)

Peso,
gabinete IP20 [kg]
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Alimentagdao de Rede Elétrica 3 x380 -500 VCA

Sobrecarga alta a 160% durante 1 minuto

Sl
i

=

Continua
(3 x 380-440 V) [A]

Continua
(3 x 440-500 V) [A]

Continua kVA
(400 V CA) [kVA]

Continua
(3 x 380-440 V) [A]

Continua
(3 x 440-500 V) [A]

Dimensdo max. do cabo [mm?2 / AWG]?2) 16/6 16/6 35/2 35/2

Perda de poténcia estimada
em carga maxima [W] 4

Peso,
gabinete IP21, IP 55 [kg]

ul
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Alimentagdao de Rede Elétrica 3 x380 -500 VCA

Sobrecarga Normal 110% durante 1 minuto

Continua
(3 x 380-440 V) [A]

Continua
(3 x 440-500 V) [A]

=

Continua kVA
(400 V CA) [kVA]

Continua
(3 x 380-440 V) [A]

Continua
(3 x 440-500 V) [A]

Dimensdo max. do cabo [mm?2 / AWG]?) 16/6 16/6 35/2 35/2

Perda de poténcia estimada

o 382 454 513 721
em carga maxima [W] 4

Peso,
gabinete IP21, IP 55 [kg]

58 MG.33.B6.28 - VLT é uma marca registrada da Danfoss



Guia de Projeto do FC 300 M

— Selegao do FC 300 —

O Alimentagdo de Rede Elétrica 3 x 525 - 600
VCA (somente para FC 302)

Continua
(3 x 525-550 V) [A]

Continua
(3 x 525-600 V) [A]

%ﬂ Continua kVA (525 V CA)
[KVA]

Tamanho max. do cabo
. ) 24 - 10 AWG 24 - 10 AWG
(rede elétrica, motor, freio) - - - -
0,2 - 4 mm2 0,2 - 4 mm2
[AWG] 2) [mm?2]

Continua
(3 x 525-600 V) [A]

Pré-fusiveis max.1) [A] - - - 10 10 10 20 20 - 20 32 32

Perda de poténcia estimada
em carga maxima [W] 4

- 35 50 65 92 122 - 145 195 261

Peso,
gabinete IP20 [kg]

1) Para o tipo de fusivel, consulte a secdo Fusiveis.

2) American Wire Gauge.

3) Medido com cabos de motor blindados de 5 m, com carga e freqiiéncia nominais.

4) A perda de poténcia tipica, em condigdes de carga nominais, é esperada estar dentro de £15%

(a tolerancia esta relacionada as diversas condigdes de tensdo e cabo).

Os valores sdo baseados em uma eficiéncia de motor tipica (linha diviséria de eff2/eff3). Os

motores de eficiéncia inferior também contribuem para a perda de poténcia.

Se a frequiéncia de chaveamento for aumentada, a partir da nominal, as perdas

de poténcia podem elevar-se consideravelmente.

O consumo de poténcia do LCP e o do cartdo de controle estdo incluidos. Outros opcionais e a carga do
cliente podem contribuir para as perdas em até 30 W. (Embora seja tipico, o acréscimo é de apenas 4 W
extras para um cartdo de controle com carga total ou para cada um dos opcionais do slot A ou slot B).
Embora as medigOes sejam efetuadas em equipamentos no estado da arte, deve-se

esperar alguma imprecisdo nessas medigdes (+5%).

Ul
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o Especificacoes gerais

Protecao e Recursos:

o Dispositivo termo-eletronico para protecdo do motor contra sobrecarga.

e O monitoramento da temperatura do dissipador de calor assegura que o conversor de freqliéncia
desarme, caso a temperatura atinja 95 °C + 5 °C. Uma sobrecarga devida a temperatura excessiva nao
permitird a reinicializacdo, até que a temperatura do dissipador de calor esteja abaixo de 70 °C + 5 °C
(Orientagdo: estas temperaturas podem variar dependendo da poténcia, gabinetes metalicos, etc.).

e O conversor de freqliéncia esta protegido contra curtos-circuitos nos terminais U, V, W do motor.

e Se uma fase da rede elétrica estiver ausente, o conversor de freqliéncia desarma ou
emite uma adverténcia (que depende da carga).

e O monitoramento da tensdo do circuito intermedidrio garante que o conversor de freqliéncia
desarme, se essa tensdo estiver excessivamente baixa ou alta.

e O conversor de freqUiéncia esta protegido contra curtos-circuitos nos terminais U, V, W do motor.

Alimentagdo de rede elétrica (L1, L2, L3):

LT Y= [ T LST=1 L 01T L= Vo= To S 200-240V £10%
Tensdo de alimentacao ....ocvvvvieiiiiiiiiii i e FC 301: 380-480 V / FC 302: 380-500V £10%
Tensa0 de aliMENtaGE0 ..vivieie ettt FC 302: 525-600 V £10%
Yo 0= a Vol F= e L= g =T o=t o PRSPPI 50/60 Hz
Desbalanceamento méax. entre fases da rede elétrica .................. 3,0 % da tensao de alimentagao nominal
Fator de POtENCia REAI (A) .iuivririniiii it et ae e e e e >0,9 nominal com carga nominal
Fator de Poténcia de Deslocamento (cos ¢) proximo de 1 (UM) ..vveiriiiiiiireiiiereeeierereienerenenerens (> 0,98)
Chaveamento na alimentacao de entrada L1, L2, L3 (energizagdes) < 7,5 kW ........... maximo 2 vezes/min.
Chaveamento na alimentagdo de entrada L1, L2, L3 (energizagdes) = 11 kW ................ méaximo 1 vez/min.
Ambiente de acordo com a EN60664-1 .........ccevvvviniininenns categoria de sobretensdo III/grau de poluigdo 2

A unidade é apropriada para uso em um circuito capaz de fornecer ndo mais que 100,000
Ampére eficaz simétrico, 240/500/600 V maximo.

Saida do motor (U, V, W):

BT a1 [o e LY=o - T 0 - 100% da tensao de alimentacao
FreqUéncia de Saida .......vevvviiiriiiiiiiiiiii i e aneas FC 301: 0,2 - 1000 Hz / FC 302: 0 - 1000 Hz
(@] TNV o = oY o T T Y=Y | - Ilimitado
LTl sXoETe = =10 0] o - T PP 0,01-3.600 s

Caracteristicas de torque:

Torque de partida (Torgue constante) ......coiiiiiiiiiiii i e maximo 160% durante 1 min.*
TOrque de Partida  ..oeieeeie i e maximo 180% até 0,5 s *
Torque de sobrecarga (Torque constante) .......cccovviiiiiiiiiiiiiiiii e méaximo 160% durante 1 min.*

*A porcentagem esta relacionada ao torque nominal do FC 300.

Comprimentos de cabo e segles transversais:

Comprimento max. do cabo de motor, blindado/encapado metalicamente ... FC 301: 50 m / FC 302: 150 m
Comprimento max. do cabo de motor, sem blindagem/sem encapamento

(011 = 11 T PP FC 301: 75 m/ FC 302: 300 m
Secdo transversal max. para motor, rede elétrica, divisdo da carga e freio (consultar a segdo Dados Elétricos
no Guia de Design MG.33.BX.YY do FC 300, para mais detalhes), (0,25 kW - 7,5 kW) ....... 4 mm2/ 10 AWG
Secdo transversal max. para motor, rede elétrica, divisdo de carga e freio (consultar a secdo Dados Elétricos
no Guia de Design MG.33.BX.YY do FC 300, para informacGes detalhadas), (11-15 kW) .... 16 mm2/ 6 AWG

Secdo transversal max. para motor, rede elétrica, divisdo da carga e freio (consultar a segdo Dados Elétricos
no Guia de Design MG.33.BX.YY do FC 300, para informagdes detalhadas), (18,5-22 kW) . 35 mm2 /2 AWG
Secdo transversal maxima para terminais de controle, fio rigido ............. 1,5 mm2/16 AWG (2 x 0,75 mm?2)
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Secdo transversal maxima para terminais de controle, fio flexivel ......ccoovvviiiiiiiiiiiiiiinennns, 1 mm2/18 AWG
Secdo transversal maxima para terminais de controle, cabo com nucleo embutido ........... 0,5 mm2/20 AWG
Segdo transversal minima para terminais de CONLIOlE ....ivuiiiiiiiiiiiiii e eeaes 0,25 mm?2

Entradas digitais:

Entradas digitais programaVveis .......cvieviiriiiie it FC 301: 4 (5) / FC 302: 4 (6)
N T T g L= o e Lo T =1 211 a = P 18, 19,271,294, 32, 33,
0 Yo T TS PNP ou NPN
N A2 I LR T g =T T X 0-24VCC
Nivel de tensdo, "0' [OGICO PNP ......iuitiitii ittt e e e e e e e e e es <5V CC
Nivel de tensao, "1" 10GICO PNP ....euiiiiiiit et e et e e et e e et e e et e e e e e enenenen > 10V CC
Nivel de tensdo, ‘0’ I0GICO NPN2Z) ..ttt ittt ettt ea e etea et etetrtrsesraranerenenrnenrnrns > 19V CC
Nivel de tensd0, "1 I0GICO NPN2Z) . .iuiuiuitiritititit ettt ettt e entaeeteaetetetrtraeerararerenenenenrnrns <14V CC
TENSE0 MAXIMA NA ENEFAAA 1euvuiniiiiiiii e e e e et et et et et et e e e e e e e e e e e e eaananenns 28 V CC
RESISLENCIA A€ ENErAAA, Ri tuuiuitiiiiiiiiiiit ittt et e e et e et e e e e n e et e e e b e e neaas aprox. 4 kQ

Parada Segura Terminal 374):
Terminal 37 estd fixo na Iédgica PNP

N A2 I LR T g =T T X
Nivel de tensdo, ‘0" [OGICO PNP .....iiiiiiiit it ettt ettt et e et et e e e e e eaees
Nivel de teNSE0, "1" 10GICO PN P ...uiuiiiie ittt ettt et e et e e e e a e e et e eenarneneneraenenes
Corrente de entrada NOMINal €M 24 V ..ottt
Corrente de entrada NnomMinNal €M 20 V ..ottt e
CapacitanCia A& ENEFAAA ..uiviuieii et
Todas as entradas digitais sdo galvanicamente isoladas da tensdo de alimentacdo
(PELV) e de outros terminais de alta tenséo.

1) Os terminais 27 e 29 também podem ser programados como saidas.

2) Exceto a entrada para parada segura Terminal 37.

3) O terminal 37 estd disponivel somente no FC 302. Somente pode ser utilizado como entrada da
parada segura. O terminal 37 é apropriado para instalagdes de categoria 3, de acordo com a norma
EN 954-1 (parada segura de acordo com a categoria 0 EN 60204-1), como requerido pela Diretiva de
Magquinario EU 98/37/EC. O Terminal 37 e a funcdo de Parada Segura sdo projetados em conformidade
com a EN 60204-1, EN 50178, EN 61800-2, EN 61800-3 e EN 954-1. Para o uso correto e seguro da
funcdo Parada Segura, siga as informacgées e instrucées relacionadas, no Guia de Design.

4) Somente para o FC 302.

Entradas analdgicas:

NUMeEro de entradas @NalOGICAs ...cuiiuiuiuie ittt e ettt ettt et et e e et et et et et e e e e a e e enens 2
N U] g 1= o Xe Lo TN o o /a1 = | 53, 54
1 o o o 1= PP Tensdo ou corrente
Y= 1Tt Lo JRe [o TN 510 Y Lo T Chave S201 e chave S202
oY [ Je LT /=T a1 Vo T Chave S201/chave S202 = OFF (U)
Nivel de tEBNSE0 ....vviviriiiii e e e FC 301: 0a + 10/ FC 302: -10 a +10 V (escalonavel)
ST K W= a Lol = e LST=Ta L =T F= U aprox. 10 kQ
=T 1= Lo T2 0= +20V
1 ToTe [o e [T olo] o o<1 o] =T RPN Chave S201/chave S202 = ON (I)
[N V7= e [T oo ] o = oL 0/4 a 20 mA (escalonavel)
R S (= g el = I LY =Y Y =T = J 2 aprox. 200 Q
(@0 5 =Y a1 <0 o 4 - D 30 mA
Resolucdo das entradas @analOgiCas ......i.vuieiiiiiiiiiiii e 10 bits (+ sinal)
Precisdo das entradas analdgiCas ......c.cveveviiriiiniininiiiniieieeeeeeeaeans Erro max. 0,5% do fundo de escala
Largura de banda ....ccoiiiiiiiiiiii i e FC 301: 20 Hz / FC 302: 100 Hz

As entradas analdgicas sdo galvanicamente isoladas de tensdo de alimentagdo (PELV)
e de outros terminais de alta tenséo.

MG.33.B6.28 - VLT é uma marca registrada da Danfoss 61



Guia de Projeto do FC 300 M

— Selecao do FC 300 —

130BA117.10 l—IsoIagéo PELV
+24V_Controle = Rede
18 7] _: elétrica
:
1 Tensédo —
37 — alta = Motor
Isola_géo > ¢ E
funcional 1
rRS485 —] «—> [— Barramento CC

Entradas de pulso/encoder:
Entradas de pulso/eNCOdEr PrOgramMAVEIS ..uuiiuiuiuiuiuitititit ettt ettt e et eaeeas 2/1
NUmero do terminal do pulSO/eNCOdEr .......ciivviiiiiiiiiiiiiiii 29, 331) / 18, 32, 332)
Frequéncia max. nos terminais 18, 29, 32, 33 ..ciiiiiiiiiiiiiiiriiiieinenenenennnn 110 kHz (acionado por Push-pull)
Freqléncia max. nos terminais 18, 29, 32, 33 ...iiiiuiirieiinitriiiriirieeienetreneteeneneanenns 5 kHz (coletor aberto)
FreqUéncia min. nos terminais 18, 29, 32, 33 .i.iuitiiiiiiiiuieate et et e rtre e eaereaeararrareaeneaeaaarararareaenen 4 Hz
NIVEl A tENSA0 1viviiiiii i e consulte a segdo sobre Entrada digital
TENSE0 MAXIMA NA ENEFAAA 1tutuiniiiiii et e e et et et e et et e e e e s e e e e e e e e e aaaaas 28 V CC
[ S (< g Tl t= I LT =Y gl =T = T 2 aprox. 4 kQ
Precisao da entrada de pulso (0,1 - 1 KHZ) ..cciveiiiiiiiiiiiiiiiiiee e Erro max: 0,1% do fundo de escala
Precisdo da entrada do encoder (1 - 110 kHz) ..oiviiiiiiiiiiiiiiiiieens Erro max: 0,05% do fundo de escala

As entradas de pulso e do encoder (terminais 18, 29, 32, 33) sao isoladas galvanicamente da
tensdo de alimentagdo (PELV) e dos demais terminais de alta tensao.

1) As entradas de pulso sdo 29 e 33

2) Entradas do encoder: 32 = Ae 33 =B

Saida analogica:

NUmero de saidas anal0giCas ProgramMAEVEIS ....c.iuieuiureitiiiet ettt ettt ettt e e treaeteeneneereneaaans 1
N U] g 1= o Ja Ko TN o= o ' 1 = | 42
Faixa de corrente na saida @analdgiCa ......cc.veieiiiiieiiiii e 0/4 - 20 mA
Carga maxima em relagdo ao comum Na saida analdgiCa .....vvvieiriiiiieiiiii e aeeaees 500 Q
Precisdo na saida analdgiCa ....ccveveviiieiriiiii i enenaeaeneens Erro max: 0,5% do fundo de escala
Yol [V Tor=To TN o F=TR=Y= 1o F= Y= L= 1o e L Tor= TR 12 bit

A saida analdgica esta isolada galvanicamente da tensdo de alimentacdo (PELV) e
dos demais terminais de alta tens&o.

Cartdo de controle, comunicacdo serial RS 485:

NUMEro dO tEIMINGL .iiviitiieii it a e r e a e e eneerens 68 (P, TX+, RX+), 69 (N, TX-, RX-)
Terminal NUMEI0 61 .iuiuiiii i e e e e e aaaaans Comum aos terminais 68 e 69
A comunicacdo serial RS 485 esta funcionalmente separada de outros circuitos centrais e

galvanicamente isolada da tensdo de alimentagdo (PELV).

Saida digital:

Saidas digital/PUISO PrOGramMAVEIS ...viviuiieititert ettt ttene ettt e et et aaraeae et rteeaerteneaerartenenerarneneaernenens 2
N [V g =T o Te Lo TR =T o T a = R 27,29 1)
Nivel de tensdo na saida digital/frEQUENCIA  ...iviriiiii it ae e ea e e e e eaeneaeraanen 0-24V
Corrente de saida Max. (SOrvedouro OU fONTE) ..i.iuiiuiiiii i e e 40 mA
Carga max. Na saida de frEQUENCIA ..vuiuiieitiie ettt et e e et e e e et e e e et eneaeeaens 1kQ
Carga capacitiva max. na saida de freqUENCIA ...vvviiiiii e 10 nF
Frequéncia minima de saida na saida de freqQUENCIA  ....iivieiririiirt e e e e e aeeees 0 Hz
Frequéncia maxima de saida na saida de freqQUENCIA ..ivvviieieiriiiiiii i et e eaee e e raenens 32 kHz
Precisdo da frequUéncia de Saida ......ceveveiriiiiiiiiriiieii e nenee e Erro max: 0,1% do fundo de escala
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Yol [V To=Tole oY= 1o F= TR [T =1 [ 1<) Lol = P 12 bit
1) Os terminais 27 e 29 podem também ser programados como entrada.

Toda saida digital esta galvanicamente isolada da tensdo de alimentacdo (PELV)
e de outros terminais de alta tenséo.

Cartdo de controle, saida de 24 V CC:

N U] g 1= o Xe Lo TN o o /a1 = | 12,13
(=T /e = T 1 2 - D < FC 301: 130 mA / FC 302: 200 mA
A fonte de alimentacdo de 24 V CC é galvanicamente isolada da tensdo de alimentagdo (PELV),

mas tem o mesmo potencial que as entradas e saidas digital e analdgica.

Saidas do relé:

Saidas de relé programaveis ................o.... FC301<7,5kwW:1/FC301=11KkW: 2/FC 302 todos kW: 2
NUmero do terminal do rele 01 ....oviiiiiiiiiiii e 1-3 (freio ativado), 1-2 (freio desativado)
Carga max. no terminal (AC-1)1) no 1-3 (NF), 1-2 (NA) (Carga resistiva) .......cvevevereiinrnenennn. 240V CA, 2 A
Carga max. no terminal (AC-15)1) (Carga indutiva @ COSP 0,4) .ivveiririiiieireneiiieeneneieenanens 240V CA, 0,2 A
Carga max. no terminal (DC-1)1) no 1-2 (NA), 1-3 (NF) (Carga resistiva) ......cccovevvrvininiineninnen 60 V CC, 1A
Carga max no terminal (DC-13)1) (Carga indUtiVa) .......vvevuieiriiiiinieenee e nenaes 24 V CC, 0,1A
Numero do terminal do relé 02 (somente para o FC 302) ........... 4-6 (freio ativado), 4-5 (freio desativado)
Carga max. no terminal (AC-1)1) no 4-5 (NA) (Carga resistiva) ....c.oevvrvivrirrereieneneienrnenenenn 400 VCA, 2 A
Carga max. no terminal (AC-15)1) no 4-5 (NA) (Carga indutiva @ cos® 0,4) ....cevvvvnvneninnnns 240 VCA, 0,2 A
Carga max. no terminal (DC-1)1) no 4-5 (NF) (Carga resiStiVa) ......cvivivieieiririiiieineneneensneneinns 80VCC,2A
Carga max no terminal (DC-13)1) no 4-5 (NA) (Carga indutiva) ......cccvvvvvviiiiiiniiiineninenenan, 24V CC, 0,1A
Carga max. no terminal (AC-1)1) no 4-6 (NF) (Carga resistiva) .......cccovevvriiiiniiniiiineniinennnans 240V CA, 2 A
Carga max. no terminal (AC-15)1) no 4-6 (NF) (Carga indutiva @ cos® 0,4) .....ccocvevvvennnn. 240 V CA, 0,2A
Carga max. no terminal (DC-1)1) no 4-6 (NF) (€Carga resistiVa) .....oevvrvreriririeieienenerenenenenennnns 50VCC,2A
Carga max. no terminal (DC-13)1) no 4-6 (NF) (Carga indutiva) .......cccoviviviieiiniiineninenennnns. 24V CC,0,1A
Carga min. no terminal em 1-3 (NF), 1-2 (NA), 4-6 (NF), 4-5 (NA) ............ 24V CC 10 mA, 24V CA 20 mA
Ambiente de acordo com a EN 60664-1 ..........cocvvvvniininenns categoria de sobretensdo III/grau de poluigdo 2

1) IEC 60947 partes 4 e 5
Os contactos do relé sdo isolados galvanicamente do resto do circuito por isolacdo reforcada (PELV).

Cartdo de controle, saida de 10 V CC:

N U g o T=T o T e Ko TR =Y o oY o= | 50
T2 1T Lo X e LT =T=1 e =T 10,5V £0,5V
L@ o = T2 1 - D PPN 15 mA

A fonte de alimentacdo de 10 V CC esta isolada galvanicamente da tensdo de alimentacdo
(PELV) e de outros terminais de alta tenséo.

Caracteristicas de controle:

Resolugdo da freqliéncia de saida em 0 - 1.000 HZ ........ccevvvvenens FC 301: £ 0,013 Hz / FC 302: + 0,003 Hz
Repetir a precisdo da Partida/parada precisa (terminais 18, 19) ..... FC301: <+ 1ms/FC302: < £+£0,1 ms
Tempo de resposta do sistema (terminais 18, 19, 27, 29, 32, 33) ....... FC 301: <10ms/FC 302: <2 ms
Faixa de controle da velocidade (malha aberta) .......cccooviiiiiiiiiiiiiiiiiiins 1: 100 da velocidade sincrona
Faixa de controle da velocidade (malha fechada) .........ccooviiiiiiiiiinnnen, 1: 1000 da velocidade sincrona
Precisdo da velocidade (malha aberta) ........cccoviiiiiiiiiiiiiciinnne, 30 - 4.000 rpm: Erro maximo de +8 rpm
Precisdo da velocidade (malha fechada) ........ccooviiiiiiiiiiinnnnen. 0 - 6000 rpm: Erro maximo de +0,15 rpm

Todas as caracteristicas de controle sdo baseadas em um motor assincrono de 4 pdlos

Caracteristicas externas:

Gabinete MeEtAliCo < 7,5 KW i e ettt et e e aeaeaas IP 20, IP 55
Gabinete MELAIICO = 11 KW oottt ittt ettt et et et e a e bt e b et e e eeertesrsanneneeneaes IP 21, IP 55
Kit do gabinete metalico disponivVel £ 7,5 KW .ot ee s 1P21/TIPO 1/IP 4X topo
L3S S [TV o] = ToF= o PP 1,09
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Umidade relativa max. ............ 5% - 95%(IEC 721-3-3; Classe 3K3 (ndao condensante) durante a operacao
Ambiente agressivo (IEC 721-3-3), sem revestimento ...c.oiiiiiiiiiiiiiiiii i e classe 3C2
Ambiente agressivo (IEC 721-3-3), com revestimento ......cooiiiiiiiiiiii e classe 3C3
Temperatura ambiente ......o.iiiiiiii e Max. 50 °C (média de 24 horas 45 °C max)
devem ser desligadas.Derating para temperatura ambiente alta - consulte a se¢do sobre condicbes especiais
Temperatura ambiente minima durante Operaga@o PIENA ...cciviviiiiiiiiii i e aeaeens 0 °C
Temperatura ambiente minima em desempenho redUZidO ......vviiieiriiiierii e eaeeans -10°C
Temperatura durante a armazenagem/tranSPOrte ....cicviiievieiieieienr e enraeananens -25 - +65/70 °C
Altitude maxima acima do NIVEl O MAr ..i.iiiiie i e e et et e e e eenens 1.000 m
Derating para altitudes elevadas - consulte a secdo sobre condicbes especiais

Normas EMC, EMISSE0 ..viiviiiiiiiiiiiii i iini st neaeas EN 61800-3, EN 61000-6-3/4, EN 55011
Normas EMC, ImMUNIAAde ..oceviiiiiiiiii it i i v e et e aa e s rnae e rneeennees EN 61800-3, EN 61000-6-1/2,

EN 61000-4-2, EN 61000-4-3, EN 61000-4-4, EN 61000-4-5, EN 61000-4-6
Consulte a secdo sobre condicbes especiais

Performance do cartdo de controle:

INtervalo de VarredUra ..ocviiiiiiii i i e it FC 301: 5ms/ FC 302: 1 ms

Cartdo de controle, comunicagdo serial USB:

=Y (=0 TR0 1] = Z 1.1 (Velocidade maxima)
PIUGUE US B ittt e e e Plugue de "dispositivo" USB tipo B
A conexdo ao PC é realizada por meio de um cabo host/dispositivo USB padréo.

A conexdo USB esta isolada galvanicamente da tensdo de alimentagdo (PELV)

e de outros terminais de alta tenséo.

A conexdo USB ndo estd isolada galvanicamente do ponto de aterramento de protegdo. Utilize

somente laptop isolado para conectar-se a porta USB do drive do FC 300.
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O Eficiéncia
Eficiéncia da Série FC 300 (n vL1)
A carga do conversor de frequiéncia ndo influi muito na sua eficiéncia. Em geral, a eficiéncia
é a mesma obtida na freqiiéncia nominal do motor fu,n, mesmo se o motor fornecer 100% do
torque ou apenas 75%, ou seja, no caso de cargas parciais.

Isto também significa que a eficiéncia do conversor de freqiiéncia ndo se altera, mesmo
que caracteristicas U/f diferentes sejam escolhidas.
Entretanto, as caracteristicas U/f influenciam a eficiéncia do motor.

A eficiéncia diminui um pouco quando a freqliéncia de chaveamento for definida como um valor
superior a 5 kHz. A taxa de eficiéncia também serd ligeiramente reduzida se a tensdo da rede
elétrica for 500 V ou se o cabo do motor for maior do que 30 m.

Eficiéncia do motor (nmoTtor )

A eficiéncia de um motor conectado ao conversor de freqliéncia depende do nivel de
magnetizacdo. Em geral, a eficiéncia é tdo boa quanto a operagdo feita em conexdo com a
rede elétrica. A eficiéncia do motor depende do tipo do motor.

Na faixa de 75-100% do torque nominal a eficiéncia do motor é praticamente constante, quando
controlado pelo conversor de freqliiéncia e quando conectado diretamente a rede elétrica.

Nos motores pequenos, a influéncia da caracteristica U/f sobre a eficiéncia € marginal. Entretanto,
nos motores de 11 kW em diante as vantagens sao significativas.

De modo geral, a freqiéncia de chaveamento ndo afeta a eficiéncia de motores pequenos. Os motores
acima de 11 kW tém a sua eficiéncia melhorada (1-2%). A eficiéncia melhora porque a forma senoidal
da corrente do motor é quase perfeita em freqliéncias de chaveamento altas.

Eficiéncia do sistema (Nsystem )

Para calcular a eficiéncia do sistema, a eficiéncia da Série FC 300 (nvit) € multipli-
cada pela eficiéncia do motor (NMoToRr):

NSYSTEM) = N VLT X NMOTOR

Calcule a eficiéncia do sistema com cargas diferentes, com base no grafico acima.
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O Ruido Acustico
O ruido acustico do conversor de freqiéncia provém de trés fontes:

1. Bobinas CC do circuito intermediario.
. Ventilador integral.
3. Bobina de filtro de RFI.

Os valores tipicos medidos a uma distancia de 1 m da unidade:

PK25-P7K5: @ 400 V IP20/IP21/NEMA TIPO 1
PK25-P7K5 IP55/NEMA TIPO 12
Velocidade de ventilador reduzida 51 dB(A)
Velocidade de ventilador maxima 60 dB(A)

Tensao de pico no Motor
Quando um transistor chaveia, no circuito ponte do inversor, a tensdo através do motor
aumenta de acordo com a relagdo dV/dt que depende:

- do cabo do motor (tipo, segdo transversal, comprimento, blindado ou nao blindado)
- da indutancia

A inducgdo natural causa um pico transitorio Upeak, na tensdo do motor, antes deste estabilizar em um nivel que
depende da tensdo no circuito intermediario . O tempo de subida e a tensdo de pico Upeak afetam a vida util
do motor. Se o pico de tensdo for muito alto, os motores sem isolagao de bobina de fase serdo afetados. Se o
cabo do motor for curto (alguns metros), o tempo de subida e o pico de tensao serao relativamente baixos.
Se o cabo do motor for longo (100 m), o tempo de subida e a tensdo de pico aumentarao.

Se forem usados motores muito pequenos, sem isolacdo de bobina de fase, recomenda-se
acoplar um filtro LC ao conversor de freqliéncia.
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o Condicoes Especiais

O Derating para Temperatura Ambiente -
dados validos para < 7,5 kW
A temperatura ambiente (Tamg,mMax) € @ temperatura maxima permitida. A temperatura média
(Tame,avG), medida durante 24 horas, deve ser pelo menos 5 °C inferior.
Se o conversor de frequéncia for operado em temperaturas acima de 50 °C, sera necessario uma
reducdo da corrente de saida continua, de acordo com o diagrama a seguir:

% , Iout
Frequéncia de chaveamento < 5kHz 2
3
100 / FreqUéncia de chaveamento < 3kHz 2
)
N
80
60
40
20 1
35 40 45 50 55 60 °C tamB, MAX
30 35 40 45 50 55 °C tauB, AVG
Corrente de saida
O Derating (reducao) para Pressao méx. a 50°C
Atmosférica Baixa :
No caso de pressdo do ar menor, a capacidade 10052
de resfriamento do ar diminui.
Abaixo de 1000 m de altitude n&o hé 90% T
necessidade de reducao.
80% 1
Acima de 1000 m, af temp’eratura ambiente (Tams) e T 3 Altitune
ou a corrente de saida maxima (Ivit,max) deve ser 30BAD40.11

reduzida de acordo com o diagrama a seguir:

1. Reducgdo da corrente de saida em relagdo a
altitude em Tamp = max. 50°C

2. Reducdo de. Tams max versus altitude em
100% da corrente de saida.

0 Redugcdao para Funcionamento em
Baixa Velocidade.
Quando um motor esta conectado a um conversor de freqiéncias, é necessario verificar
se o resfriamentodo motor é apropriada.
Em valores de RPM baixos, o ventilador ndo consegue fornecer o volume necessario de ar para resfriamento.
Este problema ocorre quando o torque de carga € constante (por exemplo, uma esteira transportadora), em
toda a faixa de regulacdo. A ventilagdo reduzida disponivel determina o tamanho do torque que pode ser
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permitido sob carga continua. Se o motor tiver que funcionar continuamente, em um valor de RPM menor
que a metade do valor nominal, o motor deve receber um suprimento adicional de ar para resfriamento.
Ao invés deste resfriamento adicional, o nivel de carga do motor pode ser reduzido, p.ex., escolhendo um
motor maior. No entanto, o projeto do conversor de freqliéncias estabelece limites ao tamanho do motor.

O Derating para Instalar Cabos de Motor Longos
ou Cabos com Secgao Transversal Maior
O comprimento maximo de cabo para o FC 301 é 150 m, cabo ndo blindado, e de 50 m, cabo
blindado; e de 300 m e 150 m, respectivamente, para o FC 302.

O conversor de freqliéncia foi testado com 300 m de cabo ndo-blindado e 150 m de cabo blindado.

O conversor de freqliéncia foi projetado para trabalhar com um cabo de motor com uma secgdo
transversal certificada. Se um cabo de segdo maior for utilizado, recomenda-se reduzir a corrente
de saida em 5%, para cada passo de incremento da secdo transversal.

(O incremento na secdo transversal do cabo acarreta um aumento de capacitancia para o terra e,
conseqlientemente, a um aumento na corrente de fuga para o terra).

Freqiiéncia de Chaveamento Dependente

de Temperatura Tout
Esta fungdo assegura a frequéncia de chaveamento %
mais alta possivel sem que o conversor de
freqléncia sofra sobrecarga térmica. A temperatura
interna indica se a freqliéncia de chaveamento pode 80
ser baseada na carga, na temperatura ambiente, na
tensao de alimentagdo ou no comprimento do cabo. 60
A freqliéncia de chaveamento é programada
no par. 14-01. 40

130BA061.10

100

20

Freq.Chav.

30 40 50 60 7.0 80 9.0 10.0
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o DimensOes Mecanicas

—i— |
[ f

- 4._,_5,_“‘-/-%/ %_4
1aveTas
IP20 do FC 300 - consultar a tabela Dimensdes mecanicas do kit do Dimens0es mecanicas do IP 21/IP
p/ dimensdes mecénicas gabinete IP 21/IP 4x/ TIPO 1 (< 7,5  4x/ TIPO 1/IP55/TIPO 12 (11-22 kW)
A2 + A3 (IP20) KW) A5 + Bl + B2

A2 + A3 (IP21)

Tamanho de chassi A2 Tamanho de chassi A3 Tamanho de | Tamanho de | Tamanho de
0,25-2,2 kW (200-240 | 3,0-3,7 kW (200-240 V) chassi A5 chassi B1 chassi B2

V) 5,5-7,5 kW (380-500 V) | 0,25-3,7kW | 11-15 kW | 18,5-22 kW
0,37-4,0 kW (380-500 | 0,75-7,5 kW (525-600 | (200-500 V) | (380-500 V) | (380-500 V)
V) V) 0,37-7,5 kW
(380-500 V)
1IP20 IP21/Tipo IP21/Tipo
1P20 IP55 P21 P21

1 1

Altura da
. A | 268 mm 375 mm 268 mm
tampa traseira

Largura da
. 90 mm 90 mm 130 mm 130 mm 242 mm 242 mm
tampa traseira

Profundidade

sem opcionais | C | 205 mm 205 mm 205 mm 205 mm 195 mm 260 mm 260 mm
AiB

Sem opcionais
D 207 mm 207 mm

| e | 855mm | ¢55mm | ¢55mm | ¢55mm | ¢65mm | g9 mm |

MG.33.B6.28 - VLT é uma marca registrada da Danfoss 69



Guia de Projeto do FC 300 M

— Selecao do FC 300 —

o Opcionais e Acessorios

A Danfoss oferece um grande nimero de opcionais e acessérios para a Série VLT AutomationDrive FC 300.

O Instalagdao de Médulos Opcionais no Slot B
Deve-se desligar a energia do conversor de freqiiéncia.

¢ Remova o LCP (Painel de Controle Local), a tampa de cobertura do bloco dos terminais
e a moldura do LCP, do conversor de freqiiéncia.
e Encaixe a placa do opcional MCB 10x no slot B.
o Conecte os cabos de controle e afrouxe as fitas/bragadeiras que o prendem ao chassi.
* Remova o suporte da moldura estendida do LCP, de modo que o opcional encaixara sob a moldura.
e Encaixe a armacdo estendida do LCP e a tampa de cobertura dos terminais.
e Remova o LCP ou a tampa falsa na armacgao de LCP estendida.
o Conecte a energia ao conversor de freqiiéncia.
e Programe as funcbes de entrada/saida, nos respectivos parametros, como men-
cionado na secdo Dados Técnicos Gerais.

—|
130BA206.10 —]

= 1s0EA213 41

IP20 de 0,25 - 7,5 kW IP55 de 0,25 - 7,5 kW
e
IP21 de 11 - 22 kW

O Entrada Saida de Uso Geral do Médulo MCB 101
O MCB 101 é utilizado como extensado das entradas digital e analdgica do FC 301 e FC 302 AutomationDrive.

Conteldo: O MCB 101 deve ser instalado no slot B do AutomationDrive.

e Mdbdulo opcional do MCB 101
e Recurso estendido para o LCP
e Tampa do bloco de terminais
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(=] .
£MCB 101 FC Series
i|General Purpose I/O B slot
= SW. ver. XX.XX Code No. 130BXXXX
cpgp 8
Fz222233332¢2°¢2
oo oo OO0 0 <N O < <
X30/[1|2(3(4|5|6|7|8|9[10/11]12

O Isolacdao Galvanica No MCB 101
As entradas digital/analdgica sdo isoladas galvanicamente de outras entradas/saidas no MCB 101
e no cartdo de controle do drive. As saidas no MCB 101 estdo isoladas galvanicamente das outras
entradas/saidas do MCB 101, porém, ndo das respectivas no cartdo de controle do drive.

Se as entradas digitais 7, 8 ou 9 devem ser permutadas, pelo uso da fonte de alimentagdo de 24 V interna
(terminal 9), a conexdo entre o terminal 1 e 5, ilustrada no desenho, deve ser implementada.

Contro_l card (FC_100/200/3£0) _
CPU
_ ov. (g _|24v _
General Purpose o
1/O option MCB 101 E _ _
O
l CPU
| av 24V |
DIG IN DIG & ANALOG
RIN= t— ANALOG —¢|IN =
Skohm ouT 10kohm
= % I
a —~ ogloalE =
S o o of T BESESTY S o ¢
o| Z 4 Z onoQo{SZzZ Z
O (=) o o O Olonlo o O < <
X30/| 1 2134|565 6| 7| 8| 9|10|11]|12
£ £ [
Q) | Og |58
o o vbDC
2 2
l l ! S c o
s
PLC K o
(PNP) = 0-10
A vDC
oV 24V DC
| l |
PLC <
(NPN)
24V DC ov 130BA209.10

Diagrama Geral
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O Entradas digitais - Terminal X30/1-4

Parédmetros para set-up: 5-16, 5-17 e 5-18

N°. de Nivel de Niveis de tensdo Impedancia de Carga max
entradas tensdo entrada
digitais
3 0 - 24 V CC |Tipo PNP: Aprox. 5 k ohm + 28 V continuo
Comum =0V + 37 V no minimo por 10 s

“0” loégico: Entrada < 5V CC
“0” légico: Entrada > 10 V CC
Tipo NPN:

Comum = 24 V

“0" légico: Entrada > 19 V CC
“0" légico: Entrada < 14 V CC

O Opcional MCB 102 do Encoder
O mddulo do encoder é utilizado para feedback de interfaceamento do motor ou do
processo. Programacdes de parametros no grupo 17-xx

Utilizado para:

e malha fechada do VVC plus

¢ Controle de Velocidade do Flux Vector

e Controle do Torque do Flux Vector

e Motor com im3 permanente com feedback SinCos (Hiperface®)

Encoder incremental: Tipo TTL de 5V
Encoder SinCos: Stegmann/SICK (Hiperface®)

Selecdo de parametros nos par. 17-1* e par. 1-02

Quando o kit do opcional do encoder for encomendado separadamente, ele incluira:

e Mddulo MCB 102 do encoder

¢ Dispositivo de fixacdo do LCP e a tampa do terminal maiores

O opcional de encoder ndo suporta conversores de freqiéncia FC 302 fabricados antes da semana
50/2004.

15-43 Versdo min. do software: 2.03
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Desig- Decoder Encoder SinCos Encoder SinCos Descricao
nagao Incremental Hiperface® (vide EnDat
do (vide Grafico Grafico B)
Conector | A)
X31
1 NF Saida de 24 V
(Normalmente
Fechado)
2 NE 8 Vcc Saida de 8 V
3 5 VCC 5 Vcc Saida de 5V
4 GND GND GND
5 Entrada A +COS +COS Entrada A
6 Entrada A inv REFCOS REFCOS Entrada A inv
7 Entrada B +SIN +SIN Entrada B
8 Entrada B inv REFSIN REFSIN Entrada B inv
9 Entrada Z +Dados RS485 Saida do oscilador Entrada Z OR +Dados
RS485
10 Entrada Z inv -Dados RS485 Entrada do Entrada Z OR -Dados
oscilador RS485
11 NF NF Dados+ Uso futuro
12 NF NF (Normalmente Dados- Uso futuro
Fechado)
Max. 5V no X31.5-12
130BA163.10 = TS\ g
24V 8 5VGND A A B B Z Z D D 2 ® .§§
112]3]4]5]6|7][8]9 [10]11]12 g S ~ T oa =
[ (i e e | | e | o | o | ql; _8 s ’§ £ @ %._
O|O|D|D|D|D|D|D|D|D|O|O E -1 EEfs .
R ESgsaz e
'T' ~ 0 S = pur (7)) )
T S 8EFEEg
o} U] + o« + @& O 0O
11213(4|5]|6|7[8]|9[10]11(12
——|C (L 1(C | (8 | [ || | | o | 1
O|D|O|D|D|D|D|D|D|D|O]|O
_E s _Jeo
5V encoder incremental
o
3
z =
8 _=
Encoder Hiperfaces
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0 Opcional MCB 103 do Resolver
O opcional MCB 103 do Resolver é utilizado para
interfacear o feedback do resolver do motor
para o FC 300 AutomationDrive. Os resolvers
sao utilizados basicamente como dispositivo de
feedback do motor, para motores sincronos de
Ima Permanente. O kit do opcional do Resolver

Os LEDs sé&o ativados quando o par. 17-61 é
programado para Adverténcia e Desarme.

MCB 103

Entrada do Resolver

Opcional B

Vers. X.XX do SW. Cédigo N°. 130B1127
+

encomendado separadamente inclui:

Opcional MCB 103 do Resolver
Dispositivo aumentado do LCP e tampa do
bloco de terminais aumentada

+ o +
@
b boo 22+

REI

) +
x 00 &8 &8 < N N

xa2/1]23[as]s]7]s o il
OXONOXO)

(Z)7a]val ) va)va) a v a) Va7 v}

3588886888888

Selecdo dos parametros: 17-5x Inter- > O LED 1 REF OK
| ) QO LED 2 COS OK
face do resolver. I O LED 3 SIN OK
: QO LED NA
Esta interface deve suportar um resolver com l
. . ~ |
as seguintes especificagoes: !
O

Especificacoes do resolver:

f I REF+ — R1
O Opcional MCB 103 do Resolver suporta {R1 : R, -2
. . |
diversos tipos de resolvers. ! : g?NS; - gg
NUmero de pélos do  Par. 17-50: 2 ou 4 *2 ! | SIN- — sS4
I
resolver | R2 U
|
|

Tensdo de entrada do
Resolver

FrequUéncia da
portadora (Tensao

de ref.) *10,0 kHz

Relacdao de Par. 17-53: 0,1 - 1,1 1308A247.10
transformacao *0,5

Tensdo do primario 2-8 Veficaz

Frequéncia do 2 kHz - 15 kHz

primario

Corrente do primario
Tensdo de entrada do
secundario

Par. 17-51: 2,0 - 8,0
VvV *7,0V

Par. 17-52: 2,5 - 15
kHz

50 mAeﬁcaz méX.
8 Veficaz Max

Resolucao 10 bit @ amplitude
max. da entrada

Carga do secundario  Aprox. 10 kQ

Comprimento do cabo Até 150 m

Indicadores LED
LED 1 acende quando o sinal de referéncia
estéd OK no resolver
LED 2 acende quando o sinal Cosinus esta
OK, a partir do resolver
LED 3 acende quando o sinal Sinus esta
OK, a partir do resolver

74

Observagdo: Os
cabos do resolver
DEVEM estar
blindados e separados
dos cabos do motor.

| Estator do
| Resolver
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— Selegao do FC 300 —

Exemplo de set-up

Neste exemplo, utiliza-se um Motor de Ima Permanente (PM - Permanent Magnet) com o resolver como
feedback de velocidade. Um motor PM normalmente deve funcionar no modo flux.

Cabeamento:

O maximo comprimento de cabo é 150 m, se for utilizado um cabo do tipo trancado.

NOTA!:
A malha do cabo do resolver deve ser conectada corretamente a placa de desacoplamento
e ao chassi (ponto de aterramento), pelo lado do motor.

NOTA!:
Use somente cabos blindados trancados para o motor e circuito de frenagem.

Par. 1-00 Modo Configuracao Malh fech d veloc [1]

Par. 1-10 Construcdo do Motor PM, SPM nao saliente [1]
Par. 1-25 Velocidade Nominal do Plaqueta de identificagao
Motor

N3do é possivel executar a AMA em motores PM (pequenos)

Par. 1-37 Induténcia do eixo-d (Ld) Folha de dados do motor (mH)

Par. 1-40 Forgca Contra Eletromot em Folha de dados do motor
1000 RPM

Par. 17-50 Pdlos Folha de dados do Resolver

Par. 17-52  Frequéncia de Entrada Folha de dados do Resolver

Par. 17-60 Sentido do Feedback

N
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— Selecao do FC 300 —

O Opcional MCB 105 do Relé
O opcional MCB 105 inclui 3 pecas de contacto SPDT e deve ser encaixado no slot do opcional B.

Dados Elétricos:

Carga max. do terminal (AC-1) 1) (Carga reSiStiVa) .....ivieiiereiriieieireiiieisrteiineiseeiereenenenernenens 240 V CA 2A
Carga max. do terminal (AC-15) 1) (Carga indutiva @ cOS® 0,4) ...vvvvvveieiiiiiiiieiiieiiinanennes 240V CAOQ,2A
Carga max no terminal (DC-1) 1) (Carga reSiStiVa) ....ievieiuienirieiiniiieiet it ein e aneeneneneens 24V CC1A
Carga max no terminal (DC-13) 1) (Carga indutiVa) .....covuvuvirieiiiiiiiiine e eea e 24V CCO,1A
(@Yoo F=T0 0 12 TR Vo (=1 .2 11 a = LI (o) 5V 10 mA
Velocidade de chaveamento max em carga nominal/carga min .....ccoeviiiiiiiiiiiiiiiini s 6 min-1/20 s1

1) IEC 947 partes 4 e 5
Quando o kit opcional de relé for encomendado separadamente ele incluira:

e O Médulo MCB 105 de Relé

e Dispositivo aumentado do LCP e tampa do bloco de terminais aumentada
o Etiqueta para cobrir o acesso as chaves S201, S202 e S801

o Fitas para cabo para fixar os cabos no mdédulo do relé

O opcional de relé ndo suporta conversores de frequéncia FC302 fabricados antes da semana 50/2004.
15-43 Versdo min. do software: 2.03

1\ A=

DISMOUNT RELAY CARD TO ACCESS RS485
TERMINATION (S801) OR CURRENT/VOLTAGE
SWITCHES (5201, $202)

130BA143.10

< 7,5 kW
IMPORTANTE
1. A etiqueta DEVE estar afixada no chassi do LCP, conforme mostrado (aprovado p/ UL).
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— Selecao do FC 300 —

— DESMONTE A PLACA DOS RELES PARA ACESSAR
e~ A TERMINAGAO (S801) DO RS485 OU AS CHAVES
DE CORRENTE/TENSAO (5201, 5202)

130BA214.10

11-22 kW
IMPORTANTE
1. A etiqueta DEVE estar afixada no chassi do LCP, conforme mostrado (aprovado p/ UL).

Alimentacdo da Adverténcia Dual

Como instalar o opcional MCB 105:

o Deve-se desligar a energia do conversor de freqiéncia.

e A energia para as conexdes energizadas, nos terminais de relé, deve ser desligada.

e Remova o LCP, a tampa do terminal e o dispositivo de fixacdo do FC 30x.

e Encaixe o opcional MCB 105 no slot B.

o Conecte os cabos de controle e aperte os cabos com as fitas para cabo.

o Assegure-se de que o comprimento do fio descascado é suficiente (consulte o desenho a seguir).
e N&o misture as partes energizadas (alta tensdo) com os sinais de controle (PELV).

e Encaixe o dispositivo de fixagdo do LCP e a tampa de terminal, ambos com tamanho maior.
e Substitua o LCP.

o Conecte a energia ao conversor de freqiéncia.

o Selecione as fungdes de relé, nos par. 5-40 [6-8], 5-41 [6-8] e 5-42 [6-8].

NB (Matriz [6] é o relé 7, matriz [7] € o relé 8 e matriz [8] é o relé 9)

N
rl/lt_| NF’/{/Il_|NFNFrLI|_|

(2l 4 S ls T e]s [ONTi2
O[O|0|0|0[O[O|0|O|0[0[O

130BA162.10

130BA177.10
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130BA176.10

10(11]12 10]11]12

DID|D DID|P
PARTE PARTE PELV PARTE PARTE PARTE
ENERGIZADA ENERGIZADA ENERGIZADA ENERGIZADA ENERGIZADA

Nao misture partes energizadas com tensdo baixa e sistemas PELV.

78
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— Selecao do FC 300 —

00 Opcional de Back-Up de 24 V do MCB
107 (Opcional D)
Fonte de 24 V CC externa

A alimentacdo de 24 V CC externa pode ser instalada como alimentacdo de baixa tensdo, para o cartdo
de controle e qualquer cartao opcional instalado. Isto ativa a operagao completa do LCP (inclusive
a programacdo de parametros), sem que este esteja ligado a rede elétrica.

Especificacdao da alimentacdo de 24 V CC externa:

Faixa da tensdo de entrada .........coeieiiiiiiiiiiiiiii e 24V CC £15% (méx. 37 V.em 10 s)
[@feY g /=] =T 0 1= D [T =Y o = T - 1 2,2A
Corrente de entrada MEdia PAra 0 FC 302 ...viuiiiiiiniiititetiiie ettt et e ra et et reateaereraraeeaarnenenerrenenes 0,9A
(@feYaa]o g aaT=Ta N o3 aF= D412 01 T o T o7=1 o o 75m
Carga Capacitiva de ENErada ...coiiiiiiii i e < 10 uF
LN d - [l =T = e 4= o= o R PP PP <0,6s

As entradas sao protegidas.
NUmeros dos terminais:

Terminal 35: - alimentacdo de 24 V CC externa .
Terminal 36: + alimentacdo 24 V CC externa.

130BAQ28.11

Siga estes passos:

1. Remova o LCP ou a Tampa Falsa
Remova a Tampa dos Terminais
3. Remova a Placa de Desacoplamento do Cabo
e a tampa plastica debaixo dela
4. Inserir o Opcional de Fonte de Alimentagao de
24 V CC Externa de Back-up no Slot do Opcional
5. Monte a Placa de Desacoplamento do Cabo
6. Encaixe a Tampa dos Terminais e o LCP Conexao a fonte de back-up de 24 V (< 7,5 kW).
ou a Tampa Falsa.

Quando o opcional de backup de 24 V do MCB
107 estiver alimentando o circuito de controle,
a fonte de alimentacdo de 24 V interna é
automaticamente desconectada.

1308A216.10

Conexdo a fonte de back-up de 24 V (11-22 kW).
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O Resistores de Freio
Os Resistores de freio sdo usados em aplicagGes onde sdo necessarias dinamicas altas ou onde

uma carga de inércia elevada deva ser parada. O resistor de freio é utilizado para drenar a
energia do barramento conexdao CC, no conversor de freqliéncia.

Numeros dos cddigos para os resistores de freio: Consulte a secdo Prestes a Colocar o Pedido.

O Kit de montagem remota para o LCP
O Painel de Controle Local (LCP) pode ser transferido _
para a parte frontal de um gabinete, utilizando-se Gabinete metalico: Frente do IP 65
um kit para montagem remota. O gabinete é o Comprimento max. de cabo entre o
IP65. Os parafusos de fixacdo devem ser apertados VLT e a unidade: 3 m
com um torque de 1 Nm, no maximo. Padrdo de comunicagao: RS 485
ol ol
\&, \&,
64,5 £0,2
Pz PZ 4 2.54+0.01
i - | =
Q
2> d
+Q. (D ©
WP e ° . N
ol
g c | Pla £
130BA138.10 1308A200.10 painel }

130BA139.11

O Kit do Gabinete IP 21/IP 4X/ TIPO 1
IP 20/IP 4X topo/ TIPO 1 é um elemento opcional do gabinete que esta disponivel

para as unidades IP 20 Compactas.
Se for utilizado o kit de gabinete, uma unidade IP 20 é melhorada para ficar em con-

formidade com o gabinete do IP 21/ 4x topo/TIPO 1.

O IP 4X topo pode ser aplicado a todas as variagdes do IP 20 FC 30X padrao.
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O Kit do Gabinete IP 21/Tipo 1

A - Tampa superior

B - Borda

C - Parte da base

D - Tampa da base

E - Parafuso(s)

Coloque a tampa superior, como mostrado. Se
for utilizado um opcional A ou B, a borda deve
ser instalada para cobrir a abertura superior.
Posicione a parte C da base na parte inferior
do drive e para a fixagdo correta dos cabos,
utilize as bragadeiras encontradas na sacola de
acessorios. Furos para os passadores de cabo:
Tamanho A2: 2x PG16 ('2") 3xPG21 (3/4")
Tamanho A3: 3xPG16 ('2") 3xPG21 (3/4")

13087323

13087324

O Filtros LC
Quando um motor é controlado por um conversor de freqiéncia, pode-se ouvir algum ruido de
ressonancia do motor. Este ruido, resultante do projeto do motor, ocorre cada vez que uma chave
do inversor é ativada, no conversor de freqiéncia. A freqliéncia do ruido de ressonancia corresponde,
dessa forma, a freqlUiéncia de chaveamento do conversor de freqléncia.

Para a Série FC 300, a Danfoss podera fornecer um filtro LC para amortecer o ruido sonoro do motor.

O filtro reduz o tempo de aceleragdo da tensdo, a tensdo de pico de carga Upeak € O
ripple de corrente AI no motor, tornando a corrente e a tensdo quase senoidais. Com
isso, o ruido sonoro do motor € reduzido ao minimo.

O ripple de corrente nas bobinas do filtro LC também podera causar algum ruido. Resolva
o problema integrando o filtro a uma cabine ou similar.
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Como Colocar o Pedido

O Configurador do Drive
E possivel configurar um conversor de freqiiéncia FC 300, conforme as exigéncias da
aplicacdo, utilizando o sistema de cdédigo de compra.

Para a Série FC 300, pode-se colocar pedido para drives padrdo e drives com opcionais integrados, enviando
o string do cédigo do tipo que descrevem o produto, para o escritério de vendas da Danfoss local, ou seja:

FC-302PK75T5E20H1BGCXXXSXXXXAOBXCXXXXDO

O significado dos caracteres acima pode ser encontrado nas paginas que contém os codigos para
a colocagdo do pedido, no capitulo Como Selecionar o Seu VLT. No exemplo acima, um Profibus
DP V1 e um opcional de backup de 24 V estdo incluidos no drive.

Os Cddigos de compra, para as variagdes do FC 300 padrdo, podem também ser encon-
trados no capitulo Como Selecionar o Seu VLT,

A partir do Configurador do Drive, baseado na Internet, pode-se configurar o drive apropriado para a
aplicagdo correta e gerar o string do cédigo do tipo. O Configurador do Drive gerara automaticamente um
codigo de vendas com oito digitos, que poderd ser encaminhado ao escritério de vendas local.

Além disso, pode-se estabelecer uma lista de projeto, com diversos produtos, e envia-la

ao representante de vendas da Danfoss.

O Configurador do Drive pode ser encontrado no site global de Internet: www.danfoss.com/drives.

O Codigo do Tipo no Formulario para Pedido

1 234 56 7 8 910111213141516 17 181920 21 2223 24 2526 27 28 293031 32 33 34 3536 37 38 39

FC-| |0 |P T E | H XIXSXXIXXA B |C D

130BA052.13

Grupos de produto | 1-3 | E' Poténcia nominal I 8-10 | E|

Série VLT | 4-6 | E' Aplicagdo Dedicada | 7 | E|
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_ Como Colocar o Pedido —

= Gabinete 14-15 E20: IP20
Fases | 1 | E| E21: IP 21/NEMA Tipo 1
Tens&o da Rede [12 [ 7] E55: IP 55/NEMA Tipo
12
Gabinete | 14-15 E 720: 1P 20 Sem

opcionais Ce D
Z21: IP 21 Sem

opcionais Ce D

<

Tipo de gabinete | |

<0

Classe do gabinete | |

Tensao de alimentagao

de controle

= | =

Configuragao do

hardware Freio 18 B: Circuito de frenagem
Filtro de RFI 16-17 = incluso
e ge | | @ X: Circuito de frenagem
Freio | 18 | @ ndo incluso
T: Parada Segura Sem
Display (LCP) | 19 | @ freio
Revestimento de PCB | 20 | §| (FC 301somente em
gabinete Z)
Opcional de rede elétrica | 21 = U: Parada segura,

. = circuito de frenagem
Adaptacao A | 22 | E' (FC 301somente em
Adaptagao B | 23 | §| gabinete Z)

Software, release | 24-27 | §|
Idioma do software | 28 | §|
Opcionais A [ 20-30 [T
Opcionais B | 31-32 | @ Revestimento de PCB C: Com revestimento de
Opcionais CO, MCO [33-34 | §| PCB
X. Sem revestimento de
Opcionais C1 | 35 | E| PCB
Software do opcional C | 36-37 | E|
Opcionais D | 38-39 | |§|

Adaptagio

24-27
Grupos de produto 1-3 FC 30x Opcionais A 29-30 | AO: MCA 101 Profibus

DP V1
A4: MCA 104 DeviceNet

0,25-22 kW AG: MCA 105 CANOpen

AX: Sem fieldbus

Trifésico (T)
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_ Como Colocar o Pedido —

Opcionais CO,McO__|33-3¢ | |

oo opCionaI _
C
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o Nimeros para Colocacao
de Pedido

O Coédigos para Pedido: Opcionais e Acessoérios

Conector do barramento Bloco dos terminais para a conexdo de barramento CC 130B1064
CC para o tamanho de chassi A2/A3

Kit do IP 21/4X topo/TIPO Gabinete, tamanho de chassi A3: IP21/IP 4XTopo/TIPO 1 130B1123

‘

Kit de entrada superior do Kit de entrada superior para conexdes do Profibus 130B05241)
Profibus

LCP 102 Painel de Controle Grafico Local (LCP) 130B1107

Kit do LCP Kit para montagem do painel, incluindo LCP gréfico, 130B1113
bracadeiras, cabo de 3 m e guarnigao

Kit do LCP Kit para montagem do painel para todos os LCPs, incluindo 130B1117
bracadeiras, cabo de 3 m e guarnicao

MCA 101 Opcional DP V0/V1do Profibus 130B1100 130B1200

MCA 105 CANopen 130B1103

MCB 102 Opcional do Encoder 130B1115

MCB 105 Opcional de relé 130B1110

MCB 107 Back-up de 24 V CC 130B1108 130B1208

Ethernet IP Ethernet master 175N2584

Placa de Controle FC 302  Versdo com revestimento 130B1109

Ventilador A2 Ventilador, tamanho de chassi A2 130B1009

Sacola de acessorios B Sacola de acessorios, tamanho de chassi A2 130B0509

1) Somente o IP21 / > 11 kW

8

)]
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— Como Colocar o Pedido —

Os opcionais podem ser adquiridos como opcionais instalados de fabrica - con-

sulte as informacdes sobre pedidos.

Para obter informacgdes sobre o fieldbus e compatibilidade do opcional da aplicagdo com versées
de software anteriores, entre em contato com o fornecedor Danfoss.
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Guia de Projeto do FC 300 M

_ Como Colocar o Pedido —

O Codigos para Pedido: Filtros de Harmonicas
Os Filtros de Harmoénicas sdo utilizados para reduzir as freqiiéncias harmonicas da rede elétrica.

e AHF 010: 10% de distorcao de corrente
e AHF 005: 5% de distorgdo de corrente

175G6600 175G6622 P4K0, P5K5

175G6602 175G6624 P11K

43 A 22 175G6604 175G6626 P22K

19 A 10, 15 175G6612 175G6634 P7K5

35 A 25, 30 175G6614 175G6636 P18K, P22K

175G6644 175G6656 P4K0O, P5K5

175G6646 175G6635 P15K, P18K

O casamento do conversor de freqliéncia com o filtro é pré-calculado com base no 400V/480V
e com uma carga de motor tipica (4 pdélos) e torque de 160%.

00 Nimeros para Pedido: Méddulos de
Filtro LC, 200-240 VAC

PK25 - P1K5 Estilo Estante de 120 Hz 17520825
Livros IP 20

PK25 - P3K7 IP 20 Compacto 15,2 A 160% 120 Hz 17570832

90
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— Como Colocar o Pedido —

NOTA!:
Ao utilizar filtros LC, a freqiiéncia de comutacdo deve ser no minimo 4,5 kHz (consulte o par. 14-01).

O Codigos de Compra: Moédulos de Filtro
LC, 380-500 VCA

PK37-P3K0 IP20 Tipo Estante 17570825

PK37-P7K5 IP20 Compacto 16 A/ 145A 160% 120 Hz - 17520832
Torque de sobrecarga alto
P11K IP20 Compacto 17574606

IP20 Compacto 175724608

IP20 Compacto 175724608

IP20 Compacto 61 A/54A 110% 17574610

Para filtros LC do FC 300, 525 - 600 V, entre em contato com a Danfoss.

NOTA!:
Ao utilizar filtros LC, a frequéncia de comutacdao deve ser de no minimo 4,5
kHz (consulte o par. 14-01).
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— Como Colocar o Pedido —
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Guia de Projeto do FC 300 M
Como Instalar

130BT309.11

o Instalacao Mecanica

O Sacola de Acessorios < 7,5 kW
Procure as seguintes pecas na Sacola de
Acessorios do FC 300.

1 + 2 disponiveis somente nas unidades com
circuito de frenagem.

H& somente um conector de relé para o FC 301. (< 7,5 kW) i
Para a conexdao do barramento CC (divisdo da carga), A}
o0 conector 1 pode ser encomendado separadamente
(o codigo de compra é 130B1064).

93
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— Como Instalar —

130BT339

Sacola de Acessorios IP 55 < 7,5 kW

1 + 2 disponiveis somente nas unidades com
circuito de frenagem.

Ha somente um conector de relé para o FC
301. (IP 55 < 7,5 kW)

Sacola de Acessoérios 11-22 kW

130BT330

Ha somente um conector de relé para o FC 301. (11-22 kW)
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— Como Instalar —

O Montagem mecanica

1. Faca os furos de acordo com as medidas fornecidas.
2. Providencie os parafusos apropriados para a superficie sobre a qual deseja montar o
FC 300. Aperte os quatro parafusos novamente.

O IP20 do FC 300 permite instalacdo contigua. Devido a necessidade de resfriamento, deve-se deixar
um espaco livre de pelo menos 100 mm para circulacdo de ar, acima e abaixo do FC 300.

A parede para a fixacdo traseira deve ser sempre sélida.

130BA219.10

1308A228.10

O Requisitos de Seguranca da Insta-
lacdo mecanica

Esteja atento para os requisitos que se aplicam a integracdo e ao kit de montagem
em campo. Observe as informagdes na lista para evitar danos ou ferimentos graves,
. especialmente na instalacdo de unidades grandes.

O conversor de frequéncia é refrigerado pela circulagdo do ar.

Para proteger a unidade de superaquecimento, € necessario garantir que a temperatura ambiente
ndo ultrapasse a temperatura maxima definida para o conversor de freqiiéncia e que a média

de temperatura de 24 horas ndo seja excedida. Localize a temperatura maxima e a média de
24 horas, no paragrafo Derating para a Temperatura Ambiente.

Se a temperatura ambiente permanecer na faixa entre 45 °C - 55 °C, o derating do conversor de
freqUiéncia torna-se relevante - consulte Derating para a Temperatura Ambiente.

A vida util do conversor de freqliéncia sera reduzida se o derating para a temperatura
ambiente ndo for levado em consideracgao.

v

O Montagem em Campo
Para montagem em campo, recomendam-se o kit de pecas do IP 21/parte de cima do IP
4X /TIPO 1 ou em unidades P 54/55 (planejadas).
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— Como Instalar —

o Instalacao Elétrica

NOTA!:

Geral sobre Cabos

Com relagdo as secbes transversais dos cabos, assegure sempre a conformidade
com as normas nacionais e locais.

Capacidade do FC Cabo para: Torque de aperto
0,25-7,5 kW Cabos de linha, Resistor do freio, divisao de | 0,5-0,6 Nm
carga do Motor. 1,8 Nm
11-15 kW Cabos de linha, Resistor do freio, divisao de | 1,8 Nm
carga do Motor.
11-15 kW Cabo do motor 1,8 Nm
Relé 0,5-0,6 Nm
Ponto de aterramento 2-3 Nm

O Remocao de Protetores para Expansao
para Cabos Adicionais

1. Remover a entrada para cabos do conversor de freqliéncia (Evitando que objetos estranhos caiam
no conversor de freqliéncia durante a remocdo dos protetores para expansao)

A entrada para cabo deve se apoiar em torno do protetor para expansdo que sera removido.

O protetor para expansao pode ser removido com um mandril e um martelo robustos.

Remover as rebarbas do furo.

Montar a Entrada para cabo no conversor de freqiéncia.

LA S

O Conexdo a rede elétrica e Aterramento

NOTA!:
O plugue conector para a energia
pode ser removido.

1. Garanta que o FC 300 esta aterrado
corretamente. Faga a conexdo ao conector
de aterramento (terminal 95). Use um
parafuso da sacola de acessorios.

2. Fixe o conector do plugue 91, 92, 93, encontrado
na sacola de acessorios, nos terminais rotulados
REDE ELETRICA, na parte inferior do FC 300.

3. Conecte os cabos da rede elétrica ao
y plugue conector.

l A segdo transversal do cabo de conexao

do terra deve ser de no minimo 10 mm?
@ ou com 2 fios de rede elétrica terminados

separadamente, conforme a EN 50178. 130BT301
A conexao ,de re.de e,felta por m_elo da~chave principal, Como fazer a conexdo a rede elétrica e ao ponto de
se esta estiver incluida na configuragao do conversor. aterramento (gabinetes metalicos A2 e A3).

96
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— Como Instalar —

130BT336 g y

130BT332

Como fazer a conexdo a rede elétrica e ao ponto de

. " Como fazer a conexdo na rede e aterramento
aterramento (gabinete metalico A5).

(gabinetes metalicos B1 e B2).

| 130BA026.10

NOTA!:

Verifique se a tensdo da rede elétrica

corresponde a tensdo de rede da plaqueta Entrada 91 (L1)

de identificagdo do FC 300. poténcia 92 (L2)
trifas. 93 (L3)

Rede elétrica IT L 95 pE®

N3do conecte conversores de frequéncia |

de 400 V, que possuam filtros de RFI, em
alimentagdes de rede elétrica com uma Terminais para rede elétrica e aterramento
tensao entre fase e terra superior a 440 V.
Em redes elétricas IT, com ponto de aterramento
em ligacao delta (perna aterrada), a tensdo de rede
entre a fase e o terra podera ultrapassar 440 V.

1/: : i ///
- 3ﬂBT335

Como fazer a conexdo a rede elétrica e ao ponto de
aterramento (gabinete metalico A5).
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— Como Instalar —

O Conexdo do Motor yr/

NOTA!: =/

O cabo do motor deve estar — \

blindado/encapado metalicamente. Se : '

um cabo ndo blindado/ndo encapado
metalicamente for utilizado, alguns dos requisitos
de EMC ndo serao atendidos. Para maiores detalhes,
consulte as Especificacbes de EMC.

1. Prenda a placa de desacoplamento na parte
inferior do FC 300, com parafusos e arruelas

13087300

contidos na sacola de acessorios.

2. Conecte o cabo do motor aos terminais
96 (U), 97 (V) e 98 (W).

3. Conecte ao terra (terminal 99) na placa
de desacoplamento com parafusos da
sacola de acessorios.

4. Insira os terminais 96 (U), 97 (V), 98
(W) e o cabo do motor aos terminais
com a etiqueta MOTOR.

5. Aperte o cabo blindado a placa de
desacoplamento, com parafusos e arruelas
da sacola de acessorios.

M, b
A
i |
. !
A /
AN 130BT302

IP 20 < 7,5 kW

7, o
22N ¢ 13087337

Conexdo do motor para o IP55 < 7,5 kW
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— Como Instalar —

130BT333

IP 21 de 11-22 kW

Todos os tipos de motores trifasicos assincronos u v W

padrdao podem ser conectados ao FC 300.

Normalmente, os motores menores sao ligados u v w

em estrela (230/400 V, A/Y). Os motores maiores

sdo ligados em delta (400/690 V, A/Y). Consulte a

plaqueta de identificagdo do motor para o modo 96 97 98 96 97 98
de conexdo e a tensdo corretos. Y A

NOTA!:

175ZA114.10

No motor sem o papel de isolagdo de fase ou outro reforgo de isolagdo adequado para operagdao com
fonte de alimentacao (tal como o conversor de freqliéncia), instale um filtro LC na saida do FC 300.

N°. 96 97 98 Tensdo do motor 0-100%
U Vv W da tensdo de alimentagao.
3 fios do motor
VL\JIIZ \J; \\I/VZI 6 fios do motor, ligados em Delta
Ul V1 w1 6 fios do motor, ligados em Estrela
U2, V2, W2 a serem interconectados separadamente
(bloco terminal opcional)
N°. 99 Conexao do terra
PE
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— Como Instalar —

O Cabos do Motor
Consultar a secao Especificacoes Gerais para o dimensionamento correto da secdo
transversal e comprimento do cabo do motor.

e Utilizar um cabo de motor blindado/encapado metalicamente para atender as
especificacdes de emissdao EMC.
e Mantenha o cabo do motor o mais curto possivel, a fim de reduzir o nivel de ruido e de correntes de fuga.
e Conecte a malha da blindagem do cabo do motor a placa de desacoplamento do
FC 300 e ao gabinete metalico do motor.
o Faca as conexdes da malha de blindagem com a maior area superficial possivel (bracadeira do cabo).
Isto pode ser conseguido utilizando os dispositivos de instalagdo fornecidos com o FC 300.
o Evite fazer a montagem com as pontas da malha de blindagem trancadas (espiraladas), o
que deteriorara os efeitos de filtragem das freqliéncias altas.
o Se for necessario interromper a malha de blindagem, para instalar um isolador para o motor ou o relé do
motor, a malha de blindagem deve ter continuidade com uma impedancia minima de alta freqiiéncia.

O Instalagao Elétrica dos Cabos do Motor
Blindagem de cabos
Evite a instalacdo com as extremidades da malha metalica torcidas (espiraladas). Elas
diminuem o efeito da blindagem nas freqliéncias altas.
Se for necessario interromper a blindagem para instalar um isolador de motor ou relé de motor,
a blindagem deve continuar com a mais baixa possivel impedancia de HF.

Comprimento do cabo e secao transversal

O conversor de freqtiéncia foi testado com um determinado comprimento de cabo e uma determinada secdo
transversal. Se a secdo transversal for aumentada, a capacitancia do cabo - e, portanto, a corrente de
fuga - podera aumentar, e o comprimento do cabo devera ser reduzido na mesma proporgao.

Freqiiéncia de chaveamento
Quando conversores de freqiiéncia forem utilizados com filtros LC, para reduzir o ruido acustico de um motor,
a freqliéncia de chaveamento devera ser ajustada de acordo com as instrugdes do filtro LC no Par. 14-01.

Condutores de aluminio

N3o se recomenda utilizar condutores de aluminio. O bloco de terminais podem aceitar condutores
de aluminio, porém, as superficies destes devem estar limpas, sem oxidacdo e seladas com
Vaselina neutra isenta de acidos, antes do condutor ser conectado.

Além disso, o parafuso do bloco de terminais devera ser reapertado, apds dois dias devido a
maleabilidade do aluminio. E extremamente importante manter essa conexdo a prova de ar,

caso contrario a superficie do aluminio se oxidarad novamente.
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O Fusiveis
Protecao do circuito de ramificacao:
A fim de proteger a instalagdo contra perigos elétricos e de incéndio, todos os circuitos de derivagéo
em uma instalacdo, engrenagens de chaveamento, maquinas, etc., devem estar protegidas de
curtos-circuitos e de sobre correntes, de acordo com as normas nacional/internacional.

Protegdao contra curto circuito:

O conversor de freqliéncia deve estar protegido contra curto-circuito, para evitar perigos elétricos e de
incéndio. A Danfoss recomenda a utilizacdo dos fusiveis mencionados a seguir, para proteger o técnico de
manutencdo ou outro equipamento, no caso de uma falha interna no drive. O conversor de freqliéncia
fornece protecdo total contra curto-circuito, no caso de um curto-circuito na saida do motor.

Protecdao contra sobrecorrente:

Fornece protecdo de sobrecarga para evitar risco de incéndio, devido a superaquecimento de cabos na
instalacdo. O conversor de freqliéncia esta equipado com uma protecdo de sobrecorrente interna que pode
ser utilizada para protecdo de sobrecarga na entrada de corrente (excluidas as aplicagdes UL). Consulte o par.
4-18. Além disso, os fusiveis ou disjuntores podem ser utilizados para fornecer a protecao de sobrecorrente
na instalagdo. A protecdo de sobrecorrente deve sempre ser executada de acordo com as normas nacionais.

Os fusiveis devem ser adequados para protecdo em circuito capaz de fornecer um maximo
de 100.000 Arms (simétrico), 500 V maximo.

Nao-conformidade com o UL

Se nao houver conformidade com o UL/cUL, _
recomendamos utilizar os seguintes fusiveis, que
asseguram a conformidade com a EN50178: K25-K75 10 A 200-240 V  tipo gG
Em caso de mau funcionamento, se as 1K1-2K2 20 AD 200-240 V  tipo gG
seguintes recomendag8es ndo forem seguidas, 3K0-3K7 32 AD 200-240 V__ tipo gG
podera redundar em dano desnecessério do K37-1K5 10 AD 380-500 V  tipo gG
conversor de freqiiéncia. 2K2-4K0 20 AL 380-500 V. tipo gG
5K5-7K5 32 AD) 380-500 V tipo gG
11K 63 Al 380-500 V tipo gG
15K 63 AL 380-500 V tipo gG
18K 63 Al) 380-500 V tipo gG
22K 80 A1) 380-500 V tipo gG

1) Fusiveis max.

- consulte as normas

nacional/internacional para selecionar um
tamanho de fusivel aplicavel.

Conformidade com o UL

200-240 V

v

FC 30x

Bussmann

Bussmann

Bussmann

SIBA

Fusivel Littel

Ferraz-
Shawmut

Ferraz-
Shawmut
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2-7.5 KTN-R10 JKS-10 JIN-10 5017906-010 KLN-R10 ATM-R10 A2K-10R
1.1-2.2 KTN-R20 JKS-20 JIN-20 5017906-020 KLN-R20 ATM-R20 A2K-20R
3.0-3.7 KTN-R30 JKS-30 JIN-30 5012406-032 KLN-R30 ATM-R30 A2K-30R
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380-500 Vv, 525-600 V

. . Ferraz- Ferraz-

FC 30x Bussmann Bussmann Bussmann SIBA Fusivel Littel

Shawmut Shawmut

KW TipoRKL _ TipoJ  TipoT  TipoRKL __ TpoRKL _ TipoCC  Tipo RKI _

0.37-1.5 KTS-R10 JKS-10 JJS-10 5017906-010 KLS-R10 ATM-R10 A6K-10R
2.2-4.0 KTS-R20 JKS-20 J3S-20 5017906-020 KLS-R20 ATM-R20 A6K-20R
5.5-7.5 KTS-R30 JKS-30 13S-30 5012406-032 KLS-R30 ATM-R30 A6K-30R
11.0 KTS-R40 JKS-40 11S-40 5014006-040 KLS-R40 A6K-40R
15.0 KTS-R50 JKS-50 JJS-50 5014006-050 KLS-R50 A6K-50R
18.0 KTS-R60 JKS-60 J1S-60 5014006-063 KLS-R60 A6K-60R
22.0 KTS-R80 JKS-80 J1S-80 5014006-100 KLS-R80 A6K-80R

Fusiveis KTS da Bussmann podem substituir KTN para conversores de freqiéncia de 240 V.

Fusiveis FWH da Bussmann podem substituir FWX para conversores de freqiiéncia de 240 V.

Fusiveis KLSR da LITTEL FUSE podem substituir KLNR para conversores de freqtiéncia de 240 V.
Fusiveis L50S da LITTEL FUSE podem substituir L50S para conversores de freqiéncia de 240 V.
Fusiveis A6KR da FERRAZ SHAWMUT podem substituir A2KR para conversores de frequéncia de 240 V.
Fusiveis A50X da FERRAZ SHAWMUT podem substituir A25X para conversores de freqliéncia de 240 V.
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O Acesso aos Terminais de Controle
Todos os terminais para os cabos de controle estdo
localizados embaixo da tampa frontal do conversor
de freqiiéncia. Remova a tampa utilizando uma
chave de fenda (veja a figura ilustrativa).

O Terminais de Controle (somente para o FC 301)
NUmeros de referéncias de desenhos:

E/S digital do plugue de 8 pdlos.
Barramento RS485 do plugue de 3 polos.
E/S analdgico de 6 pdlos.

Conexdo USB.

PN

Terminais de Controle (FC 302)
NUmeros de referéncias de desenhos:

E/S digital do plugue de 10 pdlos.
Barramento RS485 do plugue de 3 polos.
E/S analdgico de 6 pdlos.

Conexao USB.

Ll

130BT304

Gabinetes metalicos A1, A2 e A3.

i |
13087334 s j

f8

//I i r Z
"fﬁ g
% )
I,i""\"\ > ‘\ Q)
'\"‘I\%‘\ & K )%‘\‘ :
Q5

2 4‘ ¢
EA0 ¢ I
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130BA012.11

Terminais de controle (todos os gabinetes)
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O Instalacdo Elétrica, Terminais de Controle
Para montar o cabo no bloco de terminais:

Descasque a isolagdo do fio, de 9-10 mm
Insira uma chave de fenda no orificio quadrado.
Insira o cabo no orificio circular adjacente. 1.
Remova a chave de fenda. O cabo estara
entdo montado no terminal.

A

Para remover o cabo dos blocos de terminais:

1. Insira uma chave de fenda no orificio quadrado.
2. Puxe o cabo.

130BT306

13087338

Montagem do IP55 / NEMA TIPO 12 (compartimento
A5) com o disjuntor de rede

O Exemplo de Fiagdo Basica = o
; ; 130BA156.11
1. Monte os blocos de terminais, que se 2 L4
o~
encontram na sacola de acessoérios, na r_ ¢ ¢
‘12”13”18“19”27“29"32”33”20”37‘
parte da frente do FC 300. O|0|0|0|0|0|0|0]0|0
2. Conecte os terminais 18, 27 e 37 ao +24 V : HOH?HOH@HO"Ouououq’\
(terminais 12/13) (somente para o FC 302) ﬁl % %
Partida Parada inversa Parada Segura
Programacdes padrao:
18 = partlda Velocidade
27 = parada por inércia inversa
37 = parada por inércia inversa segura
i
Partida (18) ’7
Parada inversa
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O Instalacao Elétrica, Cabos de Controle

e
| Tx% |4|< K K, e :
91 (L1) £ | [(OED VAR AR =y
Entrada S il T OEA "=
prrincle| ——&H{13 L 5 AT ot —E
trifds. A& | |] KK K RN EUNSE) =
= 95 PE = ] = — — —f_ —/-\71‘7-,—;\;’7’ Motor
Entr.barram.[ == 88 ()
DC externa L\ X 4 1L -
- 8 10Vdc | 24Vde + (R+) 82 Resistor
15mA, a 1 do freio
+10Vde {50 (+10 V oUT) 4] - Gy ey —
S201
-10Vdc - _—
+10V —A—i.’ 53 (A IN)-
fovae I: pw—_ ON/1=0-20mA relay1 —
0/4-20 mA OFF /U=0—10V
—10Vde —[—e==n | o |:
+10Vdc R 54 (A IN) nl 2 240Vac, 2A
0/4-20 mA
______ 55 (COM A IN) - |
/\ [\ rela 2
I [ 12 (+24V 0OUT)
[ [ 240Vac, 2A
IV 7 1 713 (+24v oun)
| I | \ . NP 400Vac, 2A
e |_— 24V (NPN |
A GEACED) :\;ﬁ ov (PNP)
| [ | i
n 1 " 1 \Y .
,i il ,', il 9 0N :'\HZ‘W Egz:’? (CoM A ouT) 39 I/€|OS;:d020AnulégIca
H \ H \ - mA
| L 1720 coMpIN) ) : (A our) 42
; - O e ' —24v gNPNg
| o |
| [ | r_ 247I : PNP S_‘EO1 ON=Com Terminagdo
: : : : l l : I;I OFF=Em aberto
| [ | [ |
| [ |
I [ - LoV | 5v
: . 58 oW ! — 24y gNPNg
| o | PNP
o Nl
! b l | s801f—— o
R R ! I
-ov
Il P i == l RS-485 (P RS-485) 68 RS—485
| I | | | ngNg Interface
I 0 ]
o 32 (0 IN) :\{W PNP
G | — 24V (NPN
\‘ / \1 /' 33 (D IN) ov EPNP% (COM RS-485) 61
(R [ (PNP) = Fonte
\\ // \\ ,/ X (NPN) = Sorvedouro
/;(7______/;'7___ 37 (D IN)
- 1 17

Diagrama exibindo todos os terminais elétricos

O terminal 37 é a entrada a ser utilizada para a Parada Segura. Para as instrugGes sobre a instalagdo
da Parada Segura, consulte a se¢do Instalacdo da Parada Segura.

* Os terminais 29 e 37, relé 2 ndo estdo incluidos no FC 301.

v

.

Cabos de controle e de sinais analdgicos muito longos podem, em casos raros e dependendo da instalagdo,
resultar em loops de aterramento de 50/60 Hz, devido ao ruido ocasionado pelos cabos de rede elétrica.

Se isto acontecer, é possivel que haja a necessidade de cortar a malha da blindagem ou
inserir um capacitor de 100 nF entre a malha e o chassi.

As entradas e saidas, digitais e analdgicas, devem ser conectadas separadamente as entradas do FC 300
(terminais 20, 55 e 39) para evitar que correntes de fuga dos dois grupos de sinais afetem outros grupos.
Por exemplo, o chaveamento na entrada digital pode interferir no sinal de entrada analdgico.
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NOTA!:
Os cabos de controle devem estar
blindados/encapados metalicamente.

1. Utilize uma bragadeira para conectar a malha
metadlica a placa de desacoplamento, para
cabos de controle do FC 300.

Consulte a secao intitulada Aterramento de Cabos
de Controle Blindados/Encapados Metalicamente,
para a terminagao correta dos cabos de controle.

130BT305

O Chaves S201, S202 e S801
As chaves S201(A53) e S202 (A54) sdo usadas
para selecionar uma configuracdo de corrente (0-20
mA) ou de tensdo (-10 a 10 V), nos terminais de
entrada analdgica 53 e 54, respectivamente.

A chave S801 (BUS TER.) pode ser utilizada
para ativar a terminacao na porta RS-485
(terminais 68 e 69).

Consultar o desenho Diagrama mostrando todos os
terminais elétricos na segdo Instalacdo Elétrica.

Configuragdo padrdo:

130BT310

S201 (A53) = OFF (entrada de tensdo)
S202 (A54) = OFF (entrada de tensdo)
S801 (Terminagdo de barramento) = OFF
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MG.33.B6.28 - VLT é uma marca registrada da Danfoss



Guia de Projeto do FC 300 M

— Como Instalar —

O Set-Up Final e Teste

Para testar o set-up e assegurar que o conversor de freqliéncia esta funcionando, siga os seguintes passos.

Passo 1. Localize a plaqueta de
identificacao do motor.

NOTA!:

O motor estd ligado em estrela - (Y)

ou em delta - (A). Esta informacao

esta localizada nos dados da plaqueta
de identificagdo do motor.

BAUFER D0-73734 ESLINGEN

3~ MOTOR NR. 1827421 2003
S/E005A9
1.5 kW
n; 31,5 /min. 400 Y V
n; 1400 /min. 50 Hz
cos @ 0,80 36 A
1,70
B 1P 65 H1/TA
130BT307
Passo 2. Digite os dados da plaqueta 1. |Poténcia do Motor [kW] par. 1-20
de identificacao do motor, nesta lista ou Poténcia do motor [HP] [par. 1-21
de parametros. 2. |Tensdo do Motor par. 1-22
P ta list . tecl 3. |Fregiiéncia do Motor par. 1-23
ara acessar esta lista p,re'ssmne a tecla ' 4. |Corrente do Motor par. 1-24
[QUICK MENU] (Menu Rapido) e, em seguida, 5. |Velocidade Nominal do par. 1-25
selecione “Setup Rapido Q2". Motor

Passo 3. Ative a Adaptacao Automatica do Motor (AMA)
A execucdo da AMA assegurard um desempenho 6timo. A AMA mede os valores a partir
do diagrama equivalente do modelo do motor.

v

Conecte o terminal 37 ao terminal 12(FC 302).

Conecte o terminal 27 ao 12 ou programe o par. 5-12 para ‘'Sem operagao’ (par. 5-12 [0])
Ative o par. 1-29 da AMA.

Escolha entre AMA completa ou reduzida. Se um filtro LC estiver instalado, execute somente
a AMA reduzida ou retire o filtro LC durante o procedimento da AMA.

Aperte a tecla [OK]. O display exibe "Pressione [Hand on] (Manual ligado) para iniciar”.

6. Pressione a tecla [Hand on]. Uma barra de evolucdo do processo de partida

mostrard se a AMA estd em andamento.

Ll
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Pare a AMA durante a operacao

1. Pressione a tecla [OFF] - o conversor de freqliéncia entra no modo alarme e o display
mostra que a AMA foi encerrada pelo usuario.

AMA executada com éxito

1. O display mostra "Pressione [OK] para encerrar a AMA”.
2. Pressione a tecla [OK] para sair do estado da AMA.

AMA executada sem éxito

1. O conversor de frequéncia entra no modo alarme. Pode-se encontrar uma descricdo
do alarme na secao Solucionando Problemas.

2. O "Valor de Relatério" em [Alarm Log], na tela do LCP, mostra a ultima sequéncia de medigdo realizada
pela AMA, antes do conversor de freqiéncia entrar no modo alarme. Este nimero, junto com a descrigdo
do alarme, auxiliara na resolucdo do problema. Se vocé necessitar entrar em contacto com a Assisténcia
Técnica da Danfoss, certifique-se de mencionar o nimero e a descricdo do alarme.

NOTA!:

A execucdo sem éxito de uma AMA freqlientemente é causada pela entrada incorreta
dos dados da plaqueta de identificacdo ou devido a diferenca muito grande entre

a poténcia do motor e a poténcia do FC 300.

Passo 4. Defina o limite de velocidade
e o tempo de rampa

Defina os limites desejados para a velocidade Referéncia Minima | par. 3-02
e o tempo de rampa. Referéncia Maxima | par. 3-03

Lim. Inferior da Veloc.
do Motor [RPM]

Lim. Superior da Veloc
do Motor

par. 4-11 ou 4-12

par. 4-13 ou 4-14

Tempo de Rampa de par. 3-41
Aceleracdo 1 [s]
Tempo de Rampa de par. 3-42

Desaceleragdo 1 [s]
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O Instalacdao da Parada Segura (somente
para o FC 302)

Para executar a instalacdo de uma Parada Q
de Categoria 0 (EN60204), em conformidade b”OQ
com a Categoria de Seguranca 3 (EN954-1), ﬂ“ O
siga estas instrucgdes: @

1. A ponte (jumper) entre o Terminal 37 e 24 @2@) Q

V CC do FC 302 deve ser removida. Cortar \ =
ou interromper o jumper nao é suficiente.
Remova-o completamente para evitar
curto-circuito. Veja esse jumper na ilustragao.
2. Conecte o terminal 37 ao 24 V CC com um
cabo protegido protegido de curto-circuito.

A fonte de alimentacdo de 24 V CC deve ser 130BT314

controlavel por um dispositivo de interrupgao

de circuito que esteja em conformidade com Coloque um jumper de conexdo entre o ter-
a EN954-1Categoria 3. Se o dispositivo minal 37 e os 24 VCC.

de interrupgdo e o conversor de freqiiéncia
estiverem no mesmo painel de instalagdo,
pode-se utilizar um cabo normal em vez
de um com protecao.

A ilustracdo abaixo mostra uma Categoria de Parada 0 (EN 60204-1) com Cat. de seguranca 3
(EN 954-1). A interrupgdo de circuito é causada por contato na abertura da porta. A ilustragdo
também mostra como realizar um contato de hardware ndo-seguro.

Contacto da porta Rede elétrica

"Parada por | |
inércia" IR

“Dispositivode -0
. Seguranga Cat. 3
- " (Dispositivo de .
"interrupgdo de circuito, .-
. possivelmente com )

. entradaliberada) . .. . 1» FC302
37
| Placa de
. Canal | controle
Cabo a prova de curto circuito seguro
(se nao estiver dentro da cabine de instalagéo)
|

5Vdc |
< Inversor

17
130BA073.11 @

Ilustragao dos aspectos essenciais de uma instalagdo para obter uma Categoria de Parada 0 (EN
60204-1), com Cat. seguranca 3 (En 954-1)
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O Teste de Comissionamento da Parada Segura
ApOs a instalacdo e antes da primeira operagdo, execute um teste de comissionamento de uma
instalagdo ou aplicagdo, utilizando a Parada Segura do FC 300.
Além disso, execute o teste apdés cada modificacdo da instalacdo ou aplicagdo, da qual
a Parada Segura do FC 300 faz parte.
O teste de comissionamento:

1. Remova a alimentagao de 24 V CC do terminal, por meio do dispositivo de interrupcdo, enquanto o motor
é controlado pelo FC 302 (ou seja, a alimentacdo de rede elétrica ndo é interrompida). A etapa de teste
esta aprovada se o motor reagir a uma parada por inércia e o freio mecanico (se conectado) for ativado.

2. Em seguida, envie um sinal de reset (pelo Barramento, E/S Digital ou apertando a tecla
[Reset]). A etapa de teste esta aprovada se o motor permanecer no estado de Parada
Segura e o freio mecéanico (se conectado) permanecer ativado.

3. Conecte os 24 V CC novamente no terminal 37. A etapa de teste estd aprovada se o motor permanecer
no estado de parado por inércia e o freio mecéanico (se conectado) permanecer ativado.

4. Em seguida, envie um sinal de reset (pelo Barramento, E/S Digital ou apertando a tecla [Reset]).

A etapa de teste é aprovada se o motor entrar em funcionamento novamente.
5. O teste de comissionamento esta aprovado se todas as quatro etapas de teste forem aprovadas.
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o Conexoes Adicionais

O Divisao de carga

Danfiti

Mediante a divisdo da carga é possivel conectar diversos circuitos intermediarios CC do conversor de
freqUéncia, ao ampliar a instalagdo, utilizando-se fusiveis adicionais e bobinas de CA (veja a figura ilustrativa).

T ]

89 88 89 88 89 88
—_—r ] DC+ DC- —_—r ] DC+ - —_— DC+ DC—|
—
—==—"C
NOTA!:
I:

Os cabos de divisdo da carga devem ser blindados/encapados metalicamente.
Se um cabo ndo blindado/ndo encapado metalicamente for utilizado, alguns

dos requisitos de EMC ndo serdo atendidos.

E possivel que ocorram niveis de tensdo de N°.

| 88 | 89 |Diviséo da carga

até 975 V CC entre os terminais 88 e 89.

| bC- | DC + |

O Instalagdo da Divisao de Carga

O cabo de conexdo deve ser blindado e o comprimento maximo, desde o conversor

de frequéncia até a barra CC, 25 metros.

NOTA!:

A divisao de carga requer equipamento extra e consideragdes de seguranca. Para obter
informacgdes adicionais, consulte as Instrucdes de Divisdo de Carga MI.50.NX.XX.

O Opgao de Conexdo de Freio

O cabo de conexao do resistor do freio deve estar N°.| 81| 82 | Resistor de freio

blindado/encapado metalicamente.

| R- | R+| terminais

NOTA!:

Freio dindmico requer equipamento adicional e consideracGes de seguranca. Para detalhes
adicionais, consultar a instrugdo Resistores de Freio para Aplicacbes Horizontais, MI50SXYY.

1. Utilize bragadeiras para conectar a malha de blindagem do cabo ao gabinete metalico do conversor
de freqUiéncia e a placa de desacoplamento do resistor de freio.
2. Dimensdo da secdo transversal do cabo de freio, para corresponder a corrente de frenagem.
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NOTA!:
TensOes de até 975 V CC (@ 600 V CA) podem ocorrer entre os terminais.

NOTA!:

Se ocorrer um curto-circuito no IGBT do freio, evite a perda de energia no resistor de freio
utilizando um interruptor ou contactor de rede elétrica, para desconectar o conversor de freqiéncia
da rede. Somente o conversor de freqliéncia devera controlar o contactor.

0 Conexdo de Relés

Para definir a saida de relé, consultar o N°.| 01 - 02 | Freio desativado (normal-
grupo de par. 5-4* Relés. mente aberto)
01 - 03 | freio ativado (normalmente
fechado)

04 - 05 | Freio desativado (normal-
mente aberto)

04 - 06 | freio ativado (normalmente
fechado)

130BA029.12 13084215.10

Terminais para conexao do relé (£ 7,5 kW) Terminais para conexdo do relé (11-22 kW)
(Gabinetes metalicos A1, A2 e A3). (Gabinetes metalicos A5, B1 e B2).

v
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O Saida de Relé
Relé 1

e Terminal 01: comum
e Terminal 02: normalmente aberto (NA) 240 V CA
e Terminal 03: normalmente fechado

(NF) 240 V CA

Relé 2 (somente para o FC 302)

e Terminal 04: comum
e Terminal 05: normalmente aberto (NA) 400 V CA
e Terminal 06: normalmente fechado

(NF) 240 V CA

O Relé 1 e o relé 2 sdo programados nos
par. 5-40, 5-41 e 5-42.

Saidas de relé adicionais utilizando o mddulo
opcional MCB 105.

O Ligacao de Motores em Paralelo
O conversor de frequéncias pode controlar
diversos motores ligados em paralelo. O
consumo total de corrente dos motores nao
deve ultrapassar a corrente de saida nominal
Iinv do conversor de freqliéncias.
Isto s6 é recomendado quando U/f for
selecionado no par. 1-01.

NOTA!:

Quando motores forem ligados em

paralelo o par. 1-02 Adaptacao

Automatica do Motor (AMA) ndo pode
ser utilizado, e o par. 1-01 Principio de Controle
do Motor deve ser definido como Caracteristicas
especiais do motor (U/f).

130BA047.10

240Vac, 2A

240Vac, 2A

400Vac, 2A

Py
<

(00
0000

130BA170.10

Podem surgir problemas na partida e em baixas rotacdes se os tamanhos dos motores forem

muito diferentes, porque a resisténcia 6hmica relativamente alta no estator dos motores menores

requer uma tensdao maior na partida e em valores baixos de RPM.

O relé térmico eletronico (ETR) do conversor de freqliéncias ndo pode ser usado como protecdo
de motor para cada motor individual em sistemas com motores ligados em paralelo. Deve-se
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providenciar protecdo adicional para os motores, p. ex. termistores em cada motor ou relés
térmicos individuais. (Disjuntores ndo servem como protecéo.)

O Sentido da Rotacao do Motor

~ ~ P ~ . o—6—0
A programacdo padrdo é a rotacdo no sentido Uy ow %s
horario, com a saida do conversor de freqliéncia T T T
ligada da seguinte maneira. o 97 98

Terminal 96 ligado a fase U
Terminal 97 ligado a fase V UV oW %
Terminal 98 conectado a fase W

96 97 98 2

O sentido de rotagdao do motor pode ser alterado
invertendo-se duas fases no cabo do motor.

O Protecao Térmica do Motor
O relé térmico eletronico no FC 300 recebeu a aprovacdo do UL para protecdo de um Unico motor, quando o
par. 1-90 Protegcdo Térmica do Motor é definido para Desarme do ETR e o parametro 1-24 Corrente do motor,
Iy, n for definido para o valor da corrente nominal do motor (ver a plaqueta de identificagdo do motor).

O Instalagcdao do Cabo do Freio
(Apenas para conversores de freqliéncias com o circuito chopper de freio opcional).

O cabo de conexdo para o resistor de freio deve ser blindado.

1. Conecte a malha da blindagem, por meio No. Fungg"o i _ _
de bracadeiras, a placa condutora traseira, 81, 82 Terminais do resistor de freio

no conversor de freqiiéncias, e ao gabinete
metalico do resistor de freio.

2. Dimensione a secdo transversal do cabo de freio
de forma a coincidir com o torque do freio.

Consulte as instrugdes do Freio, MI.90.FX.YY e MI.50.SX.YY, para obter informacgdes
adicionais sobre a instalagdo segura.

NOTA!:
& TensOes até 960 V CC, dependendo da fonte de alimentagdo, podem ocorrer nos terminais.

114
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O Conexdo do Barramento a RS 485
Um ou mais conversores de freqliéncia podem ser
conectados a um controle (ou mestre), utilizando
uma interface RS485 padronizada. O terminal
68 é conectado ao sinal P (TX+, RX+), enquanto
o terminal 69 ao sinal N (TX-,RX-).

Se mais de um conversor de freqiiéncia tiver
que ser conectado a um determinado mestre,
utilize conexdes paralelas.

130BA060.11

SISlse]
20
{0800

0000,

68| |69 68| (69

+

RS 232
[© Use

69

RS 485

Para evitar correntes de equalizacdo de potencial, na malha de blindagem, aterre esta por meio
do terminal 61, que esta conectado ao chassi através de um circuito RC.

Terminacao do barramento

O barramento do RS485 deve ser terminado por meio de um resistor, nas duas extremidades. Para
esta finalidade, ligue a chave S801 na posicao "ON", na placa de controle.
Para mais informacses, consultar o paragrafo Chaves S201, S202 e S801.

NOTA!:

O protocolo de comunicacao deve ser programado para FC MC no par. 8-30.

00 Como Conectar um PC ao FC 300
Para controlar o conversor de freqUiéncia a partir
de um PC, instale o Software MCT 10 Set-up.
O PC é conectado por meio de um cabo USB
padrdo (host/dispositivo) ou por intermédio
de uma interface RS485, conforme esta
ilustrado na secdo Conexdo do Barramento,
no capitulo Como Programar.

NOTA!:

O terminal de aterramento do motor

e a blindagem do conector USB NAO

estdo no mesmo potencial. Utilize
laptops isolados nas portas USB.

O O Didlogo do Software do FC 300
Armazenagem dos dados em PC, por meio
do Software MCT 10 Set-Up:

1. Conecte um PC a unidade através de uma
porta de comunicacao USB

2. Abra o Software MCT 10 Set-up

Escolha "Ler a partir do drive"

4. Escolha "Salvar como"

w

13087308

Conexao USB.

Todos os parametros sdo armazenados
nesse instante.
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Transferéncia de dados do PC para o drive
via Software MCT 10 Set-Up:

1. Conecte um PC a unidade através de uma
porta de comunicacao USB

2. Abra o Software MCT 10 Set-up

3. Escolha "Abrir " - 0s arquivos armazenados
serdo exibidos

4. Abra o arquivo apropriado

5. Escolha "Gravar no drive"

Todos os parametros sdo entdo transferi-
dos para o drive

H& um manual separado para o Software
MCT 10 Set-Up.
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O Teste de Alta Tensao
Execute um teste de alta tensdo curto circuitando os terminais U, V, W, L1, Ly e L3. Energize com
2,15 kV CC, no maximo, durante um segundo, entre este curto-circuito e o chassi.

NOTA!:
Ao executar testes de alta tensdo de toda a instalacdo, interrompa a conexdo de rede
elétrica e do motor, se as correntes de fuga estiverem demasiado altas.

00 Conexao de Aterramento de Seguranca
O conversor de frequiéncia tem uma corrente de fuga elevada e deve, portanto, ser apropriadamente
aterrado por razbes de seguranca, de acordo com a EN 50178.

A corrente de fuga de aterramento do conversor de freqliéncia excede 3,5 mA. Para

garantir uma boa conexdo mecanica, desde o cabo de aterramento até a conexdo de

aterramento (terminal 95), a secdo transversal do cabo deve ser de 10 mm?2, no minimo,
ou composta de 2 fios-terra nominais com terminagdes separadas.

O Instalagao elétrica - Cuidados com EMC
O conteldo a seguir é uma orientacdo de boas praticas de engenharia, ao instalar conversores de
freqliéncias. Recomenda-se seguir estas orientacGes para atender a conformidade com a norma EN
61800-3 Primeiro Ambiente. Se a instalacdo se enquadrar no Segundo ambiente da EN 61800-3,
ou seja, redes de comunicacgdo industriais ou em uma instalagdo com o seu proprio transformador,
€ aceitavel, porém ndo recomendavel, que ocorra desvio a essas orientacdes. Consulte também
Rotulagem CE, Aspectos Gerais de Emissdo de EMC e Resultados de Testes de EMC.

Boa pratica de engenharia para assegurar a instalagdo elétrica correta de EMC:

e Utilize somente cabos de motor e cabos de controle que sejam blindados com malha trancada/encapados
metalicamente. A malha deve ter cobertura de no minimo 80%. A malha deve ser metalica,
tipicamente de cobre, aluminio, ago ou chumbo, mas ndo limitada somente a estes materiais.

Ndo ha requisitos especiais para os cabos de rede elétrica.

e As instalagdes que utilizam conduites de metal rigido ndo exigem o uso de cabo blindado, mas o cabo do
motor deve ser instalado em um conduite separado dos cabos de controle e de rede elétrica. Exige-se
gue a conexdo do conduite, desde o drive até o motor, seja total. O desempenho dos conduites flexiveis,
com relacao a EMC, varia muito e deve-se obter informacdes do fabricante a esse respeito.

o Conecte o conduite com malha trancada/encapado metalicamente ao terra, nas duas extremidades,
tanto no caso dos cabos de motor como cabos de controle. Em alguns casos, ndo € possivel
conectar a malha nas duas extremidades. Se este for o caso, é importante conectar a malha
no conversor de freqliéncias. Consulte também a secdo Aterramento dos Cabos de Controle
com Blindagem com Malha Trancada/Encapado Metalicamente.

o Evite que a terminacao da blindagem com malha/blindagem encapada metalicamente esteja com as
extremidades torcidas (nds). Isto aumenta a impedancia de alta freqliéncia da malha, o que reduz a sua
eficacia nessas freqliéncias. Utilize bracadeiras de cabos com baixa impedéancia ou buchas de cabo EMC.

e Sempre que for possivel, evite utilizar cabos do motor ou de controle sem blindagem/desencapados
metalicamente, dentro de cabines que abrigue(m) o(s) drive(s).

v

'

Deixe a malha tdo préxima dos conectores quanto possivel.

A ilustracdo mostra um exemplo de uma instalagdo elétrica de um conversor de freqUéncias IP 20, correta
do ponto de vista de EMC. O conversor de freqiiéncias esta instalado em uma cabine de instalagdo,

com um contactor de saida, e conectado a um PCL que, neste exemplo, esta instalado em uma cabine
separada. Outras maneiras de fazer a instalacao podem ter um desempenho de EMC tdo bom quanto
este, desde que sejam seguidas as orientacdes para as praticas de engenharia acima descritas.
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Se a instalacdo ndo é executada de acordo com a guia de orientagdo bem como quando sdo usados cabos e
fios de controle sem blindagem, alguns requisitos de emissdao ndo sao atendidos, embora os requisitos de
imunidade sejam satisfeitos. Consulte a secao Resultados de teste de EMC para obter mais detalhes.

PLC etc. Painel

130BA048.11

Relé de saida

Aterramento

Remova o
isolamento
do cabo

"2

Min 10 mm2
cabo equalizador

1 (

Fixam todos cabos a
um lado do painel

If 1

Fios de controle
{ |

A t >

Min. 200 mm 4-Cabos do motor
| entre os fios de\\

controle, cabos
do motor e
cabos da rede

A
y

Alimentagdo da rede

L1 Y
L2 T ( J
L3
PE N {
Motor trifasico com aterramento
Aterramento de protegdo reforgado de protegdo reforgado

Instalagdo elétrica EMC correta de um conversor de freqiiéncias IP20.
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— Como Instalar —

O Utilizacao de Cabos de EMC Corretos
A Danfoss recomenda utilizar cabos blindados/encapados metalicamente para otimizar a imunidade
EMC dos cabos de controle e as emissdes EMC a partir dos cabos do motor.

A capacidade de um cabo de reduzir a radiacdo de entrada e de saida do ruido elétrico depende da
impedéancia de transferéncia (Z1). A malha de blindagem de um cabo é normalmente concebida para
reduzir a transferéncia de ruido elétrico; entretanto, uma malha com valor de impedéancia de transferéncia
menor (Z7), é mais eficaz que uma malha com impedéancia de transferéncia maior (Z7).

A impedéancia de transferéncia (Z1) raramente é informada pelos fabricantes de cabos, mas,
normalmente, é possivel estima-la na avaliacdo do projeto fisico do cabo.

A impedancia de transferéncia (Z1) pode ser avaliada com base nos seguintes fatores:

- A condutibilidade do material da malha.

- A resisténcia de contacto entre os condutores individuais da malha.

- A cobertura da malha, ou seja, a area fisica do cabo coberta pela malha - geral-
mente informada como uma porcentagem.

- O tipo de malha, ou seja, padrao trancado ou entrelagado.

a. Cobertura de aluminio com fio de cobre. 'gg:jf/“nj“’ de transferéncia Z 2

b. Fio de cobre entrelagado ou cabo de fio de 105 %
aco encapado metalicamente. ~

c. Fio de cobre trancado em camada Unica com 104 /V\ b
cobertura de malha de porcentagem variavel. / %
Este é o cabo de referéncia tipico da Danfoss. 103

d. Fio de cobre trancado em camada dupla. /

e. Camada dupla de fio de cobre trancado A
com camada intermediaria magneticamente

blindada/encapada metalicamente.
f. Cabo embutido em tubo de cobre ou aco.
g. Cabo de chumbo com espessura de
parede de 1,1 mm.

0,01 0,1 1 10 100 MHz

175ZA166.13 @% A

Quanto menor otZ tanto melhor o desempenho da blindagem do cabo

<%
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— Como Instalar —

O Aterramento de Cabos de Controle
Blindados/Encapados Metalicamente
Em termos gerais, os cabos de controle devem ser blindados/encapados metalicamente e a malha de protecao
deve estar conectada com uma bracadeira, em ambas as extremidades na carcaga de metal da unidade.

O desenho abaixo indica como deve ser feito o aterramento correto e o que fazer no caso de duvida.

PLC etc.

a. Aterramento correto
Os cabos de controle e cabos de comunicagao
serial devem ser fixados com bracadeiras,
em ambas as extremidades para garantir o
melhor contato elétrico possivel.

b. Aterramento incorreto
Nao use cabos com extremidades torcidas
(nds). Elas aumentam a impedancia da malha
de protecdo nas freqiiéncias altas.

c. Protecao com relagao ao potencial de
terra entre o PLC e 0o VLT
Se o potencial de terra entre o conversor de
freqliéncias e o PCL (etc.) for diferente, podera
ocorrer ruido elétrico que perturbara todo o PLE efc.
sistema. Resolva este problema instalando um FC
cabo de equalizacdo,, junto ao cabo de controle.
Secao transversal minima do cabo: 16 mm 2.

d. Para loops de aterramento de 50/60 Hz
Se forem usados cabos de controle muito
longos, poderdo ocorrer loops de aterramento PW‘EHC.}@PE
de 50/60 Hz. Este problema pode ser resolvido Min. 16mm?

. - Cabo de equalizagdo

conectando-se uma extremidade da malha de PLC efc.
blindagem ao terra, através de um capacitor de
100 nF (mantendo os terminais curtos). y

e. Cabos para comunicagao serial g:((—)
As correntes de ruido de baixa freqiéncia entre bE ot
dois conversores de freqliéncias podem ser 100nF
eliminadas conectando-se uma extremidade
da malha de protecdo ao terminal 61. Este
terminal estd conectado ao terra através de
uma conexao RC interna. Utilize cabos de par 6 _—
entrelagado para reduzir a interferéncia do GBX)
modo diferencial entre os condutores. 61

>
s
X%
3R]
S

K

e
053
X

K

-

3
>
&S
X

130BA051.11
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O Interferéncia da Alimentacdo de Rede

Elétrica/Harmonicas

Um conversor de freqliéncias absorve uma corrente Correntes de I Is Iz
nao-senoidal da rede, o que aumenta a corrente harmdnicas

de entrada Irms. Uma corrente ndo-senoidal pode Hz 50 Hz 250 Hz 350 Hz

ser transformada, por uma analise de Fourier, e

desmembrada em correntes de ondas senoidais com
diferentes freqliéncias, isto &, correntes harmodnicas
diferentes I n, com uma freqiéncia basica de 50 Hz:

S
As harmonicas ndo afetam diretamente o //-\\
consumo de energia, mas aumentam a perda Q S’Z ( ) + ®_
de calor na instalagao (transformador, cabos). \\-/

N

Conseqlientemente, em instalagdes com alta
porcentagem de carga de retificador, é importante 178HAz4.00
manter as correntes de harmdnicas em um nivel

baixo, para evitar sobrecarga do transformador

e temperatura alta nos cabos.

NOTA!:

Algumas das correntes de harmonicas podem interferir no equipamento de comunicacdo
conectado ao mesmo transformador ou causar ressonancia em conjungdo com

baterias de corregdo do fator de poténcia.

Correntes de harmonicas comparadas com _
a corrente RMS de entrada: IrmMs 1.0

Iy 0.9

Is 0.4

17 0.2

T11-49 < 0,1

Para garantir correntes harmdnicas baixas, o conversor de freqiiéncias esta equipado com bobinas no circuito
intermediario, como padrdo. Isto, normalmente, reduz a corrente de entrada I rms de 40%.

A distorgdo na tensdo de alimentacgdo de rede elétrica \1
depende da dimensdo das correntes de harmonicas, 5 2 5
multiplicada pela impedancia de rede, para a THD% = '¢Us U+ 4 U (U N eof U)

freqUéncia utilizada. A distorgdo de tensao total,
THD, é calculada com base na tensdo das harmonicas
individuais, utilizando a seguinte férmula:
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O Dispositivo de Corrente Residual
Pode-se utilizar relés ELCB, aterramento de protecdo multiplo ou aterramento como protecgdo adicional,
desde que a conformidade com as normas de segurancga locais seja atendida.

No caso de uma falha de aterramento, um contelddo CC pode se desenvolver na corrente com falha.

Se forem utilizados relés ELCB, as normas locais devem ser obedecidas. Os relés devem ser apropriados
para a protecdo de equipamento trifasico, com um retificador ponte e uma descarga breve, durante a
energizacao; consulte a segao Corrente de Fuga de Aterramento, para maiores informagoes.
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Exemplo de Aplicacao

7/
%
O Partida/Parada

Terminal 18 = partida/parada par. 5-10 [8] Partida
Terminal 27 = Fora de operacgao par. 5-12 [0] Sem
operacdo (Parada por inércia inversa padrdo)
Terminal 37 = Parada Segura (somente

para o FC 302)

130BA155.10

P 5-10 [8]

o Ollg| +24v
IE
15
Uo
O[N] P 5-12 [0]

[©)
©O
CO

K
00
Ly —[5 009

Par. 5-10 Terminal 18 Entrada Digital

= Partida (padrao)

Par. 5-12 Terminal 27, Entrada Digital =
Paradp/inérc,reverso (padrao) Velocidadie

‘-

Partida/Parada Parada Segura

Partida/Parada
(18)

O Partida/Parada por Pulso
Terminal 18 = partida/parada par. 5-10
[9] Partida por pulso
Terminal 27= Parada par. 5-12 [6] Parada
- Ativo em 0 3
Terminal 37 = Parada por inércia (segura) T

130BA156.11

P 5-10 [9]

3

~

13

@

O] +24v

IS

Xl
¥ O O[N] P 5-12 [6]
=S
O
O

S
2
Par. 5-10 Terminal 18 Entrada Digital Partica Parada iversa _ Parada Sequra

= Partida por pulso
Par. 5-12 Terminal 27, Entrada Digital Velocidade

= Parada - Ativo em 0

el

R

N BEE

Parada inversa

123

MG.33.B6.28 - VLT é uma marca registrada da Danfoss



Guia de Projeto do FC 300

— Exemplo de

O Referéncia do Potenciometro
Referéncia de tensdo por meio de um potencidometro.

Par. 3-15 Recurso de Referéncia 1 [1]

= Entrada Analdgica 53

Par. 6-10 Terminal 53, Tensdo Baixa = 0 Volt
Par. 6-11 Terminal 53, Tensdo Alta = 10 Volt
Par. 6-14 Terminal 53, Ref. Baixa/Feedb.
Valor = 0 RPM

Par. 6-15 Terminal 53, Ref. Alta/Feedb.
Valor = 1,500 RPM

Chave S201 = OFF (U)

0 Conexao do Encoder

A finalidade destas diretrizes é facilitar o set-up da conexado do encoder no FC 302. Antes de definir o set-up do
encoder, serdo exibidas as configuragdes basicas para um sistema de controle de velocidade de malha fechada.

Conexao do Encoder no FC 302

Aplicagcao —

130BA154.11

Velocidade RPM

P 6-15

A

>
Tensao ref.
P 6-11 10V

\7

o
&
3]
>
o
3]

O[gl+10v/30mA

=@

(o]

[a]

3 o

N =z

PN < od

12[13[ 18] 19]27[29]32[33]20[37

O O[0[0]|0|0|0|O
|C s | HOH H( |C s )HO\

130BA080.10

130BA163.10

24V BV 5V GND A

A

112131415

5V encoder incremental

0 Sentido do Encoder

O sentido do encoder é determinado pela ordem em que os pulsos ingressam no drive.
Sentido horério significa que o canal A esta posicionado 90 graus elétricos antes do canal B.
Sentido anti-horario significa que o canal B estéd posicionado 90 graus elétricos antes do canal A.

O sentido é determinado examinando-se a ponta do eixo.

130BA119.10

® e
GY="
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— Exemplo de Aplicacao —

130BA120.10

O Sistema de Drive de Malha Fechada
Um sistema de drive normalmente consiste | |

de outros elementos como: gooo
3RS
{00
° MOtOF 0000

e Adicionar
(Caixa de cambio)
(Freio Mecéanico)
e AutomationDrive do FC 302
e Codificador como sistema de feedback ¥ ) .
A Resistor de freio
e Resistor do freio para a frenagem dindmica I_

e Transmissao - _;]]]]]mﬂ]mm‘

° Carga I Transmis\sé\o‘

/ Motor Caixa de cadmbio
Codificador Freio mecanico Carga

Set-up Basico para o Controle de Velocidade
de Malha Fechada do FC 302

Aplicagbes que demandam controle do freio mecéanico normalmente necessitardo de um resistor para o freio.
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O Programacao do Limite de Torque e Parada
Em aplicagdes com um freio eletromecéanico externo, como p. ex. icamento, é possivel parar o conversor de fre-
gluéncias mediante um comando de parada ‘padrdo’ e, ao mesmo tempo, ativar o freio eletromecanico externo.
O exemplo dado abaixo ilustra a programacao das conexdes do conversor de freqliéncias.
O freio externo pode ser conectado ao relé 1 ou 2; consulte o paragrafo Controle de Freio Mecéanico.
Programe o terminal 27 para Parada por inércia, inversao [2] ou para Parada por inércia e Reset, inversao
[3] e programe o terminal 29 para modo Terminal 29 Saida [1] e Limite de torque e parada [27].

Descrigao:
Se houver um comando de parada ativo através do terminal 18 e o conversor de freqliéncias

ndo estiver no limite de torque, o motor desacelerara até 0 Hz.

Se o conversor de freqléncias estiver no limite de torque e um comando de parada for ativado, o terminal 29
Saida (programado para Limite de torque e parada [27]) sera ativado. O sinal do terminal 27 | muda de ‘1
l6gico’ para ‘0 logico’ e o motor comeca a parar por inércia, garantindo portanto que o icamento pare mesmo se
o préprio conversor de freqiiéncias ndo puder controlar o torque necessario (p. ex. devido a uma sobrecarga).

Par. 5-02 Saida do Modo do Terminal 29 [1]
Par. 5-31 Lim.de Torque & Parada [27]

- Saida de relé [0] (Relé 1)
Par. 5-40 Controle do Freio Mecanico [32]

- Partida/parada através do terminal 18. © ~ EE
Par. 5-10 Partida [8] > S N8a A
- Parada rapida através do terminal 27 S th th thih 2
L ~ + o o oo U]
Par. 5-12 Parada por Inércia, Inversao [2] — 27‘—-—' = .
- Terminal 29 Saida — — ¥
O O O 3
O B

Partida
_ Imax 0.1 Amp
O
24 VCC
externa (SZ> %‘
O—
+

P 5-40 [0] [32]

Sle)

o
N B O

Conexado do Freio =
Mecénico 8_0
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— Exemplo de Aplicacao —

O Adaptacdo Automatica do Motor (AMA)
A AMA é um algoritmo para medir os parametros elétricos do motor, com o motor parado. Isto
significa que a AMA em si ndo esta aplicando qualquer torque.
A AMA ¢ util ao acionar sistemas e otimizar o ajuste do conversor de freqliéncia do motor. Este recurso
é usado quando a configuragcdo padrdo ndo se aplicar ao motor conectado.
O par. 1-29 permite escolher uma AMA completa, com a determinacdo de todos os pardmetros elétricos
do motor, ou uma AMA reduzida, somente com a determinagdo da resisténcia Rs do estator.
A duracdo de uma AMA total varia desde alguns minutos, em motores pequenos, a
mais de 15 minutos, em motores grandes.

Limitacoes e condi¢cbes prévias:

e Para a AMA poder determinar os parametros do motor de maneira adequada, insira os dados
constantes na plaqueta de identificacdo do motor nos par. 1-20 a 1-26.

e Para o ajuste 6timo do conversor de freqliéncia, execute a AMA quando o motor estiver frio.
Execugdes repetidas da AMA podem causar aquecimento do motor, que resulta em um aumento
na resisténcia do estator, Rs. Normalmente isto ndo é critico.

e A AMA sé pode ser executada se a corrente nominal do motor for de, no minimo, 35% da corrente nominal
de saida do conversor de freqliéncia. A AMA pode ser executada em até um motor superdimensionado.

« E possivel executar um teste de AMA reduzida com um filtro LC instalado. Evite executar a AMA
completa quando houver um filtro LC instalado. Se for necessaria uma configuracdo global, remova
o filtro LC enquanto executar a AMA total. Apds a conclusdo da AMA, reinstale o filtro LC.

e Se houver motores acoplados em paralelo, use somente a AMA reduzida, se for o caso.

o Evite executar uma AMA completa ao utilizar motores sincronos. Se houver motores sincronos,
execute uma AMA reduzida e programe manualmente os dados adicionais do motor. A
funcdo AMA ndo se aplica a motores com ima permanente.

e O conversor de freqUéncia ndo produz torque durante uma AMA. Durante uma AMA é mandatério
que a aplicagdo nao force o eixo do motor a girar, como acontece, p.ex., com exaustores
em sistemas de ventilagdo. Isto interfere na fungdo AMA.
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O Smart Logic Control
Programacao

Novo recurso Gtil no FC 302 é o Smart Logic Control (SLC).

Nas aplicagdes onde o PLC gera uma seqiéncia simples, o SLC pode assumir tare-

fas elementares do controle principal.

O SLC foi desenvolvido para atuar a partir de eventos enviados para ou gerados no FC 302. O
conversor de freqliéncias executa entdo a acdo pré-programada.

O Exemplo de Aplicagcao do SLC.
1 Seqiéncia um:
Dar partida - acelerar - funcionar na velocidade de referéncia por 2 s - desacelerar e segurar o eixo até parar.

Ref. Max.
P 3-03

Ref. predef.[0] |

_________ Estado 2
P 3-10[0] stado

Estado 3

Estado 1

Ref.predef. [1]
P 3-10[1]

Term 18
P 5-10[start]

\/

130BA157.11

Programe os tempos de rampa nos par. 3-41 e 3-42 com os valores desejados.

tacetn porm [par1—23]

tramp = &utrime f[RPM)

Programe o term 27 para Sem Operacdo (par. 5-12)

Programe a Ref. predefinida bit 0 para a primeira velocidade predefinida (par. 3-10 [0]) em
porcentagem da Velocidade de Referéncia Maxima (par. 3-03). Ex.: 60%

Programe a Ref. predefinida bit 1 para a segunda velocidade predefinida (par. 3-10 [1])Ex.: 0% (zero).
Programe o temporizador 0 para velocidade de funcionamento constante no par. 13-20 [0]. Ex.: 2's

Programe o Evento 1 no par. 13-51 para True (Verdadeiro) [1]
Programe o Evento 2 no par. 13-51 [2] para Na referéncia [4]
Programe o Evento 3 no par. 13-51[3] para Timeout 0 do SLC [30]
Programe o Evento 4 no par. 13-51 [1] para FALSE (Falso) [0]

Programe a Acao 1 no par. 13-52 [1] para Selec. ref. Predef. 0 [10]
Programe a Agdo 2 no par. 13-52 [2] para Iniciar tmporizadr 0 [29]
Programe a Agdo 3 no par. 13-52 [3] para Selec. ref. predef. 1 [11]
Programe a Acao 4 no par. 13-52 [4] para Nenhuma acéo [1]

128 MG.33.B6.28 - VLT é uma marca registrada da Danfoss



Guia de Projeto do FC 300 M

— Exemplo de Aplicacao —

Comanqo Event 1 True [1
de partida Y Action 1 Select Preset [10

Estado O
Comando
de parada

Event 2 On Reference [4
Action 2 Start Timer [29

Event 4 False [0 Estado 1
Action 4 No Action [1

Estado 2 [Event 3 Time Out [30
Action 3 Select Preset ref. [11

130BA148.11

Programe o Smart Logic Control no par. 13-00 para On (Ligado).

O comando de Partida/Parada é aplicado no terminal 18. Se o sinal de parada for aplicado,
o conversor de freqiéncia desacelerard e entrard no modo livre.

129
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Como Programar

o O Painel de Controle Local Grafico e Numérico

0 Como Programar no Painel de Cont-
role Local Grafico
As instrugdes seguintes sdo validas para
o LCP (LCP 102):

O painel de controle esta dividido em quatro
grupos funcionais:

1.
2.

Display Grafico com linhas de Status.

Teclas de menu e luzes indicadoras - para alterar
parametros e comutar entre funcdes de display.
Teclas de navegacdo e luzes indicadoras (LEDs).
Teclas para acionamento operacional e

luzes indicadoras (LEDs).

Todos os dados sdo exibidos em um display grafico
LCP que pode mostrar até cinco itens de dados
operacionais durante a exibicdo de [Status].

Linhas do display:

a.

Linha de status : Mensagens de status,
exibindo icones e gréfico.

Linhas 1- 2: Linhas de dados do operador
exibindo dados definidos ou selecionados pelo
usuario. Ao pressionar a tecla de [Status]
pode-se acrescentar mais uma linha.

Linha de status: Mensagem de status
exibindo um texto.

130BA018.12

Status ©
1234rpm 10,4A  43,5HZ
83 [} 5Hz
Run OK
— — — —
Quick Main Alarm

Status

Menu

Menu Log
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— Como Programar

O display de LCD tem uma luz de fundo e um total de 6 linhas alfa- numéricas. As linhas
Ltdd  do display mostram o sentido de rotacdo (seta), o Set-up escolhido bem como o Set-up
da programacdo. O display esta dividido em 3 secoes:

Secdo superior que exibe até 2 medicdes, em secgosuperior < [ 1“:?:2

status de funcionamento normal. L ©
Segdo 5 < D.DHZ a

A linha de cima, na Secao Intermediaria, exibe intermediaria 0.0

até 5 medidas com as respectivas unidades, Secdo PRk Fords da faze V [A21]

independentemente do status (exceto no caso inferior . Automatica Remoto Desar.

de um alarme/adverténcia).

A Secao Inferior sempre indica o estado do
conversor de frequiéncia, no modo Status.

O Set-up Ativo é exibido (selecionado como o Set-up Ativo no par. 0-10). Ao programar um Setup
diferente do Setup Ativo, o niumero do Setup programado aparece a direita.

Ajuste do Contraste do Display

Pressione [Status] e [A] para diminuir a luminosidade do display
Pressione [Status] e [¥] para aumentar a luminosidade do display

A maioria das programacées dos parametros do FC 300 pode ser alterada imediatamente por
intermédio do painel de controle, exceto se uma senha tiver sido criada por meio do par. 0-60
Senha do Menu Principal ou do parametro 0-65 Senha do Menu Rapido.

Luzes Indicadoras (LEDs):

Se certos valores limites forem excedidos, o LED de alarme e/ou adverténcia acende. Um

texto de status e de alarme aparece no painel de controle.

O LED indicador de tensdao acende quando o conversor de freqliéncia receber tensdo da rede elétrica ou por
meio do barramento CC ou de uma alimentacao de 24 V externa. Ao mesmo tempo, a luz de fundo acende.

e LED Verde/Ligado: A secao de controle
estd funcionando. On
e LED Amarelo/Adverténcia: Sinaliza

Warn.
uma adverténcia. ;
. . . arm
e LED Vermelho piscando/Alarme: Sinaliza 130804010
um alarme.
132
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— Como Programar

Teclas do LCP

As teclas de controle estdao divididas por fungdes. As teclas na parte inferior do display e
as luzes indicadoras sdo utilizadas para Setup dos parametros, inclusive para a escolha das
indicagbes de display, durante o funcionamento normal.

130BP045.10

[ Status ] indica o status do conversor de freqliéncia e/ou do motor. E possivel escolher

entre 3 leituras diferentes, pressionando-se a tecla [Status]:

5 linhas de leituras, 4 linhas de leituras ou o Smart Logic Control.

Utilize [Status] para selecionar o modo de display ou para retornar ao modo Display, a partir do modo
Quick Menu (Menu Rapido), ou do modo Main Menu (Menu Principal) ou do modo Alarme. Utilize
também a tecla [Status] para alternar entre o modo de leitura Unica ou dupla.

[Quick Menu] permite acesso rapido a Quick Menus diferentes, tais como:

- Meu Menu Pessoal

- Set-up Rapido

- AlteragGes Efetuadas
- Loggings (Registros)

Utilize [QUICK MENU] (Menu Rapido) para programar os parametros que pertencem ao
Quick Menu (Menu Répido). E possivel alternar diretamente entre o modo Quick Menu
(Menu Rapido) e o modo Main Menu (Menu Principal).

[Main Menu] é utilizado para programar todos os parametros.

E possivel alternar diretamente entre o modo Main Menu (Menu Principal) e o modo Quick Menu (Menu Répido).
O atalho de parametro pode ser feito mantendo-se a tecla [Main Menu] pressionada durante 3

segundos. O atalho de pardmetro permite acesso direto a qualquer parametro.

[Alarm Log] exibe uma lista de Alarmes com os cinco ultimos alarmes (numerados de A1-A5).
Para detalhes adicionais sobre um determinado alarme, utilize as teclas de setas para selecionar
o numero do alarme e pressione [OK]. Vocé recebera as informacdes a respeito da condicdo do
conversor de freqliéncia imediatamente antes de entrar em modo alarme.

[Back] retorna a etapa ou camada anterior, Para sair do modo info, pressione [Info],
na estrutura de navegagao. [Back] ou [Cancel].

[Cancel] cancela a ultima alteragdo ou comando,
desde que o display ndo tenha mudado.

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

! Info I
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Teclas para Navegacao
Utilize as quatro setas para navegar entre as diferentes opgdes disponiveis em [Quick Menu], [Main
5%7. Menu] e [Alarm log] (Registro de Alarmes). Utilize as teclas para mover o cursor.

[OK] é utilizada para selecionar um parametro assinalado pelo cursor e para ha-
bilitar a alteragdo de um parametro.

A Tecla de Controle Local encontra-se na
parte de baixo do painel de controle.

130BP046.10

[Hand On] permite controlar o conversor de freqliéncia por intermédio do LCP. [Hand on] também da partida
no motor e, entdo é possivel entrar com dados de velocidade do motor por meio das teclas de seta. A tecla
pode ser selecionada como Ativar [1] ou Desativar [0], por meio do par. 0-40 tecla [Hand on] no LCP.
Sinais de parada externos ativados por meio de sinais de controle ou de um barramento serial,

tém prioridade sobre um comando de "partida" executado via LCP.

Os sinais de controle a seguir ainda permanecerao ativos quando [Hand on] for ativada:

e [Hand on] - [Off] - [Auto on]

e Reset

e Parada por inércia parada inversa

e Reversdo

e Selegdo de setup Isb - Selecdao de setup msb

e Comando Parar enviado pela comunicagao serial

e Parada rapida

e Frenagem CC

[Off] para o motor conectado. A tecla pode ser selecionada como Ativar [1] ou Desativar [0], por
meio do par. 0-41 tecla [Off] no LCP. Se nenhuma funcao de parada externa tiver sido selecionada
e se a tecla [Off] estiver inativa, pode-se parar o motor desligando-se a tensdo.

[Auto On] ativa o conversor de freqliéncia se for necessario controla-lo por meio dos terminais de
controle e/ou da comunicacdo serial. Quando um sinal de partida for aplicado nos terminais de controle
e/ou pelo barramento, o conversor de freqiéncia dara partida. A tecla pode ser selecionada como
Ativar [1] ou Desativar [0], por meio do par. 0-42 tecla [Auto on] no LCP.

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

[ Reset ] é utilizada para reinicializar o conversor de freqiiéncia, apdés um alarme (desarme). Pode ser
selecionada como Ativo [1] ou Inativo [0] por meio do parametro 0-43 tecla Reset no LCP.

O atalho de parametro pode ser executado pressionando e mantendo durante 3 segundos a tecla [Main
Menu] (Menu Principal). O atalho de pardametro permite acesso direto a qualquer parametro.
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O Transferéncia Rapida das Configuragoes
de Parametros

130BA027.10
S e———— e
HEEE
Uma vez completado o setup de um drive, é
p . 7
recomendavel que esses dados sejam armazenados

no LCP ou em um PC, por meio da Ferramenta
de Software MCT 10 Set-up.

Armazenamento de dados no LCP:

1. Ir para o pardmetro 0-50 Cépia via LCP

2. Pressionar a tecla [OK]

3. Selecione “Todos para o LCP”

4. Pressionar a tecla [OK]

Todas as definicdes de parametro sdo entdo armazenadas no LCP conforme indicado na barra
de progresso. Quando chegar aos 100%, pressione [OK].

NOTA!:
Pare o motor antes de executar esta operagéo.

Pode-se entdo conectar-se o LCP a outro conversor de freqiéncia e copiar as definicdes de
parametros também para este conversor de freqléncia.

Transferir Dados do LCP para o drive:

Ir para o parametro 0-50 Cdpia via LCP

Pressionar a tecla [OK]

Selecione “Todos do LCP”

. Pressionar a tecla [OK]

As definicGes de parametros armazenadas no LCP sdo entdo transferidas para o drive, indicado
na barra de progresso. Quando chegar aos 100%, pressione [OK].

A

NOTA!:
Pare o motor antes de executar esta operacgéo.

MG.33.B6.28 - VLT é uma marca registrada da Danfoss 135



Guia de Projeto do FC 300

— Como Programar

0O Modo Display

Danfiti

No funcionamento normal, até 5 variaveis operacionais diferentes podem ser indicadas, continuamente,

na secdo intermediaria 1.1, 1.2 e 1.3 assim como 2 e 3.

O Modo Display - Selecao de Leituras.

Ao pressionar a tecla [Status] € possivel alternar Par. 16-00 Control Word
entre trés telas de leitura de status diferentes. Par. 16-01 Referéncia
L ~ . ~ Par. 16-02 Referéncia
Variaveis de operagao com formatos diferentes sdo Par 16-03 Status Word
mostradas em cada tela de status - veja a seguir. Par._16-05 Valor Real da Rede Eleétrica
Par. 16-10 Poténcia
s Par. 16-11 Poténcia
A tabela mostra as medicdes que podem ser Par. 16-12 Tensdo do Motor
] ial x Par. 16-13 Freqiiéncia
atrlpmdas a c.adé i.lma das va.rlavels de operagao. i e T
Defina as atribuicdes por meio dos par. 0-20, Par. 16-16 Toraue

Par. 16-17 Velocidade
Par. 16-18 Térmico Calculado do Motor
Par. 16-20 Angulo do Motor

0-21, 0-22, 0-23 e 0-24.

Cada parametro de leitura selecionado nos par. Par. 16-30 Tensdo de Barramento CC
L. ;. Par. 16-32 Energia de Frenagem /s
0-20 ao 0-24 tem sua escala propria e digitos Par. 16-33 Eneraia de Frenagem /2 min
apos uma possivel virgula decimal. Para valores Par. 16-34 Temp. do Dissipador de Calor
- ~ , . Par. 16-35 Térmica do Inversor
numeéricos grandes de um parametro menos digitos Par. 16-36 Corrente Nom. Inv.
sdo exibidos depois da virgula decimal. R LES ZCorente Mo Jov,

Par. 16-38 Estado do SLC
EX: Leitura atual Par, 16-39 Temp. do Cartdo de Controle
i Par. 16-40 Buffer de Loaaina Cheio
5,25 A; 15,2 A 105 A. Par. 16-50 Referéncia Externa
Par. 16-51 Referéncia de Pulso
Par. 16-52 Feedback
16-53 Referéncia do DigiPot
Par. 16-60 Entrada Diaital
Par. 16-61 Configuragdo de chaveamento do

Terminal 53
Par. 16-62 Entrada Analdaica 53
Par. 16-63 Configuragdo de chaveamento do

Terminal 54

Par. 16-64 Entrada Analéaica 54
Par. 16-65 Saida Analdgica 42
Par. 16-66 Saida Digital

Par. 16-67 Entr. Freq. #29

Par. 16-68 Entr. Frea. #33

Par. 16-69 Saida de Pulso #27
Par. 16-70 Saida de Pulso #29
Par. 16-71 Saida do Relé

Par. 16-72 Contador A

Par. 16-73 Contador B

Par, 16-80 CTW do Fieldbus

Par. 16-82 REF 1 do Fieldbus
Par. 16-84 StatusWord do Opcional de

Comunicacao

Par. 16-85 CTW 1 da Porta Serial
Par. 16-86 REF 1 da Porta Serial
Par. 16-90 Alarm Word

Par. 16-92 Warnina Word

Par. 16-94 Status Word Estendida

hex
[unidade]
%

hex
%
[kW]
[HP1
vl
[HZz]
[A]
Nm
[RPM]

%

°C

[Unidadel

bin
Y

[mA]
[bin1
[Hz]
[Hz1
[Hz]
[Hz1

hex
hex
hex

hex
hex
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Tela de status I:
Este estado de leitura é padrdo apds a

partida ou inicializagdo. °
Utilize [INFO] para obter informagdes sobre as
conexoOes de medicdo com as variaveis de operacao e
exibidas /1.1, 1.2, 1.3, 2 e 3).

Consulte nesta ilustragdo as variaveis de °
operagao mostradas na tela.

130BP041.10

Tela de status II:

Consulte nesta ilustragdo as variaveis de operacao
(1.1, 1.2, 1.3 e 2) mostradas na tela.

No exemplo, Velocidade, Corrente do motor,
Poténcia do motor e Freqliéncia sdo selecionadas
como variaveis na primeira e na segunda linhas.

130BP062.10

Tela de status III:

Este estado exibe o evento e a agdo do Smart Logic
Control. Consulte a segdo Smart Logic Control
para obter informacdes adicionais.

130BP063.10

O Set-up de parametro
A Série FC 300 pode ser usada para, praticamente, todas as tarefas, razdo pela qual o nUmero de
parametros é tao grande. A série oferece uma escolha entre dois modos de programacao - um
de Main Menu (Menu Principal) e um modo Quick Menu (Menu Rapido).
O primeiro, possibilita 0 acesso a todos os parametros. O segundo direciona o operador por alguns
poucos parametros que possibilita iniciar o funcionamento do conversor de freqliéncias.
Independente do modo de programacgdo, pode-se alterar um parametro, tanto no modo Main
Menu (Menu Principal) como no modo Quick Menu (Menu Rapido).
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O Fungoes da Tecla Quick Menu (Menu Rapido) 164 FFr 396A  {in
Pressionando [Quick Menu] obtém-se uma

130BP064.10

. 02 Setup Fapido
menu (Menu Rapido). 03 Alteractes implmntd
Selecione Meu Menu Pessoal para exibir os 06 Fegistros
parametros pessoais selecionados. Estes

parametros sdo selecionados no par. 0-25 Menu

Pessoal. Pode-se adicionar até 20 parametros
diferentes neste menu.

Selecione Setup rapido, para obter uma quantidade de parametros limitada, para que o motor possa
funcionar quase que otimamente. A programacgdo padrdo para os demais parametros considera as fungdes
de controle desejadas e a configuracdo das entradas/saidas de sinal (terminais de controle).

A selecdo de parametros é efetuada mediante as teclas de navegagdo. Os paramet-
ros na tabela a seguir sdo acessiveis.

0-01 Idioma

1-20 Poténcia do motor [kW]

1-22 Tensao do Motor [V]

1-23 Frequéncia do Motor [Hz]

1-24 Corrente do Motor [A]

1-25 Velocidade Nominal do Motor [rpm]

5-12 Terminal 27, Entrada Digital [0] Sem funcao*
3-02 Referéncia Min [rpm]

3-03 Referéncia Max [rpm]

3-41 Tempo de Aceleracdo da Rampa 1 [s]

3-42 Tempo de Desaceleracao da Rampa 1 [s]

3-13 Tipo de Referéncia

1-29 Adaptacao Automatica do Motor (AMA)  [1] Ativar AMA completa

* Se nenhuma conexdo for selecionada no
terminal 27, ndo é necessaria nenhuma conexao
de + 24 V no terminal 27.

Selecione AlteracOes feitas para obter informagdes sobre:

e as ultimas 10 alteragbes. Utilize as teclas de navegagdo para cima/para baixo, para
rolar entre os 10 Ultimos parametro alterados.
e as alteracOes feitas desde a ativagdo da configuragao padrao.

Selecione Loggins para obter informacgOes sobre as leituras das linhas do display. A
informacgao é exibida na forma de gréfico.

Somente os parametros de display selecionados nos par 0-20 e 0-24 podem ser visualizados.
Pode-se armazenar até 120 amostras na memdria, para referéncia posterior.

0 Modo Main Menu (Menu Principal) As secOes do meio e inferior, no display,
O Modo Menu é iniciado apertando-se a mostram uma lista de grupos de parametros que
tecla [Main Menu]. A leitura, mostrada a podem ser selecionados alternando os botdes
direita, aparece no display. de 'para cima’ e ‘para baixo".
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205 RPH T24E o

8
i0-#% Operacdo/Display Mo
1-#% Cargaitotor a

2-%% Freiozs
Z-%% FReferéncia/Rampas

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

Todos os parametros podem ser alterados no Main Menu (Menu Principal). Entretanto, dependendo da
escolha da configuracdo, (par. 1-00), alguns parametros podem | estar "ausentes". P.ex., a malha aberta
oculta todos os parametros do PID e outras opgdes ativada tornam visiveis mais grupos de parametros.

O Selecdao de Parametro

No Modo Menu, os parametros estdo divididos em

grupos. Seleciona-se um grupo de parametros

por meio das teclas de navegacao. Operagdo/Display
Ha acesso aos seguintes grupos de parametros: Ea;ias/"""t"r

rel
Referéncias/Rampas
Limites/Adverténcias
Entrad/Said Digital
Entrad/Said Analdg
Controles

Com. e Opcionais
Profibus

Fieldbus CAN

Com. Reservado 1
Com. Reservado 2
Smart Logic
FungGes Especiais
Informacdo do VLT
Leituras de Dados
Opcion.Feedb Motor

VWK NO U WN = O

o e R O
No undh wWwN+~ O

2%
10

130BP067.

Ap6s selecionar um grupo de pardmetros, escolha 1344 FFM 057hA
um pardmetro, por meio das teclas de navegacio. Frograrma -

A secdo do meio do display mostra o niUmero 0-01 Idioma

e o nome do parametro bem como o valor
do parametro selecionado. [22] Portugues

O Alteracdao de Dados
O procedimento para alterar dados é o mesmo, se for selecionado um parametro, no modo Quick menu
(Menu rapido) ou Menu principal. Pressione [OK] para alterar o parametro selecionado.
O procedimento para alterar dados depende do parametro selecionado represen-
tar um valor numérico ou um texto.
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O Alterando um Valor de Texto
Se o parametro selecionado for um valor de texto,
altere o valor de texto por meio das teclas de
navegacdo ‘para cima’/’para baixo’.
A tecla ‘para cima’ aumenta’ o valor e a tecla ‘para
baixo’ diminui o valor. Posicione o cursor sobre o
valor que deseja salvar e pressione [OK].

O Alterando um Grupo de Valores de
Dados Numeéricos
Se o parametro escolhido representa um valor
de dados numéricos, este valor é alterado
mediante as teclas de navegagdo <> bem
como as teclas de navegacao ‘para cima’/’para
baixo’. Utilize as teclas de navegacao <> para
mover o cursor horizontalmente.

Utilize as teclas 'para cima’/’para baixo’ para
alterar o valor dos dados. As teclas ‘para cima’
aumenta o valor dos dados e a tecla ‘para baixo’
reduz o valor. Posicione o cursor sobre o valor
que deseja salvar e pressione [OK].

O Alteragdo de Valores de Dados Numéricos
Infinitamente Variaveis
Se o parametro escolhido representar um valor
de dados numéricos, selecione um digito por
meio das teclas de navegagdo <>.

Altere o digito selecionado infinitamente

variavel por meio das teclas de navegacdo

‘para cima’/’para baixo’.

O digito selecionado é indicado pelo cursor. Posicione
o cursor no digito que deseja salvar e aperte [OK].

130BP068.10

130BP069.10

130BP070.10

130BP073.10

130BP072.10
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O Alteracao do Valor dos Dados, Passo a Passo
Determinados parametros podem ser alterados "passo a passo" ou variavel infinitamente. Isto aplica-se a
Poténcia do Motor (par. 1-20), Tensdo do Motor (par. 1-22) e & Freqiiéncia do Motor (par. 1-23). mpn
Os parametros sao alterados tanto como um grupo de valores de dados numéricos quanto (ﬁ?
valores de dados numéricos variaveis infinitamente.

O Leitura e Programacdo de Paramet-
ros Indexados
Os parametros sdo indexados quando sdo colocados em uma pilha rolante.
Os par. 15-30 a 15-32 contém um registro de falhas que pode ser lido. Escolha um parédmetro, pressione
[OK] e use as teclas ‘para cima’/’para baixo’, para rolar pelo registro de valores.

Utilize o par. 3-10, como um outro exemplo:

Escolha o parametro, aperte a tecla [CHANGE DATA] e use as teclas ‘para cima’/’para baixo, para rolar pelos
valores indexados. Para alterar o valor do parametro, selecione o valor indexado e pressione a tecla [OK].
Altere o valor utilizando as teclas ‘para cima’/’para baixo’. Pressione [OK] para aceitar a nova configuragao.
Pressione [CANCEL] to rejeitar a nova configuragdo. Pressione [Back] para deixar o parametro sem alteracgdo.
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0 Como Programar no Painel de Controle 150BA191.10

Local Numérico
5%7. As instrucdes seguintes sdo validas para o

LCP Numérico (LCP 101).
O painel de controle esta dividido em quatro || |

———— Selup/l

grupos funcionais: 1 |

1. Display numérico
Teclas de menu e luzes indicadoras - para alterar
parametros e alternar entre fungdes de display. Sews  Quiok  Main
3. Teclas de navegacdo e luzes indicadoras (LEDs). [E Sele Menu”
4. Teclas para acionamento operacional e
luzes indicadoras (LEDs).

Linha de display: 3

Linha de Status: Mensagens de status exibindo Warn. @

icones e valores numéricos.

Luzes indicadoras (LEDs): 4

e LED Verde/Aceso: Indica que a secdo de

controle esta funcionando.

e LED Amarelo/Advert.: Indica que ha
uma adverténcia.

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

Teclas do LCP
[Menu] Seleciona um dos modos seguintes:

e Status
o Configuracdo Rapida
e Menu Principal

Modo Status: Exibe o status do conversor EEB
de freqliéncia ou do motor. =
Se ocorrer um alarme, o NLCP chaveia
automaticamente para o modo status.
Diversos alarmes podem ser exibidos.

130BP077.10

H
ud

NOTA!:
A cdpia de parametros ndo é possivel
com o Painel de Controle Numérico

Local do LCP 101.

gun
1

130BP078.10
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1-20 Poténcia do motor kW

1-22 Tensdo do Motor \

1-23 Fregliéncia do Motor Hz

1-24 Corrente do Motor A

5-12 Terminal 27 Entrada Digital [0] Sem funcdo
3-02 Referéncia Minima rpm

3-03 Referéncia Maxima rpm

3-41 Tempo de Aceleracdo da Rampa 1 S

3-42 Tempo de Desaceleracdo da Rampa 1 S

3-13 Tipo de Referéncia

1-29 Adaptacdo Automatica de Motor, AMA [1] Ativar AMA completa

Menu Principal é utilizado para programar
todos os parametros.

Os valores de parametros podem ser alterados
utilizando as setas de navegacgdo, para cima e para
baixo, quando o valor estiver piscando.
Selecionar o Menu Principal apertando-se a

tecla [Menu] diversas vezes.

Selecionar o grupo de parametros [xx-__]

e pressionar [OK]

Selecionar o parametro [__-xx] e pressionar [OK]
Se o parametro referir-se a uma matriz, selecione
um numero de matriz e pressione a tecla [OK]
Selecionar os valores de dados desejados

e pressione a tecla [OK]

o
—
(o))
N
o
o
[a)
o
[22]
—

[Back] para voltar

As teclas de Navegacgao [(0] [[O] sao
utilizadas para mover-se entre os comandos
e dentro dos parametros.

O Teclas de Controle Local
As teclas para o controle local encontram-se na
parte inferior no painel de controle.

130BP046.10

[Hand on] (Manual ligado) permite controlar o conversor de freqliéncia por intermédio do LCP.
[Hand on] também da partida no motor e, agora, € possivel digitar os dados de velocidade do
motor por meio das teclas de navegacdo. A tecla pode ser selecionada como Ativar [1] ou Desativar
[0], por meio do par. 0-40 Tecla [Hand on] (Manual ligado) do LCP.

Sinais de parada externos, ativados por meio de sinais de controle ou de um barramento

serial, inibem um comando de "partida" executado via LCP.

Os sinais de controle a seguir ainda permanecerao ativos quando [Hand on] for ativada:

143

MG.33.B6.28 - VLT é uma marca registrada da Danfoss



Guia de Projeto do FC 300 M

— Como Programar

e [Hand on] - [Off] - [Auto on]
e Reset

L)tdd ¢ Parada por inércia inversa
e Reversao

o Selegao de Set-up Isb - Selegdo de Set-up msb
e Comando Parar a partir da comunicacdo serial
e Parada rapida

e Frenagem CC

[Off] (Desligar) para o motor conectado. A tecla pode ser selecionada como Ativar [1] ou
Desativar [0], por meio do par. 0-41 Tecla [Off] no LCP.

Se nenhuma funcdo de parada externa tiver sido selecionada e se a tecla [Off] estiver
inativa, pode-se parar o motor desligando-se a tensdo.

[Auto on] (Automatico ligado) é utilizada se o conversor de freqiiéncia necessitar ser controlado através
dos terminais de controle e/ou da comunicacdo serial. Quando um sinal de partida for aplicado nos
terminais de controle e/ou pelo barramento, o conversor de freqliéncia dara partida. A tecla pode ser
selecionada como Ativar [1] ou Desativar [0], por meio do par. 0-42 Tecla [Auto on] do LCP.

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

[Reset] é usada para reinicializar o conversor de freqiéncia, apds o acionamento de um alarme (desarme).
Pode ser selecionada como Ativo [1] ou Inativo [0] por meio do parametro 0-43 Tecla [Reset] do PCL.
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O Inicializagao para as Configuracoes Padrao
Inicialize o conversor de freqiéncia para as configuragdes padrdo de duas maneiras:

Inicializacdo recomendada (via par. 14-22)

LANEE S

Selecionar o par. 14-22

Pressionar a tecla [OK]

Selecionar "Inicializacdao”

Pressionar a tecla [OK]

Cortar a alimentacdo de rede elétrica e

aguarde até que o display apague.

6. Reconectar a alimentagdao de rede
elétrica - o conversor de freqliéncia esta
reinicializado, agora.

Inicializacdo manual

2a.

2b.

Desconecte da rede elétrica e aguarde
até que o display desligue.

Pressionar as teclas [Status] - [Main
Menu] - [OK] ao mesmo tempo, durante
a energizacao do LCP 102, Display
Griéfico.

Apertar [Menu] enquanto o LCP 101,
Display Numérico, é energizado

Apds 5 s, soltar as teclas.

O conversor de freqiiéncia agora

esta programado, de acordo com as
configuragdes padrao.

NOTA!:

14-50
8-30
8-31
8-32
8-35
8-36
8-37

RFI 1

Protocolo

Endereco

Taxa Baud

Atraso Minimo de Resposta
Atraso Max de Resposta
Atraso Inter-caractere Max

15-00 a 15-05 Dados operacionais
15-20 a 15-22 Registro do histdrico
15-30 a 15-32 Registro de defeitos

15-00
15-03
15-04
15-05

Horas de Funcionamento
Quantidade de energizagbes
Superaquecimentos
Sobretensées

Ao executar a inicializacdo manual, reinicializar também a comunicacgdo serial, as programacoes
do filtro de RFI (par. 14-50) e as configuragdes do registro de defeitos.
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o Selecao de Parametro

parametros corretos, para operagao otimizada do conversor de freqliéncia.

% Os parametros para o FC 300 estdo agrupados em diversos grupos de pardmetros para selecionar os
Parametros 0-xx Operacdo e Display

e Programac.Basicas, gerenciamento do set-up
e Parametros de Display e do Painel de Controle Local para selecionar as funcgées
de leituras, programacoes e cdpia.

Parametros 1-xx Carga e Motor incluem todos os parametros relativos a carga e ao motor.
Parametros 2-xx Freio

e Frenagem CC

e Frenagem dinamica (Resistor de freio)

e Freio mecénico

e Controle de Sobretensao

Parametros 3-xx Referéncias e rampa incluem a fungdo DigiPot

4-xx Limites/Adverténcs; parametros para configurr limites e adverténcias

5-xx Entradas e saidas digitais incluem controles de relés

6-xx Entradas e saidas analdgicas

7-xx Controles; Programando parametros para controles de velocidade e processos.
8-xx Com. e Opcionais para programar os parametros das portas FC RS485 e FC USB.
Parédmetros 9-xx Profibus

Pardmetros 10-xx DeviceNet e Fieldbus CAN

Parametros 13-xx Smart Logic Control

Parametros 14-xx Funcgdes Especiais

Parametros 15-xx Informacdo do VLT

Pardmetros 16-xx Leitura de Dados

Parametros 17-xx Opcionais de Encoder
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m| Parémetros: Opel‘agﬁo O pacote de idiomas 3 é composto por:
e Exibigao Inglés, Alemdo, Esloveno, Bulgaro, Sérvio,
Romeno, Hungaro, Tcheco e Russo. (%.
o 0-0* Operagao/Display O pacote de idiomas 4 é composto por:

Parametros relacionados as funcGes fundamentais
do conversor de frequiéncia, funcdo das teclas do
LCP e configuracao do display do LCP.

Inglés, Alemdo, Espanhol, Inglés dos Estados
Unidos, Portugués do Brasil, Turco e Polonés.

0-02 Unidade da Veloc. do Motor

O 0-0* Configuragoes Basicas

Grupo de parametros para as programacées e
basicas do conversor de freqliiéncia. *RrPM (0]
Hz [1]

<
Opgo: Funcao: . . :

* " o Selecionar a exibicao dos parametros de velocidade
Inglef (INGLESN) [0] do motor (ou seja, referéncias, feedbacks e
AIemaAo (ALEMACB) [1] limites) em termos da velocidade do eixo (RPM)
Fr'ances (FSANCES) . [2] ou freqliéncia de saida do motor (Hz). Este
Dinamarques (DINAMARQUES) [3] parametro ndo pode ser ajustado enquanto o
Esp.anhol (ESPANHOL) [4] motor estiver em funcionamento.

Italiano (ITALIANO) [5]

Chinés (CHINES) [10]

Finlandés (FINLAANDES) [20] opcao:

Inglés US (INGLES US) [22] * Internacional [0]

Grego (GREGO) [27]

Portugués (PORTUGUES) [28] us [1]

Eslovaco (ESLOVACO) [36] Funcio:

Coreano (COREAANO) [39] Selecionar Internacional [0] para programar a

Japonés (JAPONES) [40] unidade de medida do par. 1-20 Poténcia do Motor

Turco (TURCO) [41] [kW] para kW e o valor padrdo do par. 1-23

Chinés Tradicional [42] Freqtiéncia do Motor para 50 Hz. Selecionar [1]

Bllgaro [43] US para programar a unidade de medida do par.

Servio [44] 1-21 Poténcia do Motor [HP] para Hp e o valor

Romeno (RO,MENO) [45] padrdo do par. 1-23 Freqiiéncia do Motor para

Hungaro (HUNGARO) [46] 60 Hz. Este parametro ndo pode ser ajustado

Tcheco . [47] enquanto o motor estiver em funcionamento.

Polonés (POLONES) [48]

Russo [49] 0-04 Estado Operac. na Energiza-

Tailandés [50] cdao (Manual)

Indonésio (INDONESIO) [51] OpCEE

Funcao: Retomar [0]
Define o idioma a ser utilizado no display. * parad forgd,ref=ant. [1]

Parada forgada,ref=0 [2]

O conversor de freqUéncia pode ser entregue com

4 pacotes de idiomas diferentes. Inglés e Alemao Funcéo:

estdo incluidos em todos os pacotes. O Inglés Selecionar o modo operacional, na reconexao do

ndo pode ser eliminado ou alterado. conversor de freqliéncia a tensdo de rede, apds o

desligamento no modo de operagao Manual (local).

O pacote de idiomas 1 & composto por: Selecionar Retomar [0] para reiniciar o conversor

Inglés, Alemdo, Francés, Dinamarqués, de freqiiéncia, mantendo a mesma referéncia local

Espanhol, Italiano e Finlandés. e as mesmas programacdes de partida/parada

(aplicadas pela [Start/Stop]), como antes do

O pacote de idiomas 2 é composto por: . ]
conversor ter sido desligado.

Inglés, Alemao, Chinés, Coreano, Japonés,
Tailandés e Indonésio de Bahasa.

configuragdo padrdo  texto no display = Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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Selecionar Parada forgada, utilize referéncia salva
[1], para reiniciar o conversor de freqiéncia com
uma referéncia local salva, depois que a tensdo
de rede reaparecer e apds apertar [START].
Selecionar Parada forcada, programar referéncia
para 0 [2], para reinicializar a referéncia local em
0, ao reiniciar o conversor de freqliéncia.

0-1* Gerenc. de Setup
Definir e controle os set-ups dos paramet-
ros individuais.

0-10 Ativar Set-up

Opgao:
Setup de fabrica [0]
X set-up 1 [1]
Set-up 2 [2]
Set-up 3 [3]
Set-up 4 [4]
Setup Mdltiplo [9]
Funcao:

Selecionar o set-up para controlar as fungdes

do conversor de freqliéncia.

Setup de fabrica [0] ndo pode ser alterado.

Ele contém o conjunto de dados da Danfoss e
pode ser utilizado como fonte de dados, quando
for necessario retornar os demais set-ups a

uma configuracao conhecida.

Set-up 1 [1] até o Set-up 4 [4] s&o os quatro
set-ups de pardmetro, nos quais todos os
parametros podem ser programados.

Selecionar Set-up Mdultiplo [9], para a selecdo
remota de set-ups, utilizando as entradas digitais e
a porta de comunicagao serial. Esta opcao utiliza
as programacées do par. 0-12 Este Set-up é
dependente de. Parar o conversor de freqiéncia
antes de efetuar alteragdes para as fungdes de
malha aberta e de malha fechada.

Utilizar o par. 0-51 Cdépia do Set-up para copiar um
set-up para outro ou para todos os demais set-ups.
Parar o conversor de freqliéncia antes de chavear
entre set-ups, onde os parametros assinalados
como 'ndo alteravel durante o funcionamento’
tiverem valores diferentes. A fim de evitar
programacoes conflitantes do mesmo parametro,
em dois set-ups diferentes, vincule os set-ups
utilizando o par. 0-12Este Set-up é dependente
de. Os parametros “ndo alteravel durante a
operagao” sao assinalados como FALSE nas listas de
parémetros, na secdo Listas de Parédmetros.

configuracao padrao  texto no display

0-11 Editar SetUp

Opgao:
Setup de fabrica [0]
*Set—up 1 [1]
Set-up 2 [2]
Set-up 3 [3]
Set-up 4 [4]
Ativar Set-up [9]
Funcao:

Selecionar o set-up a ser editado (ou programado)
durante a operagdo; o set-up ativo ou um

dos set-ups inativos.

O Setup de Fabrica [0] ndo pode ser editado,
mas € util como fonte de dados, caso se deseje
retornar os demais setups a uma configuragao
conhecida. Set-up 1 [1] até o Set-up 4 [4] podem
ser editados livremente, durante a operagao,
independentemente do set-up que estiver ativo.
O Setup ativo [9] também pode ser editado,
durante a operagdo. Editar o set-up escolhido,

a partir de diversas fontes: LCP, FC RS485, FC
USB ou até cinco locais de fieldbus.

Set-up
1
]

2 [ ]

P 0-11 oo
3 02

0000

4
Set-up
1
2

P 0-11
3
4
Set-up
1
2

PO-11
3
4

Fieldbus do PLC

Set-up

1
2
3
4

130BA199.10

0-12 Este Set-up é dependente de

Opgao:

*Set—up 1 [1]
Set-up 2 [2]
Set-up 3 [3]
Set-up 4 [4]

Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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Para possibilitar alteragdes isentas de conflitos, de
um set-up no outro, vincule set-ups que contenham
parametros que ndo sejam alteraveis, durante a
operagdo. O vinculo assegurara o sincronismo

dos valores de parametro 'ndo alteravel durante

a operagao’, ao passar de um set-up ao outro,
durante a operagdo. Os parametros 'ndo alteravel
durante a operagao’ podem ser identificados

pelo rétulo FALSE nas listas de parametros,

na secdo Listas de Pardmetros.

O par. 0-12 Este Set-up é dependente de é utilizado
pelo Setup Mdltiplo, no par. 0-10 Setup Ativo. O
Setup multiplo é utilizado para alternar de um
setup para outro, durante a operagdo (ou seja,
enquanto o motor esta funcionando).

Exemplo:

Utilizar Setup multiplo, para passar do Set-up 1
para o Set-up 2, enquanto o motor estiver em
funcionamento. Programar primeiro o Set-up 1, em
seguida, garanta que o Set-up 1 e o Set-up 2 estdo
sincronizados (ou ‘vinculados’). A sincronizagao
pode ser executada de duas maneiras:

1. Programar Setup 2 [2], no par. 0-11Editar
SetUp e o par. 0-12 Este Set-up é dependente

de para Setup 1 [1]. Isso iniciard o processo

de vinculagdo (sincronismo).

130BP076.10

130BP075.10

ou

2. Estando ainda no Setup 1, copiar este no Setup
2. Em seguida, programar o par. 0-12 para Setup 2
[2]. Isso dara inicio ao processo de vinculagdo.

configuracdo padrdao  texto no display

Depois que o vinculo estiver completo, o par.
0-13 Leitura: Setups Conectados, fara a leitura
de {1,2} para indicar que todos os parametros
‘ndo alteraveis durante a operagao’, agora, sao
0s mesmos no Setup 1 e no Setup 2. Se houver
alteragdo de um parametro 'ndo alteravel durante
a operagdo’, por ex., o par. 1-30 Resisténcia do
Estator (Rs), em Setup 2, eles também serdo
alterados automaticamente no Setup 1. Desse
modo torna-se possivel alternar entre o Setup

1 e o Setup 2, durante a operagao.

0-13 Leitura: Setups Conectados

Matriz [5]

0 - 255 N/A X0 N/A

Exibir uma lista de todos os set-ups conectados
por meio do par. 0-12 Este Set-up é dependente
de. O pardmetro tem um indice para cada set-up
de parametro. Cada set-up mostra o conjunto de
bits do set-up ao qual estad conectado.

Exemplo: Setup 1 e Setup 2 estao
conectados

1 {1,2}

3 {3}

Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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0-14 Leitura: Editar Setups/ Canal

Intervalo:
0 - FFF.FFF.FFF

XK AAA.AAA.AAA

Funcao:
Exibir a programacdo do par. 0-11 Editar
SetUp, para cada um dos quatro canais de
comunicagdo diferentes. Quando o numero é
exibido em hexadecimal, como é no PCL, cada
nimero representa um canal.
Os numeros de 1-4 representam um numero de
set-up; ‘F’ significa programacdo de fabrica; e ‘A’
significa set-up ativo. Os canais sao da direita para
a esquerda: LCP, FC-bus, USB, HPFB1.5.
Exemplo: O nimero AAAAAA21h significa que o
bus do FC selecionou o Setup 2, no parametro
0-11, o LCP selecionou o Setup 1 e todos os
demais utilizavam o setup ativo.

0-2* Display do LCP
Definir o display no Painel de Controle Légico Grafico.

0-20 Linha do Display 1.1 Pequeno

Nenhum [0]
Warning Word do Profibus [953]
Leitura do Contador de Erros d [1005]
Transm

Leitura do Contador de Erros d [1006]
Recepg

Leitura do Contador de Bus off [1007]
Parametro de Adverténcia [1013]
Horas em Funcionamento [1501]
Medidor de kWh [1502]
Control Word [1600]
Referéncia [Unidade] [1601]
Referéncia % [1602]
Status Word [1603]
Valor Real Principal [%] [1605]
Leitura Personalizada [1609]
Poténcia [kW] [1610]
Poténcia [hp] [1611]
Tensao do Motor [1612]
Frequéncia [1613]
Corrente do Motor [1614]
Frequéncia [%] [1615]
Torque [1616]
* Velocidade [RPM] [1617]
Térmico Calculado do Motor [1618]
Temperatura do Sensor KTY [1619]
Angulo do Motor [1620]
Angulo de Fase [1621]
Tensao de Barramento CC [1630]
Energia de Frenagem /s [1632]
Energia de Frenagem/2 min [1633]
Temp. do Dissipador de Calor [1634]
Térmico do Inversor [1635]
Corrente. Nom.do Inversor [1636]
Corrente. Max.do Inversor [1637]

configuracao padrao  texto no display

Estado de Controle do SL
Temp.do Control Card
Referéncia Externa

Referéncia de Pulso

Feedback [Unidade]
Referéncia do DigiPot

Entrada Digital

Definicdo do Terminal 53
Entrada Analdgica 53
Definicdo do Terminal 54
Entrada Analdgica 54

Saida Analdgica 42 [mA]
Saida Digital [bin]

Entr. Freq. #29 [Hz]

Entr. Freq. #33 [Hz]

Saida de Pulso #27 [Hz]
Saida de Pulso #29 [Hz]
Saida do Relé [bin]

Contador A

Contador B

CTW 1 do Fieldbus

REF 1 do Fieldbus
StatusWord do. Opcional d
Comunicacao

CTW 1 da Porta do FC

REF 1 da Porta do FC

Alarm Word

Alarm Word 2

Warning Word

Warning Word 2

Ext. Status Word

Status Word Estendida 2

PCD 1 Gravar no MCO

PCD 2 Gravar no MCO

PCD 3 Gravar no MCO

PCD 4 Gravar no MCO

PCD 5 Gravar no MCO

PCD 6 Gravar no MCO

PCD 7 Gravar no MCO

PCD 8 Gravar no MCO

PCD 9 Gravar no MCO

PCD 10 Gravar no MCO

PCD 1 Leitura a partir do MCO
PCD 2 Leitura a partir do MCO
PCD 3 Leitura a partir do MCO
PCD 4 Leitura a partir do MCO
PCD 5 Leitura a partir do MCO
PCD 6 Leitura a partir do MCO
PCD 7 Leitura a partir do MCO
PCD 8 Leitura a partir do MCO
PCD 9 Leitura a partir do MCO
PCD 10 Leitura a partir do MCO
Entradas Digitais

Saidas Digitais

Posicao Real

Posicao Comandada

Posicao Atual do Mestre
Posicdo do Indice do Escravo
Posicdo do Indice do Mestre
Posicdo da Curva

Erro de Rastreamento

Erro de Sincronismo

Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial

150 MG.33.B6.28 - VLT é uma marca registrada da Danfoss

Danfiti

[1638]
[1639]
[1650]
[1651]
[1652]
[1653]
[1660]
[1661]
[1662]
[1663]
[1664]
[1665]
[1666]
[1667]
[1668]
[1669]
[1670]
[1671]
[1672]
[1673]
[1680]
[1682]
[1684]

[1685]
[1686]
[1690]
[1691]
[1692]
[1693]
[1694]
[1695]
[3401]
[3402]
[3403]
[3404]
[3405]
[3406]
[3407]
[3408]
[3409]
[3410]
[3421]
[3422]
[3423]
[3424]
[3425]
[3426]
[3427]
[3428]
[3429]
[3430]
[3440]
[3441]
[3450]
[3451]
[3452]
[3453]
[3454]
[3455]
[3456]
[3457]
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Velocidade Real [3458]
Velocidade Real do Mestre [3459]
Status do Sincronismo [3460]
Status do Eixo [3461]
Status do Programa [3462]
Tempo Ocioso [9913]
Pedidos de Paramdb na Fila [9914]
Entrada analdgica X30/11 [1675]
Entrada analdgica X30/12 [1676]
Saida analdgica X30/8 mA [1677]

Funcao:
Selecionar uma variavel na linha 1 do
display, lado esquerdo.
Nenhuma [0] Nenhum valor de display
foi selecionado
Control Word [1600] Exibe a control word
Referéncia [Unidade] [1601] Referéncia total
(soma de digital/analdgica/predefinida/barra-
mento/congelar ref./catch-up e slow-down),
na unidade de medida escolhida.
Referéncia % [1602] Referéncia total (soma de
digital/analdgica/predefinida/barramento/congelar
ref./catch-up e slow-down) em porcentagem.
Status Word [bindrio] [1603] Status word atual
Valor Real Principal [%] [1605] [Hex] Uma ou
mais adverténcias em codigo Hex
Poténcia [kW] [1610] Energia real consumida
pelo motor, em kW.
Poténcia [hp] [1611] Poténcia real consumida
pelo motor, em HP.
Tensdo do Motor[V] [1612 ] Tensao
fornecida ao motor.
Freqiiéncia [Hz] [1613] Frequéncia do motor,
ou seja, a frequéncia de saida do conversor
de frequéncia em Hz.
Corrente do Motor [A] [1614] Corrente de fase do
motor, medida como valor eficaz, em Ampeére.
Fregiiéncia [%] [1615] Freqliéncia do motor,
ou seja, a freqliéncia de saida do conversor
de freqliéncia, em porcentagem.
Torque [%] [1616] Carga atual do motor, como uma
porcentagem do torque nominal do motor.
*Velocidade [RPM] [1617] Velocidade em RPM
(revolugdes por minuto), isto é, a velocidade do
eixo do motor em malha fechada.
Térmico Calculado do Motor [1618] Carga térmica
no motor, calculada pela fungao ETR.
Tensdo de Conexado CC [1630] Tensao no circuito
intermediario do conversor de frequéncia.
Energia de Frenagem /s [1632] Poténcia de frenagem
atual transferida para um resistor de freio externo.
Informada como um valor instantaneo.
Energia de Frenagem /2 min [1633] Poténcia
de frenagem transferida para um resistor de

configuracao padrao  texto no display

freio externo. A poténcia média é calculada
continuamente para os ultimos 120 segundos.
Temp. do Dissipador de Calor [1634] Temperatura
atual do dissipador de calor do conversor de
freqiiéncia, em °C. O limite de corte é 95 £ 5

°C; a religacao ocorre em 70 £ 5 °C.

Térmico do Inversor [1635 ] Carga porcentual
dos inversores.

Corrente. Nom.do Inversor [1636] Corrente
nominal do conversor de freqiiéncia.

Corrente. Maéax.do Inversor [1637] Corrente
maxima do conversor de freqléncia.

Estado do SLC [1638] Estado do evento
executado pelo controle.

Temp.do Control Card [1639] Temperatura

na placa de controle.

Referéncia Externa [1650] [%] Soma das
referéncias externas, como uma porcentagem, ou
seja, a soma de analdgico/pulso/bus.

Referéncia de Pulso [1651] [Hz] Frequéncia em
Hz conectada as entradas digitais programadas
(18, 19 ou 32, 33).

Feedback [Unidade] [1652] Valor de referéncia
das entradas digitais programada(s).

Entrada Digital [1660] Os estados dos sinais dos
6 terminais digitais (18, 19, 27, 29, 32 e 33).

A Entrada 18 corresponde ao bit na extrema
esquerda. ‘0’ = sinal baixo; 1 = Sinal alto Definigao
do Terminal 53 [1661] Programacao do terminal
de entrada 54. Corrente = 0; Tensdo = 1.
Entrada Analdgica 53 [1662] Valor real na entrada
53, como uma referéncia ou valor de protecgdo.
Definicdo do Terminal 54 [1663] Configuragao do
terminal de entrada 54. Corrente = 0; Tensdo = 1.
Entrada Analdgica 54 [1664] Valor real na entrada
54, como referéncia ou valor de protecdo.

Saida Analdgica 42 [mA] [1665] retorna o valor
real na saida 42 em mA. Utilizar o par. 6-50
para selecionar o valor a ser exibido.

Saida Digital [bin] [1666] Valor de todas as
saidas digitais, em binario.

Entr. Freq. #29 [Hz] [1667] Valor real da freqliéncia
aplicada no terminal 29, como uma entrada de pulso.
Entr. Freq. #33 [Hz] [1668] Valor real da freqiéncia
aplicada no terminal 33, como uma entrada de pulso.
Saida de Pulso #27 [Hz] [1669] Valor real

de impulsos aplicados no terminal 27, no

modo de saida digital.

Saida de Pulso #29 [Hz] [1670] Valor real

de impulsos aplicados no terminal 29, no

modo de saida digital.

CTW 1 do Fieldbus [1680] Control word (CTW)
recebida do Barramento-Mestre.

Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial

MG.33.B6.28 - VLT é uma marca registrada da Danfoss 151




o

Guia de Projeto do FC 300

Danfiti

— Como Programar

Sinal do ponto de definicdo A da velocidade do
fieldbus [1682] Valor da referéncia principal enviado
com a control word a partir do Barramento-Mestre.
StatusWord do Opcional d Comunicacdo [1684]
Status word estendida do opcional de comunicacao
do fieldbus, em binario.

CTW 1 da Porta Serial [1685] Control word (CTW)
recebida do Barramento-Mestre.

Sinal do ponto de definicdo A da velocidade da
porta do FC [1686] Status word (STW) enviada
para o Barramento-Mestre.

Alarm word [1690] Um ou mais alarmes,

em Hexadecimal

Alarm word 2 [1691] Um ou mais alarmes

em Hexadecimal

Warning word [1692] Uma ou mais adverténcias
em Hexadecimal

Warning word 2 [1693] Uma ou mais
adverténcias em Hexadecimal

Status Word Estendida [1694] Uma ou mais
condigdes de status em Hexadecimal

Status Word Estendida 2 [1695] Uma ou mais
condicOes de status em Hexadecimal

0-21 Linha do Display 1.2 Pequeno

Opgao:

* Corrente do Motor [A] [1614]

As opcOes sdao as mesmas que do par.
0-20.

Funcao:
Selecionar uma variavel na linha 1 do display, posicdo
central. As opgdes sdo as mesmas que as listadas
para o par. 0-20 Linha do Display 1.1 Pequeno.

0-22 Linha do Display 1.3 Pequeno
Opgao:
* poténcia [kW]

As opcOes sdao as mesmas que do par.
0-20.

[1610]

Funcao:
Selecionar uma variavel na linha 1 do display, lado
direito. As opcOes sdao as mesmas que as listadas
para o par. 0-20 Linha do Display 1.1 Pequeno.

0-23 Linha do Display 2 Grande

Opgao:
* Freqiiéncia [Hz] [1613]

As opgdes sdo as mesmas que do par.
0-20.
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Funcao:
Selecionar uma variavel na linha 2 do display.
As opgoes sdo as mesmas que as listadas para o
par. 0-20 Linha do Display 1.1 Pequeno.

0-24 Linha do Display 3 Grande

Opgao:

XK Referéncia [%] [1602]

As opgodes sao as mesmas que do par.
0-20.

Funcao:
Selecionar uma variavel na linha 3 do display.
As opgdes sdo as mesmas que as listadas para o
par. 0-20 Linha do Display 1.1 Pequeno.

0-25 Meu Menu Pessoal

Matriz [20]

Intervalo:
0 - 9999

Funcao:
Definir até 20 parametros a serem incluidos no
Menu Pessoal Q1, acessivel por intermédio da tecla
[Quick Menu] (Menu Rapido) no LCP. Os parametros
serdo listados no Menu Pessoal Q1, na ordem
programada neste parametro de matriz. Eliminar
parametros programando o valor para '0000".

0-4* Teclado do LCP
Ativar e desativar as teclas individuais
no teclado do LCP.

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

Opgao:
Desativado [0]
* Ativado [1]
Senha [2]
Funcao:

Selecionar Desativado [0] para evitar uma partida
acidental do conversor de freqliéncia, em modo
Manual. Selecionar Senha [2] para evitar uma
partida ndo autorizada, no modo Manual. Se o
par. 0-40 estiver incluido no Quick Menu (Menu
Réapido), definir entdo a senha no par. 0-65
Senha do Quick Menu (Menu Réapido).

0-41 Tecla [Off] do LCP

Opgao:
Desativado [0]
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* Ativado [1] Funcao:
Senha [2] Selecionar Todos para o LCP [1] para copiar todos os
parametros em todos os set-ups, a partir da memoria /e
Funcéo: do conversor de frequiéncia para a memoria do LCP. (7%
Apertar a tecla [Off] (Desligar) e selecionar Selecionar Todos a partir d LCP [2] para copia-los
Desativado [0], para evitar parada acidental do em todos os set-ups, a partir da meméria do LCP
conversor de frequéncia. Apertar [Off] e selecionar para a memodria do conversor de freqiiéncia.
Senha [2], para evitar parada ndo autorizada. Selecionar Indep.d tamanh.de LCP [3] para copiar
Se o par. 0-4lestiver incluido no Quick Menu apenas os parametros que forem independentes
(Menu Rapido), definir entdo a senha no par. 0-65 do tamanho do motor. Esta Ultima selecdo
Senha do Quick Menu (Menu Répido). pode ser utilizada para programar diversos
0-42 Tecla [Auto on] (Automat. drives com a mesma.f’ungéNo, sem Focar nos
dadf)s de moNtor que ja est.ao definidos. Este
parametro ndao pode ser ajustado enquanto o
Opcao: motor estiver em funcionamento.
Desativado (0] —
% Ativado (1]
Senha [2] Opgao:
. * Nenhuma cépia [0]
LR - - Copiar para o set-up 1 [1]
Ap_ertar [Ayto on_] e selecionar Desativado [Ou]Apara Copiar para o set-up 2 [2]
evitar partida aC|,dentaI do conversor de freqliéncia, Copiar para o set-up 3 [3]
em modo Automati.co. Ape.rtar [éuto on]'e selecionar Copiar para o set-up 4 [4]
Senha [2] pa,ra evitar partida nao autorlzada,’em Copiar para todos [9]
modo Automatico. Se o par. 0-42 estiver incluido no
Quick Menu (Menu Rapido), definir entdo a senha no Funcao:
par. 0-65 Senha do Quick Menu (Menu Rapido). Selecionar Copiar p/ o set-up 1 [1], para copiar

todos os parametros no set-up de edicdo atual

Lol el [DesEs o Hor (definido no par. 0-11 Editar Set-Up), para o

Opgao: Set-up 1. Da mesma forma, selecionar a opgéo
Desativado [0] correspondente aos demais set-up(s). Selecionar
*¥ Ativado [1] Copiar para todos [9], para copiar os parametros
Senha 2] do set-up atual nos set-ups de 1 a 4.
Funcio: 00 0-6* Senha
Apertar [Reset] e selecionar Desativado [0] para Definir a senha de acesso aos menus.

evitar reset acidental do alarme. Apertar [Reset] 0-60 Senha do Main Menu (Menu Principal)

e selecionar Senha [2] para evitar reset nao

autorizado. Se o par. 0-43 estiver incluido no Quick Intervalo:
Menu (Menu Rapido), definir entdo a senha no par. 0 - 999 *¥100
0-65 Senha do Quick Menu (Menu Réapido). -
Funcao:
O 0-5* Copiar / Salvar Definir a senha de acesso ao Main Menu (Menu
Copiar programacdes de pardmetros entre Principal), por meio da tecla [Main Menu].
set-ups e do/para o LCP. Se o par. 0-61 Acesso ao Menu Principal s/

Senha for programado para Acesso total [0],

0-50 Cépia via LCP este pardmetro serd ignorado.

Opgao: _
. 0-61 Acesso ao Menu Principal s/ Senha

* Nenhuma copia [0] _

Todos para o LCP [1] Opgao:

Todos a partir d LCP [2] * Acesso total [0]

Indep.d tamanh.de LCP [3] Somente leitura [1]

Arq do MCO p/ o LCP [4] Sem acesso [2]

Arg. do LCP p/o MCO [5]
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Funcao:

Selecionar Acesso total [0] para desativar a

L )tdad  senha no par. 0-60 Senha do Menu Principal.

(7%7 Selecionar Somente leitura [1] para bloquear a
edicdo ndo autorizada dos parametros do Main

Menu (Menu Principal). Selecionar Sem acesso

[2] para evitar exibicdo e edicdo ndo autorizadas

dos parametros do Main Menu. Se Acesso total

[0] for selecionado, entdo os parametros 0-60,

0-65 e 0-66 serdo ignorados.

0-65 Senha do Quick Menu (Menu Rapido)

Intervalo:
0 - 999 * 200

Funcao:
Definir a senha a ser utilizada para acessar o Menu
Rapido por meio da tecla [Quick Menu]. Se o
par. 0-66 Acesso QuickMenu(MenuRapido)s/senha
for programado para Acesso total [0], este
parametro sera ignorado.

0-66 Acesso QuickMenu (MenuRapido)

s/senha
Opgao:

* Acesso total [0]
Somente leitura [1]
Sem acesso [2]
Funcao:

Selecionar Acesso total [0] para desativar a senha
no par. 0-65 Senha do Quick Menu. Selecionar
Somente leitura [1], para evitar a edicao nao
autorizada dos paréametros do Menu Réapido.
Selecionar Sem acesso [2], para evitar a exibicdo
e edicdo ndo autorizadas dos parametros do
Menu Rapido. Se o par. 0-61 Acesso ao Menu
Principal s/ Senha for programado para Acesso
total [0], este parametro sera ignorado.

configuragdo padrdo  texto no display = Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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o Parametros: Carga e Motor

O 1-0* Programag Gerais

Determinar se o conversor de freqtiéncia funciona
no modo velocidade ou no modo torque; e também
se o controle do PID interno deve estar ativo ou nao.

1-00 Modo Configuracao

Opgao:

* Malh abert d velocid [0]
Malh fech de velocid [1]
Torque [2]
Processo [3]
Funcao:

Selecionar o principio de controle da aplicagao

a ser utilizado quando a Referéncia Remota
(através da entrada analdgica) estiver ativa.

Uma Referéncia Remota somente pode estar
ativa quando o par. 3-13 Tipo de Referéncia
estiver programado para [0] ou [1].

Malh abert d velocid [0]: Ativa o controle de
velocidade (sem sinal de feedbback do motor), com
compensagdo de escorregamento automatica, para
velocidade quase constante em cargas variaveis.
As compensacgdes estdo ativas, mas podem

ser desativadas, no grupo de par. 1-0%*
Programag Gerais.

Malh fech d veloc [1]: Ativa o feedback do encoder
do motor. Obtém torque de holding total a 0 RPM.
Para aumentar a precisdao de velocidade,
fornecer um sinal de feedback e programar o
controlador do PID de velocidade.

Torque [2]: Conecta o sinal de feedback de
velocidade do encoder a entrada deste. E isso s6
€ possivel com a opgdo "Flux ¢ feedb motor", no
par. 1-01 Principio de Controle do Motor.

Processo [3]: Ativa o uso do controle de processo
no conversor de freqliéncia. Os parametros

do controle de processo sdo definidos nos

grupos de par. 7-2* e 7-3%*,

Este parametro ndo pode ser ajustado enquanto

o0 motor estiver em funcionamento.

1-01 Principio de Controle do Motor

Opgao:
u/f [0]
%k vvcplus [1]

Flux Sensorless (somente para o FC 302) [2]
Fluxo ¢/ feedback do motor (somente
para o FC302) [3]

configuracao padrao  texto no display

Funcao:
Selecionar qual principio de controle
de motor utilizar.
Selecionar U/f [0], um modo motor especial,
para motores ligados em paralelo, em aplicagdes
especiais de motor. Quando U/f estiver selecionado,
a caracteristica do principio de controle pode
ser editada nos pars. 1-55 e 1-56.
Selecionar VVCrIlus [1] para o principio do Controle
Vetor de Voltagem adequado a maioria das
aplicagdes. O principal beneficio da operagdo
VVCplus é o fato de que ela utiliza um modelo
de motor mais robusto.
Selecionar Flux sensorless [2], i.é., controle
Vetor de Fluxo sem feedback do encoder, para
instalagdo simples e robusta em contraste com
mudancas repentinas de carga.
Selecionar Flux ¢/ feedb. motor [3] para velocidades
de altissima precisdo e controle de torque,
apropriados para a maioria das aplicagdes exigentes.

O melhor desempenho do eixo é obtido,
normalmente, utilizando um dos dois modos

de controle do Flux Vector, Flux Sensorless

[2] e Flux c/ feedb. motor [3].

Este parametro ndo pode ser ajustado enquanto
0 motor estiver em funcionamento.

1-02 Fonte Feedb.d Flux Motor

Opgao:

% Encoder de 24 v [1]
MCB 102 [2]
MCO 305 [3]
Funcao:

Selecionar a interface pela qual é recebido o
feedback do motor ou do processl.

O Encoder de 24 V [1] é um encoder com 0s canais
A e B que somente podem ser conectado aos
terminais de entrada digital 32/33. Os terminais
32/33 devem ser programados para sem operacao.
O MCB 102 [2] é um opcional de mddulo de encoder
que pode ser configurado no grupo de par. 17-**
Pardmetros - Entrada do Encoder.

O MCO 305 [3] é um opcional para posicionamento,
sincronizacdo e programacao.

Este parametro ndo pode ser ajustado enquanto

0 motor estiver em funcionamento.

Este parametro esta disponivel somente no FC 302.

1-03 Caracteristicas de Torque

Opgao:
* Torque constante [0]
Torque variavel [1]
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Otim. D Energia Automat [2]

Funcao:
Selecionar a caracteristica de torque requisitada.
VT e AEO sdo operagdes para economia de energia.
Torque constante [0]: A saida do eixo do
motor fornecera torque constante sob o
controle de velocidade variavel.
Torque variavel [1]: A saida do eixo do motor
fornecera torque variavel por meio do controle de
velocidade variavel. Programar o nivel de torque
variavel no par. 14-40 Nivel do VT.
Fungdo Otim. Autom Energia [2]: Esta funcao
otimiza automaticamente o consumo de energia,
minimizando a magnetizagdo e a freqiiéncia por
meio do par. 14-41 Magnetizacdo Minima do AEQ
e do par. 14-42 Freqiéncia AEO Minima.

1-04 Modo Sobrecarga

Opgao:

X Torque alto [0]
Torque normal [1]
Funcao:

Torque alto [0] tolera até 160% de ex-

cesso de torque.

Torque normal [1] é para motores grandes -
tolera até 110% de excesso de torque.

Este parametro ndo pode ser ajustado enquanto
0 motor estiver em funcionamento.

1-05 Config. Modo Local

Opgao:
Malh abert d velocid [0]
Malh fech de velocid [1]

* conforme par. 1-00 modo configuragao [2]

Funcao:
Selecionar qual modo de configuragao da aplicacao
(par. 1-00) utilizar quando uma Referéncia Local
(LCP) estiver ativa. Uma Referéncia Local pode
ser ativada somente quando o par. 3-13 Tipo de
Referéncia estiver programado para as opgoes[0]
ou [2]. Por padrdo, a referéncia local esta ativa
somente no Modo Hand (Manual).

1-1* Selecao do motor

Grupo de parametros para programacao

dos dados do motor.

Este grupo parametros ndo pode ser ajustado
enquanto o motor estiver em funcionamento.

configuracao padrao  texto no display

1-10 Construcao do Motor

Opgao:

* Assincrono [0]
PM, SPM ndo saliente (somente
para o FC 302) [1]
Funcao:

Selecionar o tipo de projeto de motor.

Selecionar Assincrono [0] para motores assincronos.
Selecionar PM, ndo saliente SPM (somente para o FC
302) [1], para motores com ima permanente (PM).
Observe que os motores PM (Permanent Magnet

- Ima Permanente) sao divididos em dois

grupos, com superficie montada (ndo saliente)

ou com imas internos (saliente).

O motor pode ser construido como assincrono
ou com ima permanente (PM).

1-2* Dados do Motor

O grupo de parametros 1-2* compde os
dados de entrada constantes na plaqueta de
identificagdo do motor conectado.

Os parametros do grupo de parametros 1-2*
nao podem ser alterados enquanto o motor
estiver em funcionamento.

NOTA!:

As alteragbes no valor destes
parametros afetam a programacdo
de outros parametros.

1-20 Poténcia do Motor [kW]

Intervalo:

0,37-7,5 kW [M-TYPE]

Funcao:
Inserir a poténcia nominal do motor em kW,
de acordo com os dados da plaqueta de
identificacdo. O valor padrao corresponde a
saida nominal efetiva da unidade.
Este parametro ndo pode ser ajustado enquanto
0 motor estiver em funcionamento.

1-21 Poténcia do Motor [HP]

Intervalo:

0,5-10 HP [M-TYPE]

Funcao:
Inserir a poténcia nominal do motor em HP,
de acordo com os dados da plaqueta de
identificacdo. O valor padrdo corresponde a
saida nominal efetiva da unidade.
Este parametro ndo pode ser ajustado enquanto
o0 motor estiver em funcionamento.

Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial

156

MG.33.B6.28 - VLT é uma marca registrada da Danfoss



Guia de Projeto do FC 300

Danfiti

— Como Programar

1-22 Tensao do Motor

Intervalo:

200-600 V [M-TYPE]

Funcao:
Inserir a tensdo nominal do motor, de acordo com
os dados da plaqueta de identificagdo. O valor
padrao corresponde a saida nominal efetiva da
unidade. N&o se pode ajustar este parametro
enquanto o motor estiver em funcionamento.

1-23 Freqiiéncia do Motor

Opgao:

%50 Hz (50 HZ) [50]
60 Hz (60 HZ) [60]
Freqiéncia Min - Max do motor

20 - 300 Hz

Funcao:
Selecionar o valor da freqiéncia do motor a
partir dos dados da plaqueta de identificacdao
deste. Alternativamente, programar o valor para a
freqliéncia do motor para ser infinitamente variavel.
Se for selecionado um valor diferente de 50 Hz ou
60 Hz, sera necessario adaptar as programagdes
independentes da carga, nos par. 1-50 a 1-53.
Para funcionamento em 87 Hz, com motores de
230/400 V, programar os dados da plaqueta de
identificacdo para 230 V/50 Hz. Adaptar o par.
4-13 Lim. Superior da Veloc do Motor [RPM] e o
par. 3-03 Referéncia Maxima a aplicacdo de 87 Hz.
Este parametro ndo pode ser ajustado enquanto
0 motor estiver em funcionamento.

1-24 Corrente do Motor

Intervalo:
Depende do tipo de motor.

Funcao:
Inserir o valor da corrente nominal do motor,
a partir dos dados da plaqueta de identificacdao
deste. Os dados sdo utilizados para calcular
o torque, a protecdo do motor, etc. N&o se
pode ajustar este parametro enquanto o motor
estiver em funcionamento.

1-25 Velocidade Nominal do Motor

Intervalo:

100 - 60.000 RPM % RrPM

Funcao:
Inserir o valor da velocidade nominal do motor que
consta na plaqueta de identificagdo do motor. Os
dados sdo utilizados para calcular as compensagoes
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do motor. Este parametro ndo pode ser ajustado
enquanto o motor estiver em funcionamento.

1-26 Torque nominal do Motor

Intervalo:

1,0 - 10.000,0 Nm *5,0Nm

Funcao:
Inserir o valor a partir da plaqueta de identificacao
do motor. O valor padrdo corresponde a saida
nominal da unidade. Este parametro esta
disponivel quando o par. 1-10 Construgdo do
Motor estiver programado para PM, SPM ndo
saliente [1], i.é., o parametro é valido somente
para motores PM e SPM nao-saliente.
Este parametro ndo pode ser ajustado enquanto
0 motor estiver em funcionamento.

1-29 Adaptacdao Automatica do Motor (AMA)

Opgao:

* off (Desligado) [0]
Ativar AMA completa [1]
Ativar AMA reduzida [2]
Funcao:

A fungdo AMA otimiza o desempenho dinamico

do motor, ao otimizar automaticamente os
parametros avancados do motor (par. 1-30

ao 1-35), com o motor parado.

Selecionar o tipo de AMA. Ativar AMA completa

[1] executa a AMA da resisténcia do estator Rs,

da resisténcia do rotor Ry, reatdncia parasita do
estator x1, a reatancia parasita do rotor X, e da
reatancia principal Xn. Selecionar esta opgao se for
utilizado um filtro LC entre o drive e o motor.

FC 301: A AMA completa ndo inclui a medida da
Xnh para o FC 301. Em vez disso, o valor da Xn é
determinado a partir do banco de dados do motor. O
par. 1-35 Reatéancia Principal (X") pode ser ajustada
para obter-se um desempenho de partida étimo.
Selecionar Ativar AMA reduzida [2] para executar a
AMA reduzida da resisténcia do estator Rs, somente
no sistema. Ativar a funcdo AMA pressionando

a tecla [Hand on], apds selecionar [1] ou [2].
Consulte também a segdo Adaptagdo Automatica
do Motor. Depois de uma seqiiéncia normal, o
display indicara: "Pressione [OK] para encerrar

a AMA". Apds pressionar [OK], o conversor de
freqléncia esta pronto para funcionar.

Observagao:

Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial

MG.33.B6.28 - VLT é uma marca registrada da Danfoss 157




Guia de Projeto do FC 300

— Como Programar

e Para obter a melhor adaptacdo possivel do
conversor de freqliéncia, recomenda-se executar
a AMA quando o motor estiver frio.

* A AMA ndo pode ser executada enquanto
o motor estiver funcionando.

e A AMA ndo pode ser executada em motores
com ima permanente.

NOTA!:

E importante programar os par. 1-2*

Dados do Motor corretamente, pois, estes

fazem parte do algoritmo da AMA. Deve-se
executar uma AMA para conseguir um desempenho
dinamico de motor 6timo. Isto pode levar até 10
minutos, dependendo da poténcia nominal do motor.

NOTA!:
Evite a geracao externa de torque
durante a AMA.

NOTA!:

Se uma das programacoes dos par. 1-2*
Dados do Motor for alterada, os par. de
1-30 a 1-39, parametros avancados do
motor, retomarao as suas programacoes de fabrica.
N3o se pode ajustar este pardmetro enquanto

o motor estiver em funcionamento.

1-3* DadosAvang. d Motr

Parametros para os dados avangados do motor.
Para que o motor funcione adequadamente, os
dados de motor, nos par. 1-30 - 1-39, devem ser
iguais aqueles motor especifico. As configuragdes
padrao sdao numeros baseados em valores de
parametros de motor comuns, obtidos a partir de
motores padrdo. Se os parametros de motor nao
forem programados corretamente, o drive pode nao
funcionar adequadamente. Se os dados do motor
nao forem conhecidos, recomenda-se executar uma
AMA (Adaptacdo Automatica do Motor). Consulte
também a secdo Adaptacdo Automatica do Motor.
A seqléncia da AMA ajustara todos os parametros
do motor, exceto o momento de inércia do rotor e a
resisténcia de perdas do entreferro (par. 1-36).

Os parametros 1-3* e 1-4* ndo podem ser alterados
enquanto o motor estiver em funcionamento.

configuracao padrao  texto no display

130BA065.10

Diagrama equivalente de motor de um
motor assincrono

1-30 Resisténcia do Estator (Rs)

Opgao:
Ohm Dependedosdadosdomotor.

Funcao:
Definir o valor da resisténcia do estator. Inserir
o valor a partir de uma folha de dados do motor
ou execute uma AMA em um motor frio. Este
parametro ndo pode ser ajustado enquanto o
motor estiver em funcionamento.

1-31 Resisténcia do Rotor (Rr)

Opgao:
Ohm Dependedosdadosdomotor.

Funcao:
O ajuste fino de Rr melhora o desempenho do
eixo. Programar o valor da resisténcia do rotor,
utilizando um dos métodos seguintes:

1. Executar a AMA quando o motor estiver frio.
O conversor de freqténcia medira o valor
a partir do motor. Todas as compensacoes
sao reinicializadas para 100%.

2. Inserir o valor de Rr manualmente. O valor pode
ser obtido com o fornecedor do motor.
3. Utilizar a configuragdo padrao de Ry.

O conversor de freqliéncia estabelece a
configuragdo com base nos dados da plaqueta
identificagdo do motor.

Este parametro ndo pode ser ajustado enquanto
o0 motor estiver em funcionamento.

Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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1-33 Reatancia Parasita do Estator (X1)

Opgao:
Ohm Dependedosdadosdomotor.

Funcao:
Programar a reaténcia parasita do estator do motor
utilizando um dos seguintes métodos:

1. Executar a AMA quando o motor estiver frio. O
conversor de freqliéncia medira o valor no motor.

2. Inserir o valor de X1, manualmente. O valor
pode ser obtido com o fornecedor do motor.

3. Utilizar a configuragao padrao de Xi. O
conversor de freqliéncia estabelece a
configuragdo com base nos dados da plaqueta
de identificacdo do motor.

Este pardametro ndo pode ser ajustado enquanto
o motor estiver em funcionamento.

1-34 Reatancia Parasita do Rotor (X2)

Opgao:
Ohm Dependedosdadosdomotor.

Funcao:
Programar a reatancia parasita do rotor do motor
utilizando um dos métodos seguintes:

1. Executar a AMA quando o motor estiver frio. O
conversor de freqliéncia medira o valor no motor.

2. Inserir o valor de X2, manualmente. O valor
pode ser obtido com o fornecedor do motor.

3. Utilizar a configuracdo padrao de X2. O
conversor de freqliéncia estabelece a
configuracdo com base nos dados da plaqueta
de identificacdo do motor.

Este pardmetro ndo pode ser ajustado enquanto
o0 motor estiver em funcionamento.

1-35 Reatancia Principal (Xh)

Opgao:
Ohm Dependedosdadosdomotor.

Funcao:
Programar a reatancia principal do motor utilizando
um dos métodos seguintes:

1. Executar a AMA quando o motor estiver frio. O
conversor de freqliéncia medira o valor no motor.

2. Inserir o valor de Xh, manualmente. O valor
pode ser obtido com o fornecedor do motor.

3. Utilizar a configuragdo padrao de Xn. O
conversor de freqliéncia estabelece a

configuracao padrao  texto no display

configuracdo com base nos dados da plaqueta
de identificacdo do motor.

Este parametro ndo pode ser ajustado enquanto
o0 motor estiver em funcionamento.

1-36 Resisténcia de Perda do Ferro (Rfe)

Intervalo:

1 - 10,000 Q X M-TYPE

Funcao:
Inserir o valor equivalente da resisténcia
de perda do ferro (Rre), para compensar as
perdas de ferro no motor.
O valor de Rre ndo pode ser encontrado
executando uma AMA.
O valor de Rre é especialmente importante
nas aplicagdes de controle do torque. Se Rre
nao for conhecida, assuma a configuragao
padrao do par. 1-36.
Este parametro ndo pode ser ajustado enquanto
0 motor estiver em funcionamento.

1-37 Indutancia do eixo-d (Ld)

Intervalo:

0,0 - 1000,0 mH *0,0 mH

Funcao:
Inserir o valor da indutancia do eixo-d. Obter
o valor a partir da folha de dados do motor
com ima@ permanente.
Este parametro somente esta ativo quando o par.
1-10 Construcado do Motor tiver o valor PM, SPM
néo saliente [1] (Motor com Ima Permanente)
Este parametro esta disponivel somente no FC 302.
Este parametro ndo pode ser ajustado enquanto
0 motor estiver em funcionamento.

1-39 Pdlos do Motor

Opgao:
Depende do tipo de motor

Valor 2 - 100 pdlos * Motor de 4 pélos

Funcao:
Inserir o nimero de polos do motor.

P6- ~nn@ 50 Hz ~nnh@60 Hz
los

2 2700 - 2880 3250 - 3460
4 1350 - 1450 1625 - 1730
6 700 - 960 840 - 1153

A tabela mostra o nimero de pdlos, para intervalos
de velocidade normais, para diversos tipos de
motores. Definir os motores desenvolvidos para
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outras frequéncias separadamente. O valor do
pélo do motor sempre € um nlmero par, pois se
refere ao numero total de pdlos do motor e ndo
a um par de pélos. O conversor de freqliéncia
cria a programacdo inicial do par. 1-39, com
base nos par. 1-23 Freqgliéncia do Motor e 1-25
Velocidade Nominal do Motor.

Este parametro ndo pode ser ajustado enquanto
o0 motor estiver em funcionamento.

1-4*% Teclado do LCP
Ativa ou desativa as teclas individuais
do painel do LCP.

1-40 Forcga Contra Eletromotriz em 1000 RPM

Intervalo:

10 - 1000 V X500 v

Funcao:
Programar a Forga Contra-eletromotriz nominal do
motor em funcionamento para 1.000 RPM. Este
parametro somente esta ativo quando o par. 1-10
Construcdo do Motor contiver o valor PM, SPM néao
saliente [1] (Motor com Ima Permanente)
Este parametro esta disponivel somente no FC 302.
Este pardmetro ndo pode ser ajustado enquanto
0 motor estiver em funcionamento.

1-41 Off Set do Angulo do Motor

Intervalo:

0 - 65.535 N/A *0 N/A

Funcao:
Inserir o angulo de ajuste correto, entre o motor
PM e a posicdo do indice (volta Unica), do encoder
ou do resolver conectado. A faixa de valores de 0
- 65535 corresponde a 0 - 2-* pi (radianos). Para
obter o valor do angulo de ajuste: Depois que 0
drive iniciar, aplicar Hold CC e inserir o valor do par.
16-20 Angulo do Motor neste parametro.
Este parametro somente esta ativo quando o par.
1-10 Construcdo do Motor contiver o valor PM, SPM
ndo saliente [1] (Motor com Ima Permanente)
Este pardmetro ndo pode ser ajustado enquanto
o0 motor estiver em funcionamento.

1-5*% PrgrIndepnd. dCarg
Parametros para programar a configuracdo
independente da carga do motor.

1-50 Magnetizagcdo do Motor a 0 Hz

Intervalo:

0 - 300% *100%

configuragao padrao
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Funcao:
E utilizado com o par. 1-51 Veloc Min de
Magnetizcdo Norm. [RPM], para obter uma
carga térmica diferente no motor, com este
funcionando em baixa velocidade.
Inserir um valor que seja uma porcentagem
da corrente de magnetizagdo nominal. Se o
valor for demasiadamente baixo, o torque no
eixo do motor pode ser diminuido.

Magn. current

100% —-—

Par.1-50

Par.1-51 Hz

13084045.11 Par.1-52 RPM

1-51 Veloc Min de Magnetiz¢gao Norm. [RPM]

Intervalo:

10 - 300 RPM X 15RPM

Funcao:
Programar a velocidade requerida para a
corrente de magnetizacdo normal. Se a
velocidade for programada com valor menor
que a velocidade de escorregamento do motor,
os par. 1-50 Magnetizacdo do Motor a 0 Hz
e 1-51 ndo terdo importancia.
Utilizar este parametro juntamente com o par.
1-50. Consultar o desenho, para o 1-50.

1-52 Freq. Min de Magnetizgao Norm. [Hz]

Intervalo:

0 - 10 Hz *0 Hz

Funcao:
Programar a freqliéncia requerida para a corrente
de magnetizacdo normal. Se a freqliéncia
for programada menor que a freqliéncia
de escorregamento do motor, os par. 1-50
Magnetizacdo do Motor a 0 Hz e 1-51Veloc Min de
Magnetizcdo Norm. [RPM] ficarao inativos.
E utilizada junto com o par. 1-50. Consulte
o diagrama no par. 1-50.

1-53 Freq. Deslocam. do Modelo

Intervalo:

4,0 - 50,0 Hz X6,7 Hz
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Funcao:
Deslocamento do Modelo de Fluxo
Inserir o valor da freqUiéncia para alternar entre
dois modelos, a fim de determinar da velocidade do
motor. Escolher o valor baseado nas programagoes
no par. 1-00 Modo Configuracdo e par. 1-01Principio
de Controle do Motor. Ha duas opgoes: alternar
entre o modelo de Fluxo 1 e o modelo de Fluxo
2; ou alternar entre o modo de Corrente Variavel
e o0 modelo de Fluxo 2. Este parametro esta
disponivel somente no FC 302.
Este pardmetro ndo pode ser ajustado enquanto
o motor estiver em funcionamento.

Modelo de Fluxo 1 - Modelo de Fluxo 2

Este modelo é utilizado quando o par. 1-00 é
programado para Flux ¢/ feedb. motor [1] ou
Torgue [2] e o par. 1-01 é programado para Flux ¢/
feedb. motor [3]. Com este parametro, é possivel
ajustar-se o ponto de deslocamento onde o FC 302
alterna entre o modelo de Fluxo 1 o modelo de Fluxo
2, o que é util em algumas velocidades sensiveis

e em aplicagdes de controle de torque.

f;

norm

x 0.1 fhormx 0.125
s S G

130BA146.10

Par. 1-00 = [1] Malh fech de velocid ou [2] Torque
e par. 1-01 = [3] Flux c/ feedb. motor

Corrente Variavel - Modo fluxo - Sensorless
Este modelo é utilizado quando o par. 1-00 for
programado para Malh abert d velocid [0] e o par.
1-01 for programado para Flux sensorless [2].

No modo de fluxo em malha aberta de velocidade,
a velocidade deve ser determinada a partir

da medicao da corrente.

Abaixo da fhorm X 0,1 o drive funciona a partir
de um modelo de corrente variavel. Acima da
frorm X 0,125 o conversor de freqliéncia funciona
de acordo com um modelo de Fluxo.

configuracao padrao  texto no display

frorm X 0.1 frorm X 0.125

%
7
7 j‘
.
P 1-53
130BA147.10

o par. 1-00 = [0] Malh abert d velocid
Par. 1-01 = [2] Flux Sensorless

1-55 Caracteristicas U/f - U

Intervalo:
0,0 - tensdo de motor max. *K Expression limit V

Funcao:
Inserir a tensdo em cada ponto de frequténcia,
para desenhar manualmente uma caracteristica
U/f que corresponda ao motor.
Os pontos de freqliéncias sdao definidos no par.
1-56 Caracteristicas U/f - F.
Este parametro é um parametro de matriz [0-5]
e sO é acessivel quando o par. 1-01Principio de
Controle do Motor estiver programado para U/f [0].

1-56 Caracteristicas U/f - F

Intervalo:
0,0 - freqliéncia max. do motor
*Expression limit Hz

Funcao:
Inserir os pontos de freqliéncia para desenhar
manualmente uma caracteristica U/f que
corresponda ao motor.
A tensdo em cada ponto é definida no par.
1-55 Caracteristicas U/f - U.
Este parametro é um parametro de matriz [0-5]
e sO é acessivel quando o par. 1-01Principio de
Controle do Motor estiver programado para U/f [0].
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Funcao:
Tens&o do motor 130BA166.10 Permite a compensacgdo da tensdo em relagdo a
e Pa”‘fs b carga quando o motor estiver em funcionamento
1555 — — — ——— em velocidade alta. O tamanho do motor
155[4) — — — — — — — — — — | determina a faixa de freqUéncia dentro da
558 == ————= I I qual este parametro esta ativo.
I I |
15502 — — — — | | | : —
L5511 | | I | Capacidade do motor | Ponto de Inflexdo
vl T ] : 0,25 kW - 7,5 kW > 10 Hz
| -
1-56 1-56 1-56 1-56 1-56 1-56
o] [ [ 31 4 5] .
Freqiiéncia de Saida 1-62 Compensacao de Escorregamento
Par 1-56 [x]
Intervalo:
-500 - 500% *100%
O 1-6* PrgmDepnd. dCarg Funcio:
Parametros para ajuste das programagdes do Inserir o valor % para compensacao do
motor dependentes da carga escorregamento, para equilibrar as tolerancias no

valor de nm,N. A compensagao de escorregamento
€ calculada automaticamente, ou seja, com base
Intervalo: na velocidade nominal do motor nw,y..

-300 - 300% *100% Esta funcdo ndo esta ativa quando o par. 1-00 Modo
Configuragdo esta programado para Malh fech de
velocid [1] or Torque [2] controle de torque com
feedback de velocidade ou quando o par. 1-01
Principio de Controle do Motor estiver programado
para U/f [0] modo motor especial.

1-60 Compensacao de Carga em Baix Velocid

Funcao:
Inserir o valor % para compensar a tensao
em relagcdo a carga, quando o motor estiver
em funcionamento, em baixa velocidade, e
obtenha a caracteristica U/f étima. O tamanho

do motor determina a faixa de freqiiéncia dentro 1-63 Const d Tempo d Compens Escorregam

da qual este parametro esta ativo. Intervalo:

0,05 - 5,00 s *0,10 s

Capacidade do motor | Comutacao
0,25 kW - 7,5 kW < 10 Hz Funcao:

Inserir a velocidade de reacdo a compensacao do
escorregamento. Um valor alto redunda em uma
reagdo lenta e um valor baixo em uma reagao
rapida. Se surgirem problemas de ressonancia de
baixa freqliéncia, programar um tempo mais longo.

1-64 Amortecimento da Ressonancia

Intervalo:
0 - 500% % 100%

Um

130BA046.11

Par.1-60 Par.1-61

Funcao:
Inserir o valor de amortecimento da ressonancia.
Programar o par. 1-64 e par. 1-65 Const d Tempo
Changeover fout d Amortec d Ressondnc para ajudar a eliminar
problemas de ressonéancia de alta freqliéncia.
Para reduzir oscilagdo de ressonancia, o valor
do par. 1-64 deve ser aumentado.

1-61 Veloc Min de Magnetizgdo Norm. [RPM]

Intervalo: 1-65 Const d Tempo d Amortec d Ressonanc

-300 - 300% *100% Intervalo:
5 - 50 ms X5 ms

configuragdo padrdo  texto no display = Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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Funcao:
Programar o par. 1-64 Amortecimento da
Ressonéncia e o par. 1-65 para ajudar a eliminar
problemas de ressonancia de alta freqUéncia.
Inserir a constante de tempo que proporciona
o melhor amortecimento.

1-66 Corrente Minima em Baixa Velocidade

Intervalo:

0 - Limite Variavel % *100%

Funcao:
Inserir a corrente minima do motor em
velocidade baixa, consulte o par.1-53 Freqiiéncia de
Deslocamento de Modelo. Aumentando esta corrente
o torque do motor melhora em velocidade baixa.
O par. 1-66 é ativado somente quando o par. 1-00
Modo Configuragdo = Malh abert d velocid [0]. O
drive funciona com corrente de motor constante,
para velocidades abaixo de 10 Hz.
Para velocidades acima de 10 Hz, o modelo de
fluxo do motor, no drive, controla o motor. O par.
4-16 Limite de Torque do Modo Motor e / ou par.
4-17 Limite de Torque do Modo Gerador, ajustam
automaticamente o par. 1-66. O parametro com o
maior dos valores ajusta o par. 1-66. A programacao
de corrente no par. 1-66 é composta pela corrente
geradora do torque e da corrente de magnetizacao.
Exemplo: Programar o par. 4-16 Limite de Torque
do Modo Motor para 100% e o par. 4-17 Limite
de Torque do Modo Gerador para 60%. O par.
1-66 ajusta-se automaticamente para cerca de
127%, dependendo do tamanho do motor.
Este parametro esta disponivel somente no FC 302.

1-67 Tipo de Carga

Opgao:

*Carga passiva [0]
Carga ativa [1]
Funcao:

Selecionar Carga passiva [0], para aplicacdes de
transportadores, ventiladores e bombas. Selecionar
Carga ativa [1] para aplicacdes de icamento. Ao
selecionar carga ativa [1], programar o par. 1-66
Corrente Min. em Baixa Velocidade em um nivel
qgue corresponda ao torque maximo.

Este parametro esta disponivel somente no FC 302.

1-68 Inércia Minima

Intervalo:
0 até o Limite Vaké&eende dos dados do motor

configuracao padrao  texto no display
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Funcao:
Inserir o momento de inércia minimo do sistema
mecanico. Os par. 1-68 e par. 1-69 Inércia
Méaxima sdo utilizados para pré-ajustar o Ganho
Proporcional, no controle de velocidade; consultar o
par. 7-02 Ganho Proporcional do PID de Velocidad.
Este parametro esta disponivel somente no FC 302.

1-69 Inércia Maxima

Intervalo:
0 até o Limite Vaké&wende dos dados do motor

Funcao:
Inserir o momento de inércia maximo do sistema
mecanico. Os par. 1-68 Inércia Minima e par.
1-69 sdo utilizados para pré-ajustar o Ganho
Proporcional, no controle de velocidade; consultar o
par. 7-02 Ganho Proporcional do PID de Velocidad.
Este parametro esta disponivel somente no FC 302.

1-7* Ajustes da Partida
Parédmetros para programar 0s recursos especiais
para partida do motor.

1-71 Atraso da Partida

Intervalo:

0,0 - 10,0 s *0,0 s

Funcao:
Este parametro refere-se a funcdo de partida
selecionada no par. 1-72 Fungdo de Partida.
Inserir o atraso de tempo necessario, antes
de comecgar a acelerar.

1-72 Funcgao de Partida

Opgao:
Retng CC/temp atras [0]
Frenagem CC/tempo de atraso [1]
* Parada por inércia/tempo de atraso [2]
Operagao CWveloc/corr.partid [3]
Funcion.na horizntl [4]
VVCPlus/FluxSent.horar [5]
Funcao:

Selecionar a fungao de partida durante o atraso

da partida. Este parametro esta vinculado ao

par. 1-71 Atraso da Partida.

Selecionar Retencdo CC/tempo de atraso [0] para
energizar o motor com uma corrente de retengdo CC
(par. 2-00), durante o tempo de atraso da partida.
Selecionar FrngCC/temp.atrso [1] de modo a
energizar o motor com uma corrente de frenagem CC
(par. 2-01), durante o tempo de atraso da partida.

Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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Selecionar *ParadInérc/tempAtra [2] para liberar o
conversor da parada por inércia do eixo, durante o
tempo de atraso da partida (inversor desligado).
[3] e [4] somente sdo possiveis com VVC+.
Selecionar Velocidade de Partida /corrente no
sentido horario [3], para conectar a funcdo
descrita no par. 1-74 e par. 1-76, no tempo

de atraso da partida.

Independentemente do valor aplicado pelo sinal

de referéncia, a velocidade de saida aplica a
programacdo da velocidade de partida, no par. 1-74
ou par. 1-75, e a corrente de saida corresponde

a corrente de partida programada no par. 1-76
Corrente de Partida. Esta fungdo é normalmente
utilizada em aplicagdes de icamento sem contrapeso
e especialmente em aplicagdes com um motor-Cone
(para controle do cone de pesagem em balancgas),
cuja partida é dada no sentido horario e seguida por
uma rotagdo no sentido de referéncia. Selecionar
Funcion.na horizntl [4] para obter a fungdo descrita
nos par. 1-74 e par. 1-76, durante o tempo

de atraso da partida. O motor gira no sentido

de referéncia. Se o sinal de referéncia for igual

a zero (0), o parametro 1-74 Velocidade de
Partida [RPM] sera ignorado e a velocidade de
saida sera igual a zero (0). A corrente de saida
corresponde a corrente de partida programada

no par. 1-76 Corrente de Partida.

Selecionar VWC+/FluxSent.horar [5], somente para
a funcdo descrita no parametro 1-74 (Velocidade de
Partida [RPM]). A corrente de partida é calculada
automaticamente. Esta funcdo usa a velocidade de
partida somente no tempo de atraso da partida.
Independente do valor estabelecido pelo sinal

de referéncia, a velocidade de saida é igual a
programacdo da velocidade de partida no par. 1-74.
A CWveloc/corr.partid [3] e VVC+/FluxSent.horar
[5] sdo tipicamente utilizadas em aplicagdes de
icamento. Velocidade de partida/corrente no sentido
da referéncia [4] é utilizada particularmente em
aplicagbes com contrapeso e movimento horizontal.

1-73 Flying Start [RPM]

Opgao:

X Ooff (DESATIVADO) [0]
On (ATIVADO) [1]
Funcao:

Esta funcdo permite assumir o controle de um
motor que esteja girando livremente, em virtude
de uma queda da rede elétrica.

Selecionar Desabilitado [0], se esta funcao
ndo for necessaria.

configuracao padrao  texto no display

Selecionar Ativado [1] se o conversor de
freqUéncia for capaz de ‘apanhar’ e controlar

um motor em rotagdo.

Quando o par. 1-73 esta ativo, o par. 1-71Atraso da
Partida e o 1-72 Fungdo de Partida ficam sem fungao.

NOTA!:
Esta funcdo ndo é recomendada para
aplicacOes de icamento.

1-74 Velocidade de Partida [RPM]

Intervalo:

0 - 600 RPM X OrRPM

Funcao:
Programar a velocidade de partida do motor. Apds
o sinal de partida, a velocidade de saida do motor
assume o valor programado. Este parametro pode
ser utilizado, por exemplo, para aplicacdes de
icamento (motores de rotor conico). Programar a
fungdo de partida no par. 1-72 Funcgéo de Partida
para as opgdes [3], [4] ou [5] e programe o tempo
de atraso no par. 1-71Atraso da Partida. Um sinal
de referéncia também deve estar presente.

1-75 Freqiiéncias de Partida [Hz]

Intervalo:

0 - 500 Hz X0 Hz

Funcao:

Programar a velocidade de partida do motor. A
velocidade de saida 'salta’ para o valor programado.
Este parametro pode ser utilizado, por exemplo, para
aplicacGes de icamento (motores de rotor conico).
Programar a funcdo de partida no par. 1-72 Funcdo
de Partida para as opgOes [3], [4] ou [5] e programe
o0 tempo de atraso no par. 1-71Atraso da Partida.
Um sinal de referéncia também deve estar presente.

1-76 Corrente de Partida

Intervalo:

0,00 - par. 1-24 A *0,00A

Funcao:
Alguns motores, tais como motores para controle de
cones de balangas, precisam de corrente/velocidade
de partida (arranque) para liberar-se do freio
mecanico. Ajuste o par. 1-74 Velocidade de Partida
[RPM] e o par. 1-76, para conseguir este arranque.
Programar o valor de corrente requerido para liberar
o freio mecanico. Programar o par. 1-72 Fungéo de
Partida, para [3] ou [4], e defina o tempo de atraso
da partida no par. 1-71 Atraso da Partida. Um sinal
de referéncia também deve estar presente.

Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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O 1-8* Ajustes de Parada

Parametros para programar os recursos especiais
para parada do motor.

1-80 Funcao na Parada

Opgao:

* parada por inércia [0]
Retencao CC [1]
Verificagdo do motor [2]
Pré-magnetizacao [3]
Tensao U0 CC [4]
Funcao:

Selecionar a fungdo de drive, apés um comando de
parada ou depois que a velocidade é desacelerada
até a programada no par. 1-81 Veloc. Min.

p/ Funcéo na Parada [RPM].

Selecionar Parada por inércia [0], para deixar

o motor em modo livre.

Selecionar Retencdo CC [1] para energizar o motor
com uma corrente de hold CC (par.2-00).
Selecionar Verificagdo do motor [2], para constatar
se hd um motor conectado.

Selecionar Pré-magnetizacdo [3], para gerar

um campo magnético, enquanto o motor estiver
parado. Agora o motor pode produzir uma

subida rapida de torque, na partida.

1-81 Veloc. Min. p/ Fungao na Parada [RPM]

Intervalo:

0 - 600 RPM X 1RPM

Funcao:
Programar a velocidade para ativar o par.
1-80 Funcdo na Parada.

1-82 Freq. Min para Funcionar na Parada [Hz]

Intervalo:

0,0 - 500 Hz *0,0 Hz

Funcao:
Programar a freqiiéncia de saida que ativa o
par. 1-80 Funcdo na Parada.

1-83 Funcao de Parada Precisa

Opgao:

X Parada precisa de rampa [0]
Contador de paradas com reset [1]
Contador de paradas sem reset [2]
Parada compensada por velocidade [3]
Contador de paradas compensadas
por velocidade com reset [4]
Contador de paradas compensadas
por velocidade sem reset [5]

configuracao padrao  texto no display

Funcao:
Selecionar Parada precisa de rampa [0] é
selecionada para alcangar um alto nivel de precisdo
da repeticdo no ponto de parada.
Selecionar Parada do contador (com ou sem
reset) para prevenir o conversor de freqliéncia de
receber um sinal de pulso de partida, até que o
numero de pulsos programados pelo usuario, no
par. 1-84 Valor do Contador de Parada Precisa
tenha sido recebido no terminal de entrada 29
ou no terminal de entrada 33.
Um sinal de parada interna ativara o tempo normal
de desaceleracao (par. 3-42, 3-52, 3-62 ou
3-72). A funcdo do contador é ativada (comeca
a cronometrar) na transicao do sinal de partida
(quando este muda de parada para partida).
Parada compensada por velocidade [3]: Para
gue o motor para exatamente no mesmo ponto,
independentemente da velocidade atual, o sinal
de parada é atrasado internamente quando a
velocidade atual for menor que a velocidade
maxima (programada no parametro 4-13).
Contador de paradas e Parada compensada por
velocidade podem ser combinadas com ou sem reset.
Contador de paradas com reset [1]. Apods cada
parada precisa, o numero de pulsos contados
durante a desaceleragdo até 0 Hz é resetado.
Contador de paradas sem reset [2]. O nimero de
pulsos, contados durante a desaceleragdo até 0 Hz,
€ deduzido do valor do contador no par. 1-84.
Este parametro ndo pode ser ajustado enquanto
0 motor estiver em funcionamento.

1-84 CounterValue da Parada Precisa

Intervalo:

0 - 999.999.999 * 100000

Funcao:
Inserir o valor do contador a ser usado na funcgao
integrada de parada precisa (par. 1-83).
A freqUéncia maxima para o terminal 29
ou 33 é 110 kHz.

1-85 Atraso da Compensacao da Velocidade
da Parada Precisa

Intervalo:

1-100 ms *10 ms

Funcao:
Inserir o tempo de atraso dos sensores,
PLCs, etc., para ser utilizado no par. 1-83
Funcdo de Parada Precisa. No modo parada
compensada por velocidade, o tempo de atraso

Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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- A - - n - R
em diferentes freqliéncias tem uma influéncia (a]
maior na funcdo de parada.

4000

1-9*% Temp. do Motor 3000
Parametros para programar os recursos de 1330
protecdo do motor contra temperatura. 550
Opgao: 3]
* Sem protecdo [0] -20¢ ? norminel =S nominal +s'¢
Advrtnc d Termistor [1] —
Desrm por Termistor [2]
Adverténcia do ETR 1 [3] . .
desarme por ETR 1 [4] A .p.rotegao Flo motor, pqde ser implementada
adverténcia do ETR 2 [5] utilizando diversas técnicas: Senlsor. PTC no? .
enrolamentos do motor; chave térmica mecanica
desarme por ETR 2 [6] . . D o
adverténcia do ETR 3 [7] (tipo Klixon); ou o Relé Térmico Eletrénico (ETR).
desarme por ETR 3 [8] Consultar o grupo de par. 1-9* Temper. do Motor.
adverténcia do ETR 4 (9] Utilizando uma entrada digital e uma fonte
desarme por ETR 4 [10] de alimentacdo de 24 V:
- Exemplo: O conversor de freqiiéncia desarma
Funcao:

quando a temperatura do motor estiver muito
alta. Set-up do parametro:
Programar o Par. 1-90 Protecdo Térmica do
Motor para Desrm por Termistor [2]
+ Mediante um sensor de termistor, conectado Programar o Par. 1-93 Fonte do Termistor

a uma das entradas analdgicas ou entradas para Entrada Digital [6]

digitais (par. 1-93 Fonte do Termistor).
e Pelo célculo da carga térmica (ETR - Electronic

O conversor de frequéncia determina a
temperatura do motor para protegao do motor
de dois modos diferentes:

Thermal Relay), baseado na carga real e

no tempo. A carga térmica calculada é - 13085110
comparada com a corrente nominal do motor 3 <o3 DESLIGADO

I|v,|,N e a frequéncia nominal do motor fm,n. Os g“ﬂ?g??zg‘g,gg”g

calculos sdo uma estimativa da necessidade [e)(e}(elieliele)[a)(e)(e]

de uma carga menor, em velocidade mais

baixa, devido ao menor resfriamento pelo ﬁi 6Abo .
ventilador incorporado ao motor. P/ Termistor <ss o swse

Selecionar Sem protecéo [0], para um motor
continuamente sobrecarregado, quando nao for
necessario nenhuma adverténcia ou desarme.
Selecionar Advrtnc d Termistor [1] se desejar
que uma adverténcia seja ativada quando o
termistor conectado ao motor responder, no caso
de um superaquecimento deste.

Selecionar Advrtnc d Termistor [2] a fim de
parar (desarmar) o conversor de frequéncia,
quando o termistor conectado ao motor reagir na
eventualidade de um superaquecimento deste.

Utilizando uma entrada digital e uma fonte

de alimentacdo de 10 V:

Exemplo: O conversor de freqiéncia desarma
quando a temperatura do motor estiver muito alta.
Set-up do parametro:

Programar o Par. 1-90 Protecdo Térmica do
Motor para Desrm por Termistor [2]

Programar o Par. 1-93 Fonte do Termistor

para Entrada Digital [6]

O valor de corte do termistor é > 3 kQ.

Instale um termistor (sensor PTC) no motor
para proteger o enrolamento.

configuragdo padrdo  texto no display = Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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NS O[3 +10v

130BA152.10

DESLIGADO

12113]18]19]27|28|32|33|20{37

[i] LIGADO >

PTC / Termistor <800 Q >2.7 kQ

®)
O
©)

Utilizando uma entrada analdgica e uma fonte
de alimentagdo de 10 V:
Exemplo: O conversor de freqUéncia desarma

quando a temperatura do motor estiver muito alta.

Set-up do parametro:

Programar o Par. 1-90 Prote¢do Térmica do
Motor para Desrm por Termistor [2]
Programar o Par. 1-93 Fonte do para
Entrada analdgica 54 [2]

N&o selecionar uma fonte de referéncia.

3
— 130BA153.10
T
39|42|50(53|54|55
C |C |C (C |C (C ] DESLIGADO
O|0]|0]|0|0|0
OIOPIOIDO
LIGADO >
PTC / Termistor <37kQ R
>3.7 kQ
Entrada Tenséo de Valores limites
Digi- Alimentacé@o | de corte
tal/anal6g- \%
ica
Digital 24 V < 6,6 kQ-> 10,8 kQ
Digital 10V <800Q->2,7kQ
Analdgica 10V < 3,0kQ-> 3,0k

NOTA!:

Verificar se a tensao de alimentacao

selecionada estd de acordo com

a especificagdo do elemento de
termistor utilizado.

Selecionar Adverténcia do ETR 1 a 4, para
ativar uma adverténcia no display, quando o
motor estiver com sobrecarga.

Selecionar Desarme do ETR 1 a 4, para desarmar
o conversor de frequéncia, quando o motor
estiver com sobrecarga.

Programar um sinal de adverténcia através de uma
das saidas digitais. O sinal aparece caso ocorra
uma adverténcia e se o conversor de frequéncia
desarmar (adverténcia térmica).

As fungdes 1 a 4 do ETR (Relé Térmico Eletronico)
calculardo a carga quando o set-up onde elas foram
selecionadas estiver ativo. Por exemplo, o ETR
comeca a calcular quando o setup 3 é selecionado.
Para o mercado Norte Americano: As fungdes ETR
oferecem protecdo classe 20 contra sobrecarga

do motor, em conformidade com a NEC.

2000 H §
1000 !
=T
S
 ERANCAN
3 Q
2 )
N
100 S | four= 1 % fun
50 four= 2 X fun
Ed for= 0.2 x fyy
30
20
Im
10 N

1.0 1.2 1.4 1.6 1.8 2.0

1-91 Ventilador Externo do Motor

Opgao:

*Nzo [0]
Sim [1]
Funcao:

Selecionar Ndo [0] se nao for necessario nenhum
ventilador externo, ou seja, o motor sofre
derating em velocidade baixa.

Selecionar Sim [1] para utilizar um ventilador
externo (ventilagdo externa), de modo que nao
ha necessidade de nenhum derating do motor em
velocidade baixa. O grafico abaixo é valido se a
corrente do motor for inferior a corrente nominal
do motor (consultar o parametro par. 1-24). Se
a corrente do motor exceder a nominal, o tempo
de funcionamento diminui ainda mais como se
nenhum ventilador tivesse sido instalado.

configuragdo padrdo  texto no display = Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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t [s]

130BA100.10

\

% | —1xPar 1-23

10 Tt o
1.0 1.2 1.4 1.6 1.8 2.0 M
Par 1-24

Este parametro ndo pode ser ajustado enquanto
o0 motor estiver em funcionamento.

1-93 Fonte do Termistor

Opgao:

X Nenhum [0]
Entrada analdgica 53 [1]
Entrada analdgica 54 [2]
Entrada digital 18 [3]
Entrada digital 19 [4]
Entrada digital 32 [5]
Entrada digital 33 [6]
Funcao:

Selecionar a entrada a qual o termistor (sensor
PTC) devera ser conectado. Uma opgdo de entrada
analdgica, [1] ou [2], ndo pode ser selecionada, se
ja houver uma entrada analdgica sendo utilizada
como uma fonte de referéncia (selecionada no
par. 3-15 Fonte da Referéncia 1, 3-16 Fonte da
Referéncia 2 ou 3-17 Fonte da Referéncia 3).

Este parametro ndo pode ser ajustado enquanto

o0 motor estiver em funcionamento.

configuragdo padrdo  texto no display = Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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o Parametros: Freios NOTA!:
O valor maximo depende da corrente
[ 2-*%* Freios nominal do motor. N
Grupo de parametros para programar 0s recursos NOTAL!:
de frenagem do conversor de freqiiéncia. Evitar corrente 100% por tempo demasiado

longo. O motor pode ser danificado.
O 2-0* Freio-CC

Grupo de parametros para configurar as 2-02 Tempo de Frenagem CC
fungbes de Freio CC e Hold CC. Intervalo:
2-00 Corrente de Hold CC 0.0 - 60,0°s. *10,0 s.
Intervalo: Funcéao:
0 - 100% *50% Programar a duragdo da corrente de freio CC

- definida no par. 2-01, assim que for ativada.
Funcao:

Digite um valor para a corrente de hold como um 2-03 Veloc. de Acionamento da Frenagem CC

valor porcentual da corrente nominal do motor Im,n, IREeRrEleE

programada no par. 1-24 Corrente do Motor. 100% 0 - par. 4-13 RPM %0 RPM
da Corrente de hold CC correspondente a Iu,n.
Este parametro mantém a fungdo do motor (torque Funcio:
de hold) ou pré-aquece o motor. Programar a velocidade de ativacdo do freio
Este parametro ficara ativo se Retencdo CC estiver CC a fim de que a corrente de frenagem CC,
selecionado no par. 1-72 Funcgao de Partida [0] programada no par. 2-01, seja ativada, na
ou no par. 1-80 Fungdo na Parada [1]. execucdo de um comando de parada.
NOTAL: O 2-1* Fungdes do Freio
O valor maximo depende da corrente Grupo de pardmetros para selecionar os
nominal do motor. parédmetros de frenagem dindmica
NOTA!:
Evite corrente 100% por tempo demasiado 2-10 Fungdo de Frenagem
longo. O motor pode ser danificado Opcéo:
2-01 Corrente de Frenagem CC * Off (Desligado) (0]
Resistor de freio [1]
Intervalo: Frenagem CA [2]
0 - 100% X 50%
- Funcdo:
Funcao: Selecionar Off (Desligado) [0] se um resistor
Inserir um valor para a corrente, como uma de freio estiver instalado.
porcentagem da corrente nominal Im,n do motor, Selecionar Resistor de freio [1] se um resistor de
consultar o par. 1-24 Corrente do MOtof' 100% da freio estiver instalado no sistema, para dissipagdo
corrente de frenagem CC corresponde a Im,n. do excesso de energia de frenagem na forma
A corrente de freio CC € aplicada em um comando de calor. Conectar um resistor de freio permite
de parada, quando a velocidade ¢é inferior a limite, uma tens3o de barramento CC maior. durante a
programada no par. 2-03 Veloc. Nde Acionamento frenagem (operacdo geradora). A funcdo Resistor
da _Frenagerr_7 cC. quando a fung,ao Inversa de de freio somente estd ativa em conversores de
Freio CC estiver ativa; ou através da porta de freqiiéncia com um freio dinamico integral.

comunicacao serial. A corrente de frenagem fica

ativa durante o intervalo de tempo programado 2-11 Resistor de Freio (ohm)

no par. 2-02 Tempo de Frenagem CC. Opgéo:

Ohm Dependedotamanhodaunidade.

Funcao:
Programar o valor da resisténcia de freio em Ohm.
Este valor é usado para monitoramento da energia
do resistor de freio, no par. 2-13 Monitoramento da

configuragdo padrdo  texto no display = Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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Poténcia d Frenagem. Este parametro somente esta
ativo em unidades com um freio dinamico integral.

2-12 Limite da Poténcia de Frenagem (kW)

Intervalo:

0,001 até o Limite Variavel kW X kw

Funcao:
Programar o limite de monitoramento da energia
de frenagem transmitida ao resistor.
O limite de monitoramento é um produto do ciclo
util maximo (120 s) e a poténcia maxima do resistor
do freio, nesse mesmo ciclo. Vide a férmula abaixo.

. 3902 xdutytime
Para as unidades de 200 P, ...,., = N S ST
- 240 V:

. 7782 xdutytime
Para as unidades de Presistor = Tpabiime
380-480 V

. 8102« dutytime
Para as unidades de 380  P,,,,,,, = S0 tdutytime
-500V
Para as unidades de 575 P, ,,.,,, = 2132xdutytine

R#120

- 600 V

Este parametro somente esta ativo em unidades
com um freio dinamico integral.

2-13 Monitoramento da Poténcia d Frenagem

Opgao:

% Off (Desligado) [0]
Adverténcia [1]
Desarme [2]
Adverténc e desarme [3]
Funcao:

Este parametro somente esta ativo em unidades
com um freio dinamico integral.

Este parametro ativa o monitoramento da energia
transmitida ao resistor de freio. A poténcia é
calculada com base no valor do resisténcia (par.
2-11 Resistor de Freio (Ohm), na tensao do
barramento CC e no ciclo util do resistor.
Selecionar Off (Desligado) [0] se ndo for necessario
nenhum monitoramento da energia de frenagem.
Selecionar Adverténcia [1], para ativar uma
adverténcia no display, quando a poténcia
transmitida, durante mais de 120 s, ultrapassar
100% do limite do monitoramento (par. 2-12
Limite da Poténcia de Frenagem (kW)).

A adverténcia desaparece quando a poténcia
transmitida cai abaixo de 80% do limite

do monitoramento.

configuracao padrao  texto no display

Selecionar Desarme [2] para desarmar o
conversor de freqliéncia e exibir um alarme,
quando a poténcia calculada ultrapassar 100%

do limite de monitoramento.

Selecionar Adverténc e desarme [3] para

ativar ambos acima mencionados, inclusive a
adverténcia, desarme e alarme.

Se 0 monitoramento da energia estiver programado
para Off (Desligado) [0] ou Adverténcia [1], a
fungdo de frenagem permanecera ativa, mesmo
se o limite de monitoramento for excedido.

Isto pode levar a uma sobrecarga térmica do
resistor. Também é possivel gerar uma adverténcia
através das saidas de relé/digital. A precisdo da
medicdo do monitoramento da energia depende
da precisdo do valor, em ohm, da resisténcia

do resistor (superior a £ 20%).

2-15 Verificagao do Freio

Opgao:

* off (Desligado) [0]
Adverténcia [1]
Desarme [2]
Parada e Desarme [3]
Frenagem CA [4]
Funcao:

Selecionar o tipo de teste e fungdo de
monitoramento, para verificar a conexao ao
resistor do freio, ou se este esta presente, e, em
seguida, exibir uma adverténcia ou um alarme,
na eventualidade de ocorrer um defeito. A fungao
de desconexdo do resistor de freio é testada
durante a energizagao e durante a frenagem.
Entretanto, o teste IGBT do freio é executado
guando ndo ha frenagem. Uma adverténcia ou
desarme desconecta a fungao de frenagem.

A seqliéncia de teste é a seguinte:

1. A amplitude de ripple no barramento CC é
medida durante 300 ms, sem frenagem.

2. Aamplitude de ripple no barramento CC é medida
durante 300 ms, com os freios acionados.

3. Se a amplitude de ripple no barramento CC,
durante a frenagem, for menor que a amplitude
de ripple nesse barramento antes da frenagem
+ 1%,. a verificagdo da frenagem falhou,
retornando uma adverténcia ou alarme.

4. Se a amplitude de ripple no barramento CC,
durante a frenagem, for maior que a amplitude
de ripple nesse barramento antes da frenagem
+ 1%, verificacdo do freio OK.

Selecionar Off (Desligado) [0] para monitorar o
resistor de freio e o IGBT de freio para detectar

Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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algum curto-circuito, durante a operagao. Se ocorrer
um curto-circuito, uma adverténcia é exibida.
Selecionar Adverténcia [1] para monitorar o
resistor e o IGBT do freio, para um curto-circuito
e para executar um teste de desconexdo desse
resistor, durante a energizagao.

Selecionar Desarme [2], para monitorar um
curto-circuito ou desconexao do resistor de

freio ou um curto-circuito do IGBT do freio. Se
ocorrer alguma falha, o conversor de freqliéncia
corta, exibindo, ao mesmo tempo, um alarme
(bloqueado por desarme).

Selecionar Parada e desarme [3] para monitorar um
curto-circuito ou desconexao do resistor de freio
ou um curto circuito do IGBT do freio. Se ocorrer
um falha, o conversor de freqliéncia desacelera
para parar por inércia e, em seguida, desarma.
Um bloqueio por desarme sera exibido.
Selecionar Freio CA [4] para monitorar um
curto-circuito ou desconexao do resistor de freio
ou um curto circuito do IGBT do freio. Se ocorrer
uma falha, o conversor de freqiiéncia executa
uma desaceleracdo controlada. Esta opcgdo esta
disponivel somente no FC 302.

NOTA!:

NB!: Remova uma adverténcia que tenha

surgido junto com Off (Desligado) [0]

ou Adverténcia [1], desligando/ligando
a alimentacgdo de rede. A falha deve ser corrigida
antes. Com Off (Desligado) [0] ou Adverténcia [1]
o conversor de freqliéncia continuara funcionando,
mesmo se for encontrada uma falha.

Este parametro somente estd ativo em unidades
com um freio dindmico integral.

2-16 Corrente Max. de Frenagem CA

Intervalo:

0 - 200% * 100%

Funcao:
Inserir a corrente maxima permitida ao
utilizar a frenagem CA A funcdo de frenagem
CA esta disponivel somente no modo Flux
(apenas para o FC 302).

2-17 Controle de Sobretensao

Opgao:

* Desativado [0]
Ativado (ndo na parada) [1]
Ativado [2]

configuracao padrao  texto no display

Funcao:
O controle de sobretensao (OVC) reduz o risco
do drive desarmar devido a uma sobretensao na
conexao CC, causada pela energia gerada pela carga.
Selecionar Desativado [0] se henhum OVC
for necessario.
Selecionar Ativado [2] para ativar o OVC.
Selecionar Ativado (ndo em stop) [1] para
ativar o OVC, exceto para parar o conversor de
freqliéncia com um sinal de parada.

2-2* Freio Mecanico

Parametros para controlar a operacdo de um

freio eletro-magnético (mecanico), tipicamente
necessario em aplicagées de icamento.

Para controlar um freio mecanico, requer-se

uma saida de relé (relé 01 ou relé 02) ou uma
saida digital programada (terminal 27 ou 29).
Normalmente, esta saida deve estar fechada,
durante o periodo em que o drive ndo for capaz

de 'manter’ o motor devido, por exemplo, a carga
excessiva. Selecionar Controle do Freio Mecanico
[32], para aplicacGes com freio eletromagnético,

no par. 5-40 (paréametro da Matriz), par. 5-30 ou
par. 5-31 (saida digital 27 ou 29). Ao selecionar
Cntrol.d freio mecén [32], o freio mecéanico estara
fechado durante a partida, até que a corrente de
saida esteja acima do nivel selecionado no par. 2-20
Corrente de Liberacdo do Freio. Durante a parada,
o freio mecénico ativa quando a velocidade estiver
abaixo do nivel especificado no par. 2-21 Velocidade
de Ativacdo do Freio [RPM]. Se o conversor de
freqliéncia entrar em uma condicdo de alarme ou
em uma situacao de sobre corrente ou sobretensao,
o freio mecanico sera acionado imediatamente. Este
€ também o caso durante uma parada de seguranca.

130BA074.11

Partida 1=on

term. 18 Q=off -
Par 1-71

Tempo de atraso Par ToT
da partida Velocidade de ativag&o
Velocidade - t T a frenagem
do eixo Par 1-74

. Velocidade de
Corrente de Saida —Jeartida
Corrente de -
pré-magnetizaggo —
ou corrente de Par 2-20

_ Par 1.76 Corr artida,
retengéo CC o L a0 o e cc  Corrente de liberagso do freio|
Par 2-23 )
Tempo de atraso
de frenagem
Tempo de reagéo do freio EMK

on [
Relay 01

off
Freio mecénico

Sem bloqueio

Tempo

2-20 Corrente de Liberacao do Freio

Intervalo:

0,00 até o par. 16-37 A X 0,00 A
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Funcao:
Programar a corrente do motor para liberagao do
Lt freio mecanico, quando uma condigdo de partida
(7%7 estiver presente. O limite superior é especificado
no par. 16-37 Corrente. Méax.do Inversor.

2-21 Velocidade de Ativacao do Freio [RPM]

Intervalo:
0 até o par. 4-53 RPM X0 RPM

Funcao:
Programar a velocidade do motor para ativar
o freio mecanico, quando uma condigdo de
parada estiver presente. O limite superior
de velocidade esta especificado no par. 4-53
Adverténcia de Velocidade Alta.

2-22 Velocidade de Ativacao do Freio [Hz]

Intervalo:
0 - Velocidade max. X0 Hz

Funcao:
Programar a freqliéncia do motor para ativar
o freio mecanico, quando uma condicdo de
parada estiver presente.

2-23 Atraso de Ativacao do Freio

Intervalo:
0,0 - 50 s *0,0 s

Funcao:
Programar o tempo de atraso da frenagem da
parada por inércia, apdés o tempo de desaceleragdo.
O eixo é mantido em velocidade zero, com
torque de retencgdo total. Assegure-se de que o
freio mecanico travou a carga, antes do motor
entrar no modo parada por inércia. Consultar
a secdo Controle do Freio Mecéanico.

configuragdo padrdo  texto no display = Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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o Parametros: Referén-

cia/Rampas

O 3-** Limites de Referéncia

Parametros para tratamento de referéncias,
definigdo de limitagdes e configuragdo da reagdo
do conversor de freqiéncia as alteragdes.

O 3-0* Limits de Referénc

Parametros para programar a unidade, limites
e faixas de referéncia.

3-00 Intervalo de Referéncia

Opgao:

Min. - Max [0]
% -Max - +Max [1]

Funcao:

Selecionar o intervalo para o sinal de referéncia e
para o de feedback. Os sinais dos valores podem
ser sO positivos ou positivo e negativo. O limite
minimo pode ter um valor negativo, a menos que
Malh fech de velocid [1] tenha sido selecionado

no par. 1-00 Modo Configuragéo.

Selecionar Min. - Max [0] para valores s6 positivos.
Selecionar -Max - +Max [1], para valores
positivos e negativos.

3-01 Unidade da Referéncia/Feedback

Opgao:
None (0]
X o, [1]
RPM [2]
Nm [4]
bar [5]
Pa [6]
PPM [7]
CICLOS/min [8]
PULSOS/s [9]
UNIDADES/s [10]
UNIDADES/min [11]
UNIDADES/h [12]
°C [13]
F [14]
m3/s [15]
m3/min [16]
m3/h [17]
t/min [23]
t/h [24]
m [25]
m/s [26]
m/min [27]
in wg [29]
galao/s [30]

configuracao padrao  texto no display

galdo/min [31]
galdo/h [32]
Ib/s [36]
Ib/min [37]
Ib/h [38]
Ib pé [39]
pés/s [40]
pés/min [41]
I/s [45]
[/min [46]
I/h [47]
kg/s [50]
kg/min [51]
kg/h [52]
ft 3/s [55]
ft3/min [56]
ft3/h [57]
Funcao:

Selecionar a unidade de medida a ser utilizada
nas referéncias e feedbacks do Controle
do PID de Processo.

3-02 Referéncia Minima

Intervalo:
-100.000,000 até o par. 3-03 % (0,000 Unidade

Funcao:
Inserir a Referéncia Minima. A Referéncia minima é
o valor minimo da soma de todas as referéncias.
A Referéncia Minima esta ativa somente quando
o par. 3-00 Intervalo de Referéncia estiver
programado como Min.-Max. [0].
A unidade de medida da Referéncia Min-
ima coincide com
- a escolha da configuragdo no par. 1-00 Modo
Configuragdo: para Velocidade de Malh fech de
velocid [1], RPM; para Torque [2], Nm.
- a unidade de medida selecionada no par.
3-01Unidade da Referéncia/Feedback.

3-03 Referéncia Maxima

Intervalo:
Par. 3-02 - 100.000,000 % 1.500,000 Unidade

Funcao:
Inserir a Referéncia Maxima. A Referéncia
Maxima é o maior valor obtido da soma de
todas as referéncias. A unidade de medida da
Referéncia Maxima coincide com
- a escolha da configuragdo no par. 1-00 Modo
Configuragdo: para Velocidade de Malh fech de
velocid [1], RPM; para Torque [2], Nm.
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- a unidade de medida selecionada no par.
3-01Unidade da Referéncia/Feedback.

3-04 Funcgao de Referéncia

Opgao:

* soma [0]
External/Predefinida [1]
Funcao:

Selecionar Soma [0] para somar as fontes de
referéncia externa e predefinida.

Selecionar Externa/Predefinida [1] para utilizar a
fonte de referéncia predefinida ou a externa.

3-1* Referéncias

Parametros para configurar os recursos

de referéncia.

Selecionar referéncia(s) predefinida(s). Selecionar
Ref predefinida bit 0/ 1 / 2 [16], [17] ou [18]
para as respectivas entradas digitais, no grupo

de parametros 5.1* Entradas digitais.

3-10 Referéncia Predefinida

Matriz [8]

Intervalo:

-100,00 - 100,00% *0.00%

Funcao:
Inserir até oito referéncias predefinidas diferentes
(0-7) neste parametro, utilizando a programacao
de matriz. A referéncia predefinida é estabelecida
como uma porcentagem do valor Refmax (par. 3-03
Referéncia Maxima) ou como uma porcentagem das
outras referéncias externas. Se for programada
uma Refuin O (Par. 3-02 Referéncia Minima),
a referéncia predefinida é calculada como uma
porcentagem da faixa de referéncia total, ou seja,
com base na diferenga entre a Refmax € a Refmin..
Posteriormente, o valor é acrescido a Refuin. Ao
utilizar referéncias predefinidas, selecione Ref.
predefinida bit 0 / 1/ 2 [16], [17] ou [18], para
as entradas digitais correspondentes, no grupo
de parametros 5.1* Entradas Digitais.

configuracao padrao  texto no display

130BA149.10

12 (+24V)

Predefinido 76543210

¢— —10101010 29 [P 5-13=Ref. predefinida bit 0]

—— —11001100 32 [P 5-14=Ref. predefinida bit 1]

L ————— 11110000 33 [P 5-15=Ref. predefinida bit 2]

3-11 Velocidade de Jog [Hz]

Intervalo:

0,0 até o par. 4-14 Hz X5 HZ

Funcao:
A velocidade de jog é uma velocidade de saida
fixa, na qual o conversor de freqiéncia esta
funcionando, quando a funcdo jog esta ativa.
Consultar também o par. 3-80.

3-12 Valor de Catch Up/Slow Down

Intervalo:

0,00 - 100,00% *0.00%

Funcao:
Inserir um valor percentual (relativo) a ser
adicionado ou subtraido da referéncia real para
Catch-up ou Slow down, respectivamente. Se
Catch-up for selecionada, através de uma das
entradas digitais (par. 5-10 ao par. 5-15), o valor
percentual (relativo) sera adicionado a referéncia
total. Se Slow down for selecionado, através de
uma das entradas digitais (par. 5-10 ao 5-15),
o valor percentual (relativo) sera subtraido da
referéncia total. A funcionalidade estendida é
obtida com a fungao DigiPot. Consultar o grupo
do parémetro 3-9* Potenciém. Digital.

3-13 Tipo de Referéncia

Opgao:

* Conectada a Manual / Automatica [0]
Remota [1]
Local [2]
Funcao:

Selecionar o tipo de referéncia a ser ativada
Selecionar Dependnt d Hand/Auto [0] para utilizar
a referéncia local quando em modo Manual; ou a
referéncia remota, quando em modo Automatico.

Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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Selecionar Remoto [1] para utilizar a referéncia Entrad d freqliénc 29 (somente
remota, tanto no modo Manual quanto para o FC 302) [7]
no Automatico. Entrad d freqiiénc 33 [8] PN
Selecionar Local [2] para usar a referéncia local, Refernc do Bus Local [11] (7%
no modo Manual e no modo Automatico. X potenc. digital [20]
— - — Entrada analdgica X30-11 [21]
3-14 Referéncia Relativa Predefinida Entrada analégica X30-12 [22]
Intervalo:
-100,00 - 100,00% X 0.00% Funcédo:
Selecionar a entrada de referéncia a ser utilizada
Funcéo: para o segundo sinal de referéncia. Par. 3-15, 3-16 e
Definir um valor fixo (em %) a ser adicionado 3-17 definem até trés sinais de referéncia diferentes.
ao valor variavel (definido no par. 3-18 Fonte A soma destes sinais define a referéncia real.
d Referéncia Relativa Escalonada). A soma Este parametro ndo pode ser ajustado enquanto
dos valores fixo e varidavel (denominada Y, na 0 motor estiver em funcionamento.

ilustragdo abaixo) é multiplicada pela referéncia

real (denominada X,abaixo). Este produto &, 3-17 Fonte da Referéncia 3

entdo, adicionado a referéncia real (X+X*Y/100) Opgao:
para gerar a referéncia real resultante. Sem fungéo [0]
Entrada analdgica 53 [1]
Entrada analdgica 54 [2]
Entrad d freqliénc 29 (somente
> Relative z _ Referéncia para o FC 302) [71
X | Zoxexiv/io0 ¥ real Entrad d freqiénc 33 [8]
s * Refernc do Bus Local [11]
Potenc. digital [20]
Entrada analdgica X30-11 [21]
Enirada analogica X30-12 22l
Opgao: Funcao:
Sem fungéo [0] Selecionar a entrada de referéncia a ser utilizada
X Entrada analdgica 53 [1] para o terceiro sinal de referéncia. Par. 3-15, 3-16 e
Entrada analdgica 54 [2] 3-17 definem até trés sinais de referéncia diferentes.
Entrad d freqiiénc 29 (somente A soma destes sinais define a referéncia real.
para o FC 302) [7] Este parametro ndo pode ser ajustado enquanto
Entrad d freqiénc 33 [8] 0 motor estiver em funcionamento.

Refernc do Bus Local [11] 3-18 Fonte d Referéncia Relativa Escalonada

Potenc. digital [20]

Entrada analdgica X30-11 [21] Opgao:
Entrada analdgica X30-12 [22] *sem fungdo (0]
Entrada analdgica 53 [1]
Funcao: Entrada analdgica 54 [2]
Selecionar a entrada de referéncia a ser utilizada Entrad d freqiénc 29 (somente
para o primeiro sinal de referéncia. Par. 3-15, 3-16 e para o FC 302) [7]
3-17 definem até trés sinais de referéncia diferentes. Entrad d freqiiénc 33 [8]
A soma destes sinais define a referéncia real. Refernc do Bus Local [11]
Este parametro ndo pode ser ajustado enquanto Potenc. digital [20]
0 motor estiver em funcionamento. Entrada analdgica X30-11 [21]
—— Entrada analdgica X30-12 [22]
Opgdo: Funcao:
Sem funcdo [0] Selecionar um valor variavel a ser adicionado ao
Entrada analdgica 53 [1] valor fixo (definido no par. 3-14 Referéncia Relativa
Entrada analdgica 54 [2] Pré-definida). A soma dos valores fixo e varidvel
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(denominada Y, na ilustragdo abaixo) é multiplicada
pela referéncia real (denominada X,abaixo). Este
produto €, entdo, adicionado a referéncia real
(X+X*Y/100) para gerar a referéncia real resultante.

<

Relative z Referéncia
Z=X+X*Y/100 > real
resultante

X

130BAD59.12

Este parametro ndo pode ser ajustado enquanto
o motor estiver em funcionamento.

3-19 Velocidade de Jog [RPM]

Intervalo:

0 - par. 4-13 RPM * 150 RPM

Funcao:
Inserir um valor para a velocidade de jog
njog, que é uma velocidade de saida fixa. O
conversor de freqlUéncia funciona nesta velocidade
quando a fungao jog estiver ativa. O limite
maximo é definido no par. 4-13 Lim. Superior
da Veloc do Motor [RPM] (Hz).
Consultar também o par. 3-80.

Rampas

3-4* Rampa de velocid 1

Para cada uma das quatro rampas (par. 3-4*, 3-5%,
3-6* e 3-7*) configure os parametros de rampa:
tipo de rampa, tempos de rampa (duragdo da
aceleracdo e desaceleragdo) e nivel da compensacao
de solavanco para as rampas S.

Iniciar pela programagao dos tempos de rampa
lineares, correspondentes aos nimeros e formulas.

RPM
: 1308A169.10
P 4-13
Limite
Superior
Referéncia+— — —i— - : -—
P 1-25 ./]I I
Velocidade 1 !
do motor [
P4-11 Il ||
Limite 11 1
inferior | | [
|1 [
[ |
|1 [
| 41 \ >
— T ]
|P 3-%1 [l | Ip3oxo ITempo
Tempo (acy ge || | | Tempo (pec) de |
Aceleragdo (X) | | | | Desaceleragdo (X) |
I |
l<— tdec —w lt—— tdec —B=

configuracao padrao  texto no display

Se forem selecionadas as rampas-S, entdo,
programe o nivel da compensacdo a solavancos
nao lineares. Programar a compensacao a
solavancos definindo a proporgdao dos tempos de
aceleragao e desaceleragao, onde a aceleragao
e a desaceleracdo sdo variaveis (ou seja, que
aumentam ou diminuem). A aceleragdo e a
desaceleragdo em rampa-S sdo definidas como
uma porcentagem do tempo de rampa real.

Velocidade 130BA168.10

A

T — —Retacdio-Rampa (X)—
Rampa-S no Fing

Relagdo Rampa (X)
mpa-S no Final

da Aceleracdo esaceleracdo

|
Linear :

|
|
|
|
ompgnsado rio
tranctT
|
|
|
|
|

Relagdo

Rampa (X) Relagdo Rampa (X)
Ragmpa-S Ao
Final d, daDesaceleragdo

|
Ageleta | |
|

|— Tempo de
Desaceleragdo (Xg

|
|
|
| ampa-S no Final
|
|
I

Tempo de »
Aceleragdo (X)

3-40 Tipo de Rampa 1

Opgao:

* Linear [0]
Rampa-S [1]
Funcao:

Selecionar o tipo de rampa, dependendo dos
requisitos para a aceleragdo/desaceleragao.
Uma rampa linear provera aceleragdo constante
durante a aceleragdo. Uma rampa-S dara uma
aceleragao nao linear, compensando alguns
solavancos na aplicagao.

3-41 Tempo de Aceleragcdao da Rampa 1

Intervalo:
0,01 - 3.600,00 s X s

Funcao:
O tempo de aceleracdo € o tempo para acelerar
desde 0 RPM até a velocidade nominal do motor
nm,n (par. 1-25). Escolha um tempo de aceleragao
de tal modo que a corrente de saida ndo exceda
o limite de corrente do par. 4-18, durante a
aceleragao. O valor 0,00 corresponde a 0,01

Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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s, no modo velocidade. Consulte tempo de Funcao:
desaceleragdo da rampa 1, no par. 3-42 Inserir a proporcao do tempo total de desaceleragao

(par. 3-42) durante o qual o torque de desaceleracio [/
aumenta. Quanto maior o valor percentual maior (7%
a compensacao de solavanco alcancada e,

portanto, menores os solavancos de torque

3-42 Tempo de Desaceleracdo da Rampa 1 que acontecem na aplicagdo.
Intervalo: 3-48 Rel. Rampa 1 Rampa-S Final Desac.

tace * Mporm [par. 1 —25] (5]

Par.3—41 = Avref [RPM]

0,01 - 3.600,00 s X s Thtervalo:
. 1 - 99% *50%
Funcao:
Insira o tempo de desaceleragdo, ou seja, o tempo Funcio:
de desaceleragdo desde alrotagéo nominal do Inserir a proporgdo do tempo total de desaceleragdo
motor nw,n (par. 1'253 ate 0 RPM. EscoINher um (par. 3-42) durante o qual o torque de desaceleracdo
tempo de desaceleragdo de modo que nao ocorra diminui. Quanto maior o valor percentual maior
nenhuma sobretensao no inversor, causada pelo a compensacdo de solavanco alcancada e
funcionamento do motor como gerador, ou de portanto, menores os solavancos de torque
maneira que a corrente gerada ndo exceda o limite que acontecem na aplicagao.
de corrente programado no par. 4-18. O valor
0,00 corresponde a 0,01 s, no modo velocidade. O 3-5* Rampa de velocid 2
Consulte tempo de aceleragao, no par. 3-41 Selecionando os parametros da rampa,
consulte 3-4*,
o ro _ tace *Nnerm [par.1 —25] 3-50 Tipo d
Par.3 —42 = ; ipo de Rampa 2
ar.3 =42 Avef [RPM] [5
Opgao:
3-45 Rel. Rampa 1 Rampa-S Inicio Acel. *Linear [0]
Rampa-S [1]
Intervalo:
1-99% *50% Funcio:
. Selecionar o tipo de rampa, dependendo dos
Funcao:

requisitos para a aceleragao/desaceleragdo. Uma

rampa linear provera aceleragdo constante durante a
aceleracdo. Uma rampa-S dara uma aceleragdo ndo
linear, compensando alguns solavancos na aplicagao.

Inserir a proporgcdo do tempo total de aceleragao

(par. 3-41) durante o qual o torque de aceleragao

aumenta. Quanto maior o valor percentual

maior a compensacdo de solavanco alcangada

e, portanto, menores os solavancos de torque NOTA!:

que acontecem na aplicagao. Se for selecionada Rampa-S [1] e
a referéncia for alterada, durante a

3-46 Rel. Rampa 1 Rampa-S Final Acel. aceleracdo, o tempo de rampa pode ser

Intervalo: prolongado a fim de favorecer um movimento
1 - 99% X509, isento de solavancos, o que pode redundar em um
modo de partida ou parada mais longa.
Funcao: Pode ser necessario fazer algum ajuste
Inserir a proporcdo do tempo total de aceleragao adicional das relagdes da rampa-S ou dos
(par. 3-41) durante o qual o torque de aceleragao iniciadores de chaveamento.
diminui. Quanto maior o valor percentual
maior a compensacdo de solavanco alcangada 3-51 Tempo de Aceleragdo da Rampa 2
e, portanto, menores os solavancos de torque Intervalo:
que acontecem na apIica(;éo. 0,01 - 3600,00 s *S
3-47 Rel. Rampa 1 Rampa-S Inicio Desac. Funcio:
Intervalo: Inserir o tempo de aceleracgdo, i.é, o tempo para
1-99% *50% acelerar desde 0 RPM até a velocidade nominal

configuragdo padrdo  texto no display = Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial

MG.33.B6.28 - VLT é uma marca registrada da Danfoss 177



o

Guia de Projeto do FC 300

— Como Programar

do motor nm,n (par. 1-25). Escolher um tempo
de tempo de aceleragdo de tal modo que a
corrente de saida ndo exceda o limite de corrente
do par. 4-18, durante a aceleragdo. O valor
0,00 corresponde a 0,01 s, no modo velocidade.
Consultar tempo de aceleragdo, no par. 3-52

tace * Nnorm [ par.l — 25

L9
Aref [RPM] )

Par.3 — 531 =

3-52 Tempo de Desaceleracdao da Rampa 2

Intervalo:

0,01 - 3600,00 s. Xs

Funcao:
Inserir o tempo de desaceleragdo, i.€, o tempo
que o motor desacelera desde a velocidade
nominal do motor nv,n (par. 1-25) até 0 RPM.
Selecionar o tempo de desaceleracao de modo
gue nao ocorra nenhuma sobretensao no inversor,
devido a operacdao do motor como gerador e de
maneira que a corrente gerada nao exceda a
corrente limite, programada no par. 4-18. O valor
0,00 corresponde a 0,01 s, no modo velocidade.
Consultar tempo de aceleragdo, no par. 3-51

dec * Mporm [P(”'-l - 25 ]

) f 5
Par.3 —52 = Nvref [RPM] ’

3-55 Rel. Rampa 2 Rampa-S Inicio Acel.

Intervalo:

1 - 99% *50%

Funcao:
Inserir a proporcdo do tempo total de aceleragao
(par. 3-51), durante o qual o torque de aceleragao
aumenta. Quanto maior o valor percentual
maior a compensacgdo de solavanco alcangada
e, portanto, menores os solavancos de torque
que acontecem na aplicagao.

3-56 Rel. Rampa 2 Rampa-S Final Acel.

Intervalo:

1 - 99% *50%

Funcao:
Inserir a proporcdo do tempo total de aceleragao
(par. 3-51), durante o qual o torque de aceleracao
diminui. Quanto maior o valor percentual
maior a compensacgao de solavanco alcancada
e, portanto, menores os solavancos de torque
que acontecem na aplicagao.

configuracao padrao  texto no display

3-57 Rel. Rampa 2 Rampa-S Inicio Desac.

Intervalo:

1 - 99% *50%

Funcao:
Inserir a proporcao do tempo de desaceleracao
total (par. 3-52), onde o torque de desaceleragao
diminui. Quanto maior o valor percentual tanto
maior a compensagao de solavanco obtida e,
conseqiientemente, tanto menor os solavancos
devido ao torque, na aplicagao.

3-58 Rel. Rampa 2 Rampa-S Final Desacel.

Intervalo:

1 - 99% *50%

Funcao:
Inserir a proporgao do tempo total de desaceleragao
(par. 3-52), durante o qual o torque de
desaceleragao diminui. Quanto maior o valor
percentual maior a compensagao de solavanco
alcancgada e, portanto, menores os solavancos de
torque que acontecem na aplicagao.

3-6* Rampa 3
Configurar os parametros da rampa, consulte 3-4*,

3-60 Tipo de Rampa 3

Opgao:

* Linear [0]
Rampa-S [1]
Funcao:

Selecionar o tipo de rampa, dependendo dos
requisitos para aceleracdo e desaceleragdo. Uma
rampa linear provera aceleragao constante durante a
aceleracdo. Uma rampa-S dara uma aceleragdo ndo
linear, compensando alguns solavancos na aplicagao.

NOTA!:

Se for selecionada Rampa-S [1] e

a referéncia for alterada, durante a

aceleragao, o tempo de rampa pode ser
prolongado a fim de favorecer um movimento
isento de solavancos, o que pode redundar em um
modo de partida ou parada mais longa.
Pode ser necessario fazer algum ajuste
adicional das relagdes da rampa-S ou dos
iniciadores de chaveamento.

3-61 Tempo de Aceleragdao da Rampa 3

Intervalo:

0,01 - 3600,00 s *Xs
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Funcao:
Inserir o tempo de aceleracdo, i.é, o tempo para
acelerar desde 0 RPM até a velocidade nominal do
motor nm,n (par. 1-25). Escolher um tempo de
tempo de aceleracdo de tal modo que a corrente de
saida ndo exceda o limite de corrente do par. 4-18,
durante a aceleracdo. O valor 0,00 corresponde a
0,01 s, no modo velocidade. Consultar o tempo
de desaceleragdo, no par. 3-62.

3-62 Tempo de Desaceleracao da Rampa 3

Intervalo:
0,01 - 3600,00 s Xs

Funcao:
Inserir o tempo de desaceleracao, i.é, o tempo
que o motor desacelera desde a velocidade
nominal do motor nw,n (par. 1-25) até 0 RPM.
Selecionar o tempo de desaceleracdo de modo
gue nao ocorra nenhuma sobretensdo no inversor,
devido a operacdo do motor como gerador e de
maneira que a corrente gerada ndo exceda a
corrente limite, programada no par. 4-18. O valor
0,00 corresponde a 0,01 s, no modo velocidade.
Consultar o tempo de aceleragdo, no par. 3-61

tdee * Nnopm | par.l — 25

Par3 — 62 =
ar-3 =62 A ref [RPM]

L

3-65 Rel. Rampa 3 Rampa-S Inicio. Acel.

Intervalo:

1 - 99% *50%

Funcao:
Inserir a proporcdao do tempo total de aceleragao
(par. 3-61), durante o qual o torque de aceleracao
aumenta. Quanto maior o valor percentual
maior a compensacgao de solavanco alcancada
e, portanto, menores os solavancos de torque
que acontecem na aplicagao.

3-66 Rel. Rampa 3 Rampa-S Final Acel.

Intervalo:
1 - 99% *50%
Funcao:

Inserir a proporgcdo do tempo total de aceleragao

(par. 3-61), durante o qual o torque de aceleragao

diminui. Quanto maior o valor percentual

maior a compensacdo de solavanco alcangada

e, portanto, menores os solavancos de torque

gue acontecem na aplicagao.

configuracao padrao  texto no display

3-67 Rel. Rampa 3 Ramp-S Inic Desac
Intervalo: EnE
1-99% *50%
Funcao:
Inserir a proporcao do tempo total de desaceleracao
(par. 3-62), durante o qual o torque de
desaceleragdao aumenta. Quanto maior o valor
percentual maior a compensagdo de solavanco

alcancgada e, portanto, menores os solavancos de
torque que acontecem na aplicacao.

3-68 Rel. Rampa 3 Rampa-S Final Desac.

Intervalo:

1 - 99% *50%

Funcao:
Inserir a proporgao do tempo total de desaceleragao
(par. 3-62), durante o qual o torque de
desaceleragao diminui. Quanto maior o valor
percentual maior a compensagao de solavanco
alcancgada e, portanto, menores os solavancos de
torque que acontecem na aplicagao.

3-7* Rampa 4
Configurar os parametros da rampa, consulte 3-4%*,

3-70 Tipo de Rampa 4

Opgao:

* Linear [0]
Rampa-S [1]
Funcao:

Selecionar o tipo de rampa, dependendo dos
requisitos para aceleracdo e desaceleragdo. Uma
rampa linear provera aceleragao constante durante a
aceleracdo. Uma rampa-S dara uma aceleragdo ndo
linear, compensando alguns solavancos na aplicagao.

NOTA!:

Se for selecionada Rampa-S [1] e

a referéncia for alterada, durante a

aceleragao, o tempo de rampa pode ser
prolongado a fim de favorecer um movimento
isento de solavancos, o que pode redundar em um
modo de partida ou parada mais longa.
Pode ser necessario fazer algum ajuste
adicional das relagdes da rampa-S ou dos
iniciadores de chaveamento.

3-71 Tempo de Aceleragcdao da Rampa 4

Intervalo:
0,01 - 3600,00 s Xs
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Funcao:
Inserir o tempo de aceleracdo, i.é, o tempo para
acelerar desde 0 RPM até a velocidade nominal do
motor nm,n (par. 1-25). Escolher um tempo de
tempo de aceleracdo de tal modo que a corrente de
saida ndo exceda o limite de corrente do par. 4-18,
durante a aceleragdao. O valor 0,00 corresponde
a 0,01 s, no modo velocidade. Consultar o
tempo de aceleragdo, no par. 3-72.

. . aE
tuce * Wnormn [1)(17-1 — 25

L
Aref [RPM] )

Par3 -71 =

3-72 Tempo de Desaceleracao da Rampa 4

Intervalo:
0,01 - 3.600,00 s Xs

Funcao:
Inserir o tempo de desaceleracdo, ou seja, o tempo
de desaceleracao desde a rotacdo nominal do motor
nm,N (par. 1-25) até 0 RPM. Selecionar o tempo de
desaceleracdo de modo que ndo ocorra sobretensdo
no inversor, devido ao funcionamento do motor como
gerador, e que a corrente gerada nao ultrapasse o
limite de corrente definido no par. 4-18. O valor
0,00 corresponde a 0,01 s, no modo velocidade.
Consultar o tempo de aceleragao, no par. 3-71.

tdec * Mnorm [])d?'-l — 25

Aref [RPM]

Par3 - 72 = ] [s]

3-75 Rel. Rampa 4 Rampa-S Inicio Aceler.

Intervalo:
1 - 99% *50%
Funcao:

Inserir a proporgcdo do tempo total de aceleragao

(par. 3-71), durante o qual o torque de aceleragao

aumenta. Quanto maior o valor percentual

maior a compensacdo de solavanco alcangada

e, portanto, menores os solavancos de torque

que acontecem na aplicagdo.

3-76 Rel. Rampa 4 Rampa-S Final Aceler.

Intervalo:

1 - 99% X 50%

Funcao:
Inserir a proporcao do tempo total de aceleragao
(par. 3-71), durante o qual o torque de aceleracao
diminui. Quanto maior o valor percentual
maior a compensacgdo de solavanco alcangada

configuracao padrao  texto no display
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e, portanto, menores os solavancos de torque
que acontecem na aplicagao.

3-77 Rel. Rampa 4 Rampa-S Inicio Desac.

Intervalo:

1 - 99% *50%

Funcao:
Inserir a proporcao do tempo total de desaceleragao
(par. 3-72), durante o qual o torque de
desaceleragdao aumenta. Quanto maior o valor
percentual maior a compensacgao de solavanco
alcancgada e, portanto, menores os solavancos de
torque que acontecem na aplicacao.

3-78 Rel. Rampa 4 Rampa-S Final Desac.

Intervalo:

1 - 99% *50%

Funcao:
Inserir a proporgao do tempo total de desaceleragao
(par. 3-72), durante o qual o torque de
desaceleragdo diminui. Quanto maior o valor
percentual maior a compensagao de solavanco
alcancgada e, portanto, menores os solavancos de
torque que acontecem na aplicagao.

3-8* Outras Rampas
Parametros para configurar rampas especiais,
por exemplo, Jog ou Parada Rapida.

3-80 Tempo de Rampa do Jog

Intervalo:
0,01 - 3.600,00 s Xs

Funcao:
Inserir o tempo de rampa do jog, i.é., o tempo
de aceleragdo/desaceleragdo, desde 0 RPM até a
freqliéncia nominal do motor nm,n (programada no
par. 1-25 Velocidade Nominal do Motor). Garantir
gue a corrente de saida resultante, necessaria para
um dado tempo de jog, ndo exceda o limite de
corrente do par. 4-18. O tempo de rampa do jog
inicia na ativagao de um sinal de jog por meio do
painel de controle, uma entrada digital selecionada
ou pela porta de comunicagao serial.

Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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RPM

P 4-13 RPM
limite superior + - — - — - __ __

P 1-25
Velocidade do motor

/ \
P3-19 A AN
Jog speed | |
P 4-11 RPM =Ny —-—
limite inferior T
t jog Itjog | TemPpo
— =
|P 3-80 P3-80
Acelerar Desacelerar
(acel) | |(desac) |
130BA070.10 1 r 1
Pard — 50 — tiog * Nnorm | par.l —25] (5]

A jog velocidade [par.3 — 19]

3-81 Tempo de Rampa da Parada Rapida

Intervalo:
0,01 - 3.600,00 s *3s

Funcao:
Inserir o tempo de desaceleragdo da parada rapida,
ou seja, o tempo de desaceleragdo da velocidade
nominal do motor para 0 RPM. Garantir que
nenhuma sobretensdo resultante aparecera no
inversor devido a operacdo do motor, como gerador,
requerida para atingir o tempo de desaceleragao
dado. Assegurar que a corrente regenerativa,
requerida para atingir o tempo de desaceleracao
dado, nao ultrapasse o limite de corrente (consultar
o par. 4-18). A parada rapida é ativada mediante
um sinal em uma entrada digital selecionada ou
pela porta da comunicagdo serial.

RPM

P 4-13 RPM
limite superior }—e—n—

Referéncia

P 1-25
Velocidade do motor |
|
P4-11RPM |—-—-—L N
limite inferior _I':
—
:P 3_ngempo
[
| IQramp
| Goron
|

ey
(=]

130BA069.10

sttop * Nporm [[)(”'-1 — 25 ]

A jog ref [RPM] (<]

Par.3 —81 =
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O 3-9* Potenciom. Digital

A funcdo do potenciémetro digital permite ao usuario
aumentar ou diminuir a referéncia resultante,

ao ajustar a programacao das entradas digitais
utilizando as fungdes INCREASE (Incrementar),
DECREASE (Decrementar) ou CLEAR (Limpar).

Para ativa-la, pelo menos uma entrada devera ser
programada como INCREASE ou DECREASE.

3-90 Tamanho do Passo

Intervalo:

0,01 - 200,00% *0.10%

Funcao:
Inserir o tamanho do incremento necessario para
INCREASE (Incremento)/DECREASE (Decremento),
como uma porcentagem da velocidade nominal
programada no par. 1-25. Se INCREASE /
DECREASE estiver ativo, a referéncia resultante
sera incrementada / decrementada pela quantidade
definida neste parametro.

3-91 Tempo de Rampa

Intervalo:

0,001 - 3.600,00 s *1,00s

Funcao:
Inserir o tempo de rampa, ou seja, o tempo para
o ajuste da referéncia de 0% a 100% da funcdo
do potenciémetro digital especificada (INCREASE
(Incrementar), DECREASE (Decrementar)
ou CLEAR (Limpar)).
Se INCREASE / DECREASE for ativado por um
periodo maior que o especificado no par. 3-95, a
referéncia real serd acelerada / desacelerada de
acordo com este tempo de rampa. O tempo de
rampa € definido como o tempo utilizado para ajustar
a referéncia, de acordo com o valor incremental
especificado no par. 3-90 Tamanho do Passo.

3-92 Restabelecimento da Energia

Opgao:

* off (Desligado) [0]
on [1]
Funcao:

Selecionar Off (Desligado) [0] para reinicializar

a referéncia do Potenciometro Digital em

0%, apds a energizacao.

Selecionar On (Ligado) [1] para restabelecer a ultima
referéncia do Potenciometro Digital, na energizagdo.

Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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Velocidade 130BA159.11
Intervalo: A
-200 - 200% *100% \
P 3-95 ‘
Funcao:
Programar o valor maximo permitido para a >
referéncia resultante. Recomenda-se esta e ] e
providéncia se o Potencidmetro Digital for utilizado
apenas para a sintonia fina da referéncia resultante. Iner [
Intervalo:
-200 - 200% *-100%
Funcao:

Programar o valor minimo permitido para a
referéncia resultante. Recomenda-se que o
Potenciometro Digital seja utilizado para a sintonia
fina da referéncia resultante.

3-95 Atraso da Rampa de Velocidade

Intervalo:
0,000 - 3600,00 s * 1.000s

Funcao:
Inserir o atraso necessario da ativagdo da funcdo
do potenciémetro digital, até que o conversor de
freqliéncia comece a ativar a referéncia na rampa.
Com um atraso de 0 ms, a referéncia comecga a
seguir a rampa, assim que INCREASE (Incrementar)
/ DECREASE (Decrementar) for ativada. Consultar
também o par. 3-91 Tempo de Rampa.

Velocidade 130BA158.11

P 3-95

»

Tempo (s)

Incr
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o Parametros: Limites/Ad-
verténcias

0 4-** Limites do Motor

Grupo do parametros para configurar os
limites e adverténcias.

0 4-1* Limites do Motor

Definir os limites de torque, corrente e
velocidade para o motor.

Um limite pode gerar uma mensagem no display.
Uma adverténcia sempre gerard uma mensagem
no display ou no fieldbus. Uma fungao de
monitoramento pode iniciar uma adverténcia ou
um desarme, no qual o conversor de freqliéncia
parara e gerara uma mensagem de alarme.

4-10 Sentido de Rotacdao do Motor

Opgao:

* sentido horario [0]
Sentido anti-horario [1]
Nos dois sentidos [2]
Funcao:

Selecionar o sentido de rotagdo requerido da
velocidade do motor. Utilizar este parametro para
evitar inversodes indesejadas. Quando o par. 1-00
Modo Configuracdo é programado para Processo
[3], o par. 4-10 é programado para Sentido horario
[0], por padrdao. A programacao do par. 4-10 ndo
limita as opgdes para programar o par.4-13.

Este parametro ndo pode ser ajustado enquanto

0 motor estiver em funcionamento.

4-11 Lim. Inferior da Veloc. do Motor [RPM]

Intervalo:

0 - par. 4-13 RPM X 0 RPM

Funcao:
Inserir o limite minimo para a velocidade do
motor. O Limite Inferior da Velocidade do Motor
[RPM] pode ser programado para corresponder a
velocidade minima do motor recomendada pelo
fabricante. O Limite Inferior da Velocidade do
Motor ndo deve exceder a programada no par. 4-13
Lim. Superior da Veloc do Motor [RPM].

4-12 Lim. Inferior da Veloc. do Motor [Hz]

Intervalo:

0 até o par. 4-14 Hz X 0 Hz

Funcao:
Inserir o limite minimo para a velocidade do motor.
O Limite Inferior da Velocidade do Motor pode

configuracao padrao  texto no display

ser programada para corresponder a freqliéncia
minima de saida do eixo do motor. O Limite
Inferior da Velocidade do Motor ndo deve exceder
a programada no - par. 4-14 Limite Superior

da Velocidade do Motor (Hz).

4-13 Lim. Superior da Veloc do Motor [RPM]

Intervalo:
Par. 4-11 - Lim. Inferior da Veloc. dNetw [RPPM

Funcao:
Inserir o limite maximo para a velocidade do
motor. O Limite Superior da Velocidade do Motor
pode ser programada para coincidir com a maxima
velocidade nominal do motor estabelecida pelo
fabricante. O Limite Superior da Velocidade do
Motor deve ser maior que a programada no par.
4-11 Lim. Inferior da Veloc. do Motor [RPM].

NOTA!:

O valor da freqliéncia de saida do

conversor de freqiéncia ndo deve nunca

exceder a freqliéncia de chaveamento
por mais que 1/10 do valor desta.

4-14 Lim. Superior da Veloc do Motor [Hz]

Intervalo:

Par. 4-12 - Limite Variavel Hz X 120 Hz

Funcao:
Inserir o limite maximo para a velocidade do motor.
O Limite Maximo da Velocidade do Motor pode ser
programado para corresponder a freqliiéncia maxima
do eixo do motor, recomendada pelo fabricante
deste. O Limite Superior da Velocidade do Motor
deve ser maior que a programada no par. 4-12
Limite Inferior da Velocidade do Motor [HZz].

NOTA!:

O valor da freqliéncia de saida do

conversor de freqléncia nunca deve

exceder a freqliéncia de chaveamento
por mais que 1/10 do valor desta.

4-16 Limite de Torque do Modo Motor

Intervalo:
0,0 - Limite Variavel % X 160.0%
Funcao:

Inserir o limite maximo de torque para o

funcionamento do motor. O limite de torque

esta ativo na faixa de velocidade até e inclusive

a velocidade nominal do motor programada no

par. 1-25 Velocidade nominal do motor. Para

Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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proteger o motor, impedindo-o de atingir o torque
de travamento, a programacdo padrdo é 1,6 vezes
o torque nominal do motor (valor calculado).
Consultar também o par. 14-25 Atraso do Desarme
no Limite de Torque para detalhes adicionais.

Se uma programacao dos par. 1-00 a par. 1-26 for
alterada, o par. 4-16 ndo sera automaticamente
reinicializado para a programacao padrao.

Torque Corrente do mator % 1308A077.10

A
160%.

I Motor =160%
100% N
' Motor =100% \_—
————

Velocidade [RPM]

Nnorm. 2xnnorm.

(P 1-25)

Se o par. 4-16 for alterado, enquanto

l o par. 1-00 Modo Configuragdo estiver

. programado para Malh abert d velocid

[0], entdo, o par. 1-66 Corrente Min. em Baixa
Velocidade sera reajustado automaticamente.

4-17 Limite de Torque do Modo Gerador

Intervalo:

0,0 - Limite Varidvel % *160.0%

Funcao:
Inserir o limite maximo de torque para o
funcionamento no modo gerador. O limite de
torque estd ativo na faixa de velocidade até e
inclusive a velocidade nominal do motor (par.
1-25). Consultar a ilustragdo para o par. 4-16
Limite de Torque do Modo Motor, e referir-se
ao par. 14-25 Atraso do Desarme no Limite de
Torque, para detalhes adicionais.
Se alguma programacao do par. 1-00 a par. 1-26 for
alterada, o par. 4-17 ndo serdao automaticamente
reinicializados com as programacao padrao.

4-18 Limite de Corrente

Intervalo:

0,0 - Limite Variavel % *160.0 %

Funcao:
Inserir o limite de corrente para funcionamento
como motor e como gerador. Para proteger
o0 motor, impedindo-o de atingir o torque de
travamento, a programacdo padrdo é 1,6 vezes

configuracao padrao  texto no display

o torque nominal do motor (valor calculado). Se
uma programacao do par. 1-00 a par. 1-26 for
alterada, os par. 4-18 ndo sera automaticamente
reinicializado com a programacao padrao.

4-19 Freqiiéncia Max. de Saida

Intervalo:

0,0 - 1.000,0 Hz *132,0 Hz

Funcao:

Inserir o valor da freqliéncia maxima de saida. O
par. 4-19 especifica um limite absoluto na freqliéncia
de saida do drive, para seguranca melhorada, em
aplicagBes onde se deve evitar excesso de velocidade
acidental. Este limite absoluto aplica-se as todas
as configuragOes e independe da programacao do
par. 1-00. Este parametro ndo pode ser ajustado
enquanto o motor estiver em funcionamento.

4-3* Monitoram. Fdbk Motor

Este grupo de parametros inclui as programacoes
para monitoramento e tratamento dos dispositivos
de feedback, como encoders e resolvers.

4-30 Funcdo Perda de Feedback do Motor

Opgao:
Desativado [0]
Adverténcia [1]
* Desarme [2]
Funcao:

Selecionar a reacdo do conversor de freqliéncia
na deteccdo de uma falha de feedback, ou seja,
quando o sinal de feedback difere da velocidade
de saida além do especificado no par. 4-31Erro
de Velocidade do Feedback do Motor, durante
o tempo programado no par. 4-32 Timeout

da Perda de Feedback do Motor.

Selecionar Desativado [0] se ndo for
necessaria nenhuma acao.

Selecionar Adverténcia [1] para emitir apenas
uma adverténcia. O conversor de frequéncia
continuara funcionando.

Selecione Desarme [2] para desarmar o
conversor de freqliéncia.

4-31 Erro de Velocidade de Feed-
back do Motor

Intervalo:

1-600 RPM * 300 RPM

Funcao:
Inserir o erro de rastreamento maximo
permitido entre a velocidade mecanica real e
a calculada de saida do eixo.

Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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Velocidade
[rpm]
A

Tempo

[s]

- P 4-32 -

130BA221.10

4-32 Timeout da Perda de Feedback do Motor|

Intervalo:

0,00 - 60,00 s *o0 s

Funcao:
Inserir o periodo de timeout durante o qual
um erro maior que o erro de rastreamento,
programado no par. 4-31Erro de Velocidade de
Feedback do Motor, for permitido.

4-5* Config d. Advertncs

Definir os limites de adverténcia ajustaveis para
corrente, velocidade, referéncia e feedback.

As adverténcias sdo exibidas no display, saida
programada ou barramento serial.

As adverténcias sdo exibidas no display, saida
programada ou barramento serial.

Imotor A g
g
| T 1 1 T -
UM |l «% VN R L
(P 4-18) i | 7 | :
o e
IHigH 4+ = = == — = — | -%——L——-F—
(P 4-51) ! : % : '
| IDENTRO D%AMA' E
G B
! B
low -~ __[ -%——L——-E-—
(P 4-50) i I / : '
. :
1 | ] 1
i | % | i nmo'm£[RPM]
NMIN NLow REF NHIGH NMAX
(P 4-11) (P 4-52) (P 4-53) (P 4-13)
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4-50 Adverténcia de Corrente Baixa

Intervalo:

0,00 - par. 4-51 A *0,00 A

Funcao:
Inserir o valor da IL.ow. Quando a corrente do
motor estiver abaixo deste limite (ILow), 0 display
indicard: CURRENT LOW (Corrente Baixa). Pode-se
programar as saidas de sinal para gerar um sinal de
status no terminal 27 ou 29, bem como na saida de
relé 01 ou 02. Referir-se ao desenho nesta secgdo.

4-51 Adverténcia de Corrente Alta

Intervalo:

Par. 4-50 - par. 16-37 A

Xpar. 16-37 A

Funcao:
Inserir o valor da IHigH. Quando a corrente do
motor exceder este limite (IHigH), 0 display exibira
CURRENT HIGH (Corrente Alta). Pode-se programar
as saidas de sinal para gerar um sinal de status no
terminal 27 ou 29, bem como na saida de relé 01
ou 02. Referir-se ao desenho nesta segdo.

4-52 Adverténcia de Velocidade Baixa

Intervalo:

0 - par. 4-53 RPM X0 rRPM

Funcao:

Inserir o valor da n.ow. Quando a velocidade do
motor estiver abaixo deste limite now), o display
exibird SPEED LOW (Velocidade Baixa). Pode-se
programar as saidas de sinal para gerar um sinal
de status no terminal 27 ou 29, bem como na
saida de relé 01 ou 02. Programar o limite inferior
do sinal da velocidade do motor, n.ow, dentro da
faixa de funcionamento normal do conversor de
freqliéncia. Referir-se ao desenho nesta segéo.

4-53 Adverténcia de Velocidade Alta

Intervalo:

Par. 4-52 - par. 4-13 RPM % par. 4-13 RPM

Funcao:
Inserir o valor da nhigH. Quando a velocidade
do motor exceder este limite (nHigH), to display
exibirda SPEED HIGH (Velocidade Alta). Pode-se
programar as saidas de sinal para gerar um sinal de
status no terminal 27 ou 29, bem como na saida
de relé 01 ou 02. Programar o limite superior da
velocidade do motor, nHigH, dentro da faixa normal
de funcionamento do conversor de freqliéncia.
Referir-se ao desenho nesta secgao.
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4-54 Advert de Refer Baixa

Intervalo:
-999.999,999 a 999.999,999

% -999999.999

Funcao:
Inserir o limite de referéncia inferior. Quando
a referéncia real estiver abaixo deste limite, o
display indicara Ref Baixa. As saidas de sinal
podem ser programadas para gerar um sinal
de status no terminal 27 ou 29, bem como
na saida 01 ou 02 do relé.

4-55 Advert Refer Alta

Intervalo:

-999.999,999 a 999.999,999 % 999999.999

Funcao:
Inserir o limite de referéncia superior. Quando a
referéncia real exceder este limite, o display indicara
Ref Alta. As saidas de sinal podem ser programadas
para gerar um sinal de status no terminal 27 ou
29, bem como na saida 01 ou 02 do relé.

4-56 Advert de Feedb Baixo

Intervalo:

-999.999,999 a 999.999,999 * -999999.999

Funcao:
Inserir o limite de feedback inferior. Quando
o feedback estiver abaixo deste limite, o
display indicara Feedb Baixo. As saidas de
sinal podem ser programadas para gerar um
sinal de status no terminal 27 ou 29, bem
como na saida 01 ou 02 do relé.

4-57 Advert de Feedb Alto

Intervalo:

-999.999,999 a 999.999,999 * 999999.999

Funcao:
Inserir o limite superior de feedback. Quando
o feedback exceder este limite, o display
indicara Feedb Alto. As saidas de sinal podem
ser programadas para gerar um sinal de
status no terminal 27 ou 29, bem como na
saida 01 ou 02 do relé.

4-58 Fungao de Fase do Motor Ausente

Opgao:

Off (Desligado) [0]
*0n (Ligado) [1]

Funcao:

Selecionar On (Ligado), para exibir um alarme
na eventualidade de uma das fases do motor

configuracao padrao  texto no display

estar ausente. Selecionar Off (Desligado)

para que nenhum alarme seja acionado, na
eventualidade de uma das fases do motor estar
ausente. Entretanto, se o motor funcionar com
duas fases apenas, ele pode sofrer dano devido
ao superaquecimento. Portanto, recomenda-se
enfaticamente a programa-lo em On.

Este parametro ndo pode ser ajustado enquanto
o0 motor estiver em funcionamento.

4-6* Bypass de Velocidd

Definir as areas do Bypass de Velocidade

para as rampas.

Alguns sistemas requerem que determinadas
freqUiéncias de saida ou velocidades sejam evitadas,
devido a problemas de ressonancia no sistema.

Um maximo de quatro freqiéncias ou faixas de
velocidade podem ser evitadas.

4-60 Bypass de Velocidade de [RPM]

Matriz [4]

Intervalo:

0 - par. 4-13 RPM X 0 RPM

Funcao:
Alguns sistemas requerem que determinadas
velocidades de saida sejam evitadas, devido a
problemas de ressonancia no sistema. Inserir os
limites inferiores das velocidades a serem evitadas.

4-61 Bypass de Velocidade de [Hz]

Matriz [4]

Intervalo:

0 até o par. 4-14 Hz X 0 Hz

Funcao:
Alguns sistemas requerem que determinadas
freqliéncias de saida sejam evitadas, devido a
problemas de ressonancia no sistema. Inserir os
limites inferiores das velocidades a serem evitadas.

4-62 Bypass de Velocidade Até [RPM]

Matriz [4]

Intervalo:

0 - par. 4-13 RPM X0 RPM

Funcao:
Alguns sistemas requerem que determinadas
velocidades de saida sejam evitadas, devido a

Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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problemas de ressonancia no sistema. Inserir os
limites superiores das velocidades serem evitadas.

4-63 Bypass de Velocidade Até [Hz]

Matriz [4]

Intervalo:
0 até o par. 4-14 Hz X 0 Hz

Funcao:
Alguns sistemas requerem que determinadas
freqlUéncias de saida sejam evitadas, devido a
problemas de ressonancia no sistema. Inserir os
limites superiores das freqiiéncias a serem evitadas.
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o Parametros: Entrada/Saida

Digital

O 5-** Entrad/Said Digital

Grupo de parédmetros para configurar a
entrada e saida digitais.

5-0* Modo E/S Digital
Parametros para configurar o modo ES. NPN/PNP
e configuracdo de ES para Entrada ou Saida.

5-00 Modo E/S Digital

Opgao:

¥ pNP [0]
NPN [1]
Funcao:

As entradas digitais e saidas digitais programadas
sdo pré-programaveis, para funcionamento

em sistemas PNP ou NPN.

Selecionar sistemas PNP [0] para a agao em pulsos
direcionais positivos (). Os sistemas PNP sao
conectados ao GND (Comum no chassi).
Selecionar sistemas NPN [1] para a agao em
pulsos direcionais negativos (). Os sistemas

NPN sao conectados no + 24 V, internamente,

no conversor de freqiéncia.

Este parametro ndo pode ser ajustado enquanto
0 motor estiver em funcionamento.

5-01 Modo do Terminal 27

Opgao:

* Entrada [0]
Saida [1]
Funcao:

Selecionar Entrada [0] para definir o terminal
27 como uma entrada digital.

Selecionar Saida [1] para definir o terminal

27 como uma saida digital.

Este pardmetro ndo pode ser ajustado enquanto
0 motor estiver em funcionamento.

5-02 Modo do Terminal 29

Opgao:

X Entrada [0]
Saida [1]
Funcao:

Selecionar Entrada [0] para definir o terminal

29 como uma entrada digital.

Selecionar Saida [1] para definir o terminal

29 como uma saida digital.

Este parametro esta disponivel somente no FC 302.

configuracao padrao  texto no display

Este parametro ndo pode ser ajustado enquanto
o motor estiver em funcionamento.

5-1*% Entradas Digitais

Parametros para configurar as fungGes de entrada
para os terminais de entrada.

As entradas digitais sdo utilizadas para selecionar
as diversas fungdes do conversor de freqiéncia.
Todas as entradas digitais podem ser programadas
para as seguintes fungoes:

Funcao entrada digital Selecionar Terminal

Sem operagdo [0] Todos *term 32, 33
Reset [1] Todos
Paradp/inérc.inverso [2] Todos *term 27
Parad inérc.Rst.invrs [3] Todos
QuickStop-Ativoem0 [4] Todos
FrenagemCC,reverso [5] Todos

Parada - Ativo em 0 [6] Todos

Partida [8] Todos *term 8
Partida por pulso [9] Todos
Reversao [10] Todos *term 19
Partida em Reversao [11] Todos

Ativar partida direta [12] Todos

Ativar partid revers [13] Todos

Fixa [14] Todos *term 29
Referéncia predefinida [15] Todos

ativada

Ref predefinida bit 0 [16] Todos

Ref predefinida bit 1 [17] Todos

Ref predefinida bit 2 [18] Todos
Congelar referéncia [19] Todos

Congela saida [20] Todos
Acelerar [21] Todos
Desacelerar [22] Todos

Selg do bit 0 d setup [23] Todos

Selg do bit 1 d setup [24] Todos

Parada precisa inversa [26] 18, 19
Partida, parada precisas [27] 18, 19

Catch up [28] Todos

Slow down [29] Todos

Entrada do contador [30] 29, 33
Entrada de pulso [32] 29, 33

Bit 0 da rampa [34] Todos

Bit 1 da rampa [35] Todos
FalhAlimnt-Ativ em 0 [36] Todos

Partida precisa por pulso [40] 18, 19

Parada precisa travada [41] 18, 19
inversa

Incremento DigiPot [55] Todos
Decremento DigiPot [56] Todos

Apagar Ref.DigiPot [57] Todos
Contador A (cresc) [60] 29, 33
Contador A (decresc) [61] 29, 33
Resetar Contador A [62] Todos
Contador B (cresc) [63] 29, 33
Contador B (decresc) [64] 29, 33
Resetar Contador B [65] Todos

Todos = Terminais 18, 19, 27, 29, 32, 33, X30/2,
X30/3, X30/4. X30/ sao os terminais do MCB 101.
O terminal 29 esta disponivel somente no FC 302.

Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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As funcoes dedicadas a apenas uma saida digital e Partida por pulso [9]: O motor da partida
sdo declaradas no parametro pertinente. se um pulso for aplicado durante 2 ms,
no minimo. O motor para se a fungdo de N
Parada inversa for ativada. (7%
e Reversao [10]: (Entrada 19 Digital Padrio).
Mudar o sentido de rotagdo do eixo do motor.
Selecionar o ’'1’Logico para inverter. O sinal de
reversdo s6 mudara o sentido da rotacdo. Ele
ndo ativa a funcao de partida. Selecionar 'nos

Todas as entradas digitais podem ser programadas
para estas fungoes:

e Sem operacao [0]: O conversor de
freqliéncia ndo reage aos sinais transmitidos
para o terminal.

e Reset [1]: Reinicializar o conversor de ) ] o ]
freqiiéncia, depois de um TRIP/ALARM dois sentidos’, no par. 4-10. A fungao nao esta
ativa em controle de Malh fech de velocid [1] ou

de Torque [2], no par. 1-00 Modo Configuracéo.
e Partida em Reversao [11]: Utilizar
para partida/parada e para reversao no
mesmo fio. Nao sdo permitidos sinais
simultaneos na partida.
e Ativar partida direta [12]: Utilizar
no caso do eixo do motor deva girar no
sentido horario, na partida.
e Ativar partid revers [13]: Utilizar no
caso do eixo do motor precisar girar no

(Desarme/Alarme). Nem todos os alarmes
podem ser reinicializados.

e Paradp/inérc,reverso [2] (Entrada Digital
Padrdo 27): Parada por inércia, entrada invertida
(NF). O conversor de freqliéncia deixa o motor
em modo livre. ‘0’ l6gico => parada por inércia.

e Parad inérc,Rst,rvrs [3]: Reset e parada por
inércia, entrada invertida (NF). O conversor
de freqliéncia deixa o motor em modo
livre e reinicializa o drive. '0’ légico =>
parada por inércia e reset

e QuickStop-AtivoemO [4]: Entrada invertida sentido anti-horario, na partida.

(NF). Gerar uma parada de acordo com o ¢ Jog [14] (Entrada 29 Digital Padrao):
tempo da rampa de parada rapida (par. 3-81). Utilizar para alternar entre a referéncia
Quando o motor para, o eixo estd em modo externa e a referéncia predefinida. Selecionar
livre. ‘0’ 16gico => Parada réapida. Externa/predefinida [2], no par. 2-14. ‘0’

« FrenagemCC,reverso [5]: Entrada invertida l6gico = referéncias externas ativas; ‘1’ Logico
para frenagem CC (NF) Parar o motor, = uma das quatro referéncias esta ativa,
energizando-o com uma tensdo CC, durante de acordo com a tabela abaixo.
um determinado periodo de tempo. Consulte ¢ Referéncia predefinida ativa [15]: Utilizar
o par. 2-01 ao par. 2-03. A funcdo somente para alternar entre a referéncia externa
estara ativa se o valor do parametro 2-02 for e a referéncia predefinida. Supde-se que
diferente de 0. ‘0’ 16gico => Frenagem CC Externa/predefinida [1] tenha sido selecionada

. Parada - Ativo em 0 [6]: Funcdo de Parada no par. 3-04. ‘0 légico = referéncias
Inversa. Gerar uma funcdo de parada quando externas ativas; "1" légico = uma das oito
o terminal selecionado passa do nivel 1’ l1dgico referéncias predefinidas esta ativa.
para ‘0’ lI6gico. A parada é executada de acordo * Ref predefinida bit 0 [16]: Os bits 0, 1 e
com o tempo de rampa selecionado (par. 3-42, 2 da Ref. predefinida permitem selecionar

par. 3-52, par. 3-62, par. 3-72). uma das oito referéncias predefinidas, de
acordo com a tabela a seguir.
NOTA!: o Ref predefinida bit 1 [17]: Idéntico a
Quando o conversor de freqliéncia Ref predefinida bit 0 [16].
esta no limite de torque e recebeu um o Ref predefinida bit 2 [18]: Ref predefinida bit
comando de parada, ele pode ndo parar 2 [18]: Idéntico a Ref predefinida bit 0 [16].

por si préprio. Para assegurar que o conversor
de frequéncia pare, configurar uma saida digital
para Lim.deTorque&Parada [27] e conecte esta
saida digital a uma entrada digital que esteja
configurada como parada por inércia.

o Partida [8] (Entrada 18 Digital Padrao):
Selecionar partida para um comando
de partida/parada. ‘1’ légico = partida,
‘0’ légico = parada.

configuragdo padrdo  texto no display = Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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Ref. predefinida 0
Ref. predefinida 1
Ref. predefinida 2
Ref. predefinida 3
Ref. predefinida 4
Ref. predefinida 5
Ref. predefinida 6
Ref. predefinida 7

H = FH~HOOOO
= -=OOHH~=OO
H O OKFE OO

‘partida [13]’ baixo. Pare o conversor de freqiéncia

Congelar referéncia [19]: Congelar a
referéncia real. A referéncia congelada passa
a ser agora o ponto de ativagao/condigao
para que Acelerar e Desacelerar possam ser
usadas. Se Acelerar/desacelerar for utilizada,
a alteragdo de velocidade sempre seguira a
rampa 2 (par. 3-51 e 3-52) no intervalo O

- par. 3-03 Referéncia Maxima.

Congelar saida [20]: Congelar a freqliéncia

real do motor (em Hz). A freqUéncia congelada

do motor agora é ponto de ativagao/condicao
para a Aceleracdo e Desaceleracdo a serem

utilizadas. Se Acelerar/desacelerar for utilizada,

a alteracdo de velocidade sempre seguira a
rampa 2 (par. 3-51 e 3-52) no intervalo O -
par. 1-23 Freqiéncia do Motor.

NOTA!:

Quando Congelar saida estiver ativo,
o conversor de freqliéncia ndo podera
ser parado por meio de um sinal de

por meio de um terminal programado para
Paradp/inérc,reverso [2] ou Parad inérc,Rst,rvrs.

Acelerar [21]: Selecionar Acelerar e
Desacelerar se for requerido um controle
digital de aumento/redugdo da velocidade
(potenciometro do motor). Ativar esta
funcdo selecionando Congelar referéncia ou
Congelar saida. Quando Acelerar estiver
ativo por menos de 400 ms, a referéncia
resultante serd aumentada de 0,1%. Se
Acelerar estiver ativo por mais de 400 ms,
a referéncia resultante acelerara de acordo
com a Rampa 2, no par. 3-41.

Desacelerar [22]: Idéntico a Catch up [21].
Selc do bit 0 d setup [23]: Selg do bit0 d
setup e Selg do bit 1 d setup permitem escolher
um dos quatro set-ups. Programar o par. 0-10
Setup Ativo para Setup Mdultiplo.

Selcg do bit 1 d set-up [24] (Entrada 32 Digital
Padrdo): Idéntico a Selg do bit 0 d set-up [23].
Parada inv. precisa [26]: Aumentar a
duracgdo do sinal de parada para assegurar uma
parada precisa, independente da velocidade.

A funcdo de parada inversa precisa esta
disponivel nos terminais 18 ou 19.

Partida precisa, parada [27]: Utilizar quando
Parada de rampa precisa [0] estiver selecionada,
no par. 1-83 Funcgdo de parada precisa.

Velocidade

130BA220.10
[rpm,Hz]

Velocidade
real do eixo 1
do motor

Inclinagdo
ompensada da
rampa

Sinal de partida |
Term 18[8] |

(Ps-10) T

Parada Precisa
Term 19 [26]
(P 5-11)

Velocidade inalterada
Reduzida de % do valor
Aumentada de % do valor
Reduzida de % do valor

= O O
= = O O
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Catch up [28]: Selecionar Catch up/Slow
down para aumentar ou reduzir o valor da
referéncia (definida no par. 3-12).

Slow down [29]: Idéntico a Catch up [28].
Entrada do contador [30]: Selecionar a
entrada Contador para utilizar a Fungdo de
parada precisa, no par. 1-83, como Parada do
contador ou parada de contador de velocidade
compensada com ou sem reset. O valor do
contador deve ser programado no par. 1-84.
Entrada de Pulso [32]: Selecionar Entrada
de pulso se for utilizar uma seqiéncia de
pulsos como referéncia ou como feedback. O
escalonamento é feito no grupo de par. 5-5*.
Bit 0 da rampa [34]

Bit 1 da rampa [35]

FalhAlimnt-Ativ em 0 [36]: Selecionar para
ativar o par. 14-10 Falha da Rede Elétrica.

A Falha da alimentagdo da rede, inversdo é
ativada na situagdo de ‘0’ Légico.

Parada Precisa Travada inversa [41]:
Enviar um sinal de parada travada quando uma
fungdo de parada precisa estiver ativada no
par. 1-83 Funcédo de Parada Precisa. Consulte a

Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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opgao [26]. A Fungao de parada precisa travada Contador B (decresc) [64]
esta disponivel nos terminais 18 ou 19.

¢ Incremento DigPot [55]: Utilizar a entrada Fun.céo: - - - o
como um sinal de INCREASE (Incremento) para Selecionar a fungao a partir da faixa de entrada
a funcdo do Potenciémetro Digital, descrita digital disponivel e as opcles adicionais [60], [61],

[63] e [64]. Os contadores sao utilizados nas
fungdes do Smart Logic Control. Este parametro
esta disponivel somente no FC 302.

no grupo de parametros 3-9%*

o Decremento DigiPot [56]: Utilizar a entrada
como um sinal de DECREASE (Decremento)
para a fungdo do Potencidémetro Digital, descrita
no grupo de parametros 3-9%* .

e Apagar Ref.DigiPot [57]: Utilizar a Opgao:
entrada para CLEAR (Limpar) a referéncia * sem Operaggo (0]
do Potencidometro Digital, descrita no
grupo de parametros 3-9%*

e Contador A (cresc) [60]: (Somente para o
terminal 29 ou 33) Entrada para a contagem
incremental no contador do SLC.

e Contador A (decresc) [61]: (Somente para 5-15 Terminal 33 Entrada Digital

o terminal 29 ou 33) Entrada para a contagem

Funcao:
Selecionar a fungao a partir da faixa de entrada
digital disponivel. Os contadores sdo utilizados
nas fungdes do Smart Logic Control.

decremental do contador do SLC. Opgao:
e Resetar Contador A [62]: Entrada para * sem Operagéo (0]
reinicializar o contador A. Contador A (cresc) [60]
. Contador B (cresc) [63]: (Somente para o Contador A (decresc) [61]
terminal 29 ou 33) Entrada para a contagem Contador B (cresc) [63]
incremental no contador do SLC. Contador B (decresc) [64]
o Contador B (decresc) [64]: (Somente para =
Funcao:

o terminal 29 ou 33) Entrada para a contagem
decremental do contador do SLC.

¢ Resetar Contador B [65]: Entrada para
reinicializar o contador B.

Selecionar a fungao a partir da faixa de entrada
digital disponivel e as opgGes adicionais [60],
[61], [63] e [64]. Os contadores sdo utilizados
nas fungdes do Smart Logic Control.

2AECRIEINN S| RES JE Nt o daibiojts] 5-16 Terminal X30/3 Entrada Digital

Funcao: Opgao:
Selecionar a fungdo a partir da faixa de *Sem operagao [0]

entrada digital disponivel.
Funcao:

5-11 Terminal 19, Entrada Digital Este pardmetro estd ativo quando o mddulo
opcional MCB 101 estiver instalado no

Funcao: conversor de frequiéncia.

Selecionar a funcdo a partir da faixa de

entrada digital disponivel. 5-17 Terminal X30/4 Entrada Digital
5-12 Terminal 27, Entrada Digital Opgao:

*Sem operagdo [0]
Funcao:
Selecionar a fungdo a partir da faixa de
entrada digital disponivel.

Funcao:
Este parametro estd ativo quando o mddulo
opcional MCB 101 estiver instalado no

5-13 Terminal 29, Entrada Digital conversor de freqliéncia.
Opgéo: 5-18 Terminal X30/4 Entrada Digital

* Jog [14]

Contador A (cresc) [60] ‘:PGaO: .
Contador A (decresc) [61] Sem operagao [0]
Contador B (cresc) [63]
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Funcao:
Este parametro esta ativo quando o médulo
opcional MCB 101 estiver instalado no
conversor de freqliéncia.

5-3* Saidas Digitais
Parametros para configurar as fungGes de saida

para os terminais de saida. As 2 saidas digitais sdo

comuns aos terminais 27 e 29. Definir a fungdo
de E/S para o terminal 27, no par. 5-01Modo
do Terminal 27, e definir a funcdo de E/S para
o terminal 29, no par. 5-02 Modo do Terminal
29. Estes parametros ndo podem ser ajustados
enquanto o motor estiver em funcionamento.

Fora de funcionament [0]
Placa d Cntrl Pronta [1]
Drive Pronto [2]
Drive Pronto/Remoto [3]
Ativo/sem adverténc. [4]
VLT em funcionament [5]
Rodand sem advrténc [6]
Rodar faix-s/advrt [7]
Rodar na ref-s/advrt [8]
Alarme [9]
Alarme ou adverténc [10]
No limite de torque [11]
Fora da faixa de Corr [12]
Corrent abaix d baix [13]
Corrent acima d alta [14]
Fora da faix de veloc [15]
Veloc abaixo da baix [16]
Veloc acima da alta [17]
Fora da faixa d feedb [18]
Abaixo do feedb,baix [19]
Acima do feedb,alto [20]
Adverténcia térmica [21]
Pronto-s/advertTérm [22]
Rmt.Prnt.s/advrt.tér [23]
Pronto, tensdao OK [24]
Reversdo [25]
Bus OK [26]
Lim.deTorque&Parada [27]
Freio,sem advrténcia [28]
Freio pront,sem falhs [29]
Falha de freio (IGBT) [30]
Relé 123 [31]
Cntrol.d freio mecan [32]
Parada segura ativada (somente no [33]
FC 302)

Fora da faixa de ref [40]
Abaixo da ref. baixa [41]
Acima da ref. alta [42]
Ctrl. de Bus [45]
Ctrl. de Bus On em timeout [46]
Ctrl. de Bus Off em timeout [47]
Controlado pelo MCO [51]
Saida de pulso [55]
Comparador 0 [60]

configuracao padrao  texto no display

Comparador 1 [61]
Comparador 2 [62]
Comparador 3 [63]
Regra légica 0 [70]
Regra légica 1 [71]
Regra légica 2 [72]
Regra légica 3 [73]
Saida Digitl A do SLC [80]
Saida Digitl B do SLC [81]
Saida Digitl C do SLC [82]
Saida Digitl D do SLC [83]
Saida Digitl E do SLC [84]
Saida Digitl F do SLC [85]
Ref. local ativa [120]
Ref. remota ativa [121]
Sem alarme [122]
Com. partida ativo [123]
Rodando em Revrsao [124]
Drve no modo manual [125]
Drve no mod automat [126]

As saidas digitais podem ser programadas
com estas fungoes:

Fora de funcionament [0]: Padrdo para
todas as saidas digitais e saidas de relé

Placa d Cntrl Pronta [1]: A placa de controle
recebe tensdo de alimentagao.

Drive Pronto [2]: O conversor de
freqliéncia esta pronto para entrar em
funcionamento e aplica um sinal de alimentacao
na placa de controle.

Drive Pronto/Remoto [3]: O conversor

de frequéncia estd pronto para funcionar e
estd no modo Automatico Ligado.

Ativo/sem adverténc. [4]: O conversor

de frequéncia esta pronto para funcionar.
Nenhum comando de partida ou parada foi dado
(partida/desativado). Ndo ha adverténcias.
VLT em funcionament [5]: O motor

estd funcionando.

Rodand sem advrténc [6]: A velocidade de
saida é maior que a velocidade programada

no par. 1-81Veloc. Min. p/ Funcdo na
Parada [RPM]. O motor esta funcionando

e ndo ha adverténcias.

Rodar faix-s/advrt. [7]: O motor esta
funcionando dentro dos intervalos de
corrente/velocidade, programadas nos par. 4-50
ao par. 4-53. N&o ha adverténcias.

Rodar na ref-s/advrt. [8]: O motor funciona
na velocidade de referéncia.

Alarme [9]: Um alarme ativa a saida.

Nédo ha adverténcias.

Alarme ou adverténcia [10]: Um alarme

ou uma adverténcia ativa a saida.

Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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No limite de torque [11]: O limite

de torque, programado no par. 4-16 ou

par. 1-17, foi excedido.

Fora da faixa de Corr [12]: A corrente

do motor esta fora da faixa programada

no par. 4-18.

Corrent abaix d baix [13]: A corrente do
motor é menor que a programada no par. 4-50.
Corrent acima d alta [14]: A corrente do
motor é maior que a programada no par. 4-51.
Fora da faix de veloc [15]

Veloc abaixo da baix [16]: A velocidade de
saida é menor que a programada no par. 4-52.
Veloc acima da alta [17]: A velocidade de
saida é maior que a programada no par. 4-53.
Fora da faixa d feedb [18]: O feedback esta
fora da faixa programada nos par 4-56 e 4-57.
Abaixo do feedb,baix [19]: O feedback
esta abaixo do limite programado no par.

4-56 Advert. de Feedb Baixo.

Acima do feedb,alto [20]: O feedback

esta acima do limite programado no par.

4-57 Advert. de Feedb Alto.

Adverténcia térmica [21]: A adverténcia
térmica é ativada quando a temperatura excede
o limite no motor, conversor de freqliéncia,
resistor do freio ou no termistor.
Pronto-s/advertTérm [22]: O conversor de
freqliéncia esta pronto para funcionar e ndao ha
nenhuma adverténcia de superaquecimento.
Rmt.Prnt.s/advrt.tér [23]: O conversor de
freqUiéncia esta pronto para funcionar e esta
no modo Automatico Ligado. Ndo ha nenhuma
adverténcia de superaquecimento.

Pronto, tensao OK [24]: O conversor de
freqliéncia esta pronto para funcionar e a tensao
da rede esta dentro do intervalo especificado
(consulte a segdo Especificacbes Gerais).
Reversao [25]: Reversdo. ‘1’ Légico = relé
ativado, 24 V CC, quando o sentido de rotacdo
do motor for horario. 0’ Légico = relé nao
ativado, nenhum sinal, quando o sentido de
rotacdo do motor for anti-horario.

Bus OK [26]: Comunicagdo ativa

(nenhum time-out) por meio da porta

de comunicagao serial.
Lim.deTorque&Parada [27]: Utilizar ao
executar uma parada por inércia e em condicGes
de limite de torque. Se o conversor de freqiéncia
recebeu um sinal de parada e esta operando no
limite de torque, o sinal € um ‘0 ’ Ldgico.
Freio,sem advrténcia [28]: O freio esta
ativo e ndo ha adverténcias.

Freio pront,sem falhs [29]: O freio esta
pronto para funcionar e ndo ha defeitos.
Falha de freio (IGBT) [30]: A saida é

1’ Légico quando o IGBT do freio estiver
em curto-circuito. Utilizar esta fungdo para
proteger o conversor de freqiéncia se houver
defeito nos modulos de frenagem. Utilizar
a saida/relé para desligar o conversor de
freqlUéncia da rede elétrica.

Relé 123 [31]: O relé é ativado quando

a Control Word [0] for selecionada no
grupo de parametros 8-**,

Cntrol.d freio mecan [32]: Ativa o controle
de um freio mecéanico externo; consulte a
descricdo na secdo Controle do Freio Mecéanico
e 0 grupo de par. 2-2%*,

Safe Stop Ativo [33]: Indica que a parada
segura no terminal 37 foi ativada.

Fora da faixa de ref [40]

Abaixo da ref baixa [41]

Acima da ref. alta [42]

Ctrl. de Bus [45]

Ctrl Bus On em timeout [46]

Ctrl de Bus Off em timeout [47]

Controlado pelo MCO [51]

Saida de pulso [55]

Comparador 0 [60]: Consultar o grupo de
par. 13-1*. Se o Comparador 0 for avaliado
como TRUE (Verdadeiro), a saida sera alta.
Caso contrario, sera baixa.

Comparador 1[61]: Consultar o grupo de
par. 13-1*. Se o Comparador 2 for avaliado
como TRUE (Verdadeiro), a saida sera alta.
Caso contrario, sera baixa.

Comparador 2 [62]: Consultar o grupo de
par. 13-1*. Se o Comparador 2 for avaliado
como TRUE (Verdadeiro), a saida sera alta.
Caso contrario, sera baixa.

Comparador 3 [63]: Consultar o grupo de
par. 13-1*. Se o Comparador 3 for avaliado
como TRUE (Verdadeiro), a saida sera alta.
Caso contrario, sera baixa.

Regra logica 0 [70]: Consultar o grupo de
par. 13-4*. Se a Regra ldgica 0 for avaliada
como TRUE (Verdadeiro), a saida sera alta.
Caso contrario, sera baixa.

Regra légica 1[71]: Consultar o grupo de
par. 13-4*. Se a Regra logica 1 for avaliada
como TRUE (Verdadeiro), a saida sera alta.
Caso contrario, sera baixa.

Regra légica 2 [72]: Consultar o grupo de
par. 13-4*. Se a Regra ldgica 2 for avaliada
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como TRUE (Verdadeiro), a saida sera alta.
Caso contrario, sera baixa.

e Regra logica 3 [73]: Consultar o grupo de
par. 13-4*. Se a Regra logica 3 for avaliada
como TRUE (Verdadeiro), a saida sera alta.
Caso contrario, sera baixa.

o Saida Digitl A do SLC [80]: Consultar o
par. 13-52 Acdo do SLC. A entrada sera alta
sempre que a Acao do Smart Logic [38] Defin
said dig. A alta for executada. A entrada serd
baixa sempre que a Acao do Smart Logic [32]
Defin said dig. A baix for executada.

o Saida Digitl B do SLC [81]: Consultar o
par. 13-52 Acdo do SLC. A entrada sera alta
sempre que a Acao do Smart Logic [39] Defin
said dig. B alta for executada. A entrada serd
baixa sempre que a Acao do Smart Logic [33]
Defin said dig. B baix for executada.

o Saida Digitl C do SLC [82]: Consultar o
par. 13-52 Acdo do SLC. A entrada sera alta
sempre que a Acao do Smart Logic [40] Defin
said dig. C alta for executada. A entrada sera
baixa sempre que a Acao do Smart Logic [34]
Defin said dig. C baix for executada.

o Saida Digitl D do SLC [83]: Consultar o
par. 13-52 Acdo do SLC. A entrada sera alta
sempre que a Agao do Smart Logic [41] Defin
said dig. D alta for executada. A entrada sera
baixa sempre que a Acao do Smart Logic [35]
Defin said dig. D baix for executada.

o Saida Digitl E do SLC [84]: Consultar o
par. 13-52 Acdo do SLC. A entrada sera alta
sempre que a Agcao do Smart Logic [42] Defin
said dig. E alta for executada. A entrada sera
baixa sempre que a Acao do Smart Logic [36]
Defin said dig. E baix for executada.

o Saida Digitl F do SLC [85]: Consultar o
par. 13-52 Acdo do SLC. A entrada sera alta
sempre que a Acao do Smart Logic [43] Defin
said dig. F alta for executada. A entrada serd
baixa sempre que a Acao do Smart Logic [37]
Defin said dig. F baix for executada.

o Ref. local ativa [120]: A saida sera alta
quando o par. 3-13 Tipo de Referéncia = [2]
Local, ou quando o par. 3-13 [0] Dependnt d
Hand/Auto e, ao mesmo tempo, o LCP estiver
no modo Hand on (Manual ligado).

e Ref. remota ativa [121]: A saida sera alta

quando o par. 3-13 Tipo de Referéncia = Remoto
[1] ou = Dependnt d Hand/Auto [0], enquanto o

LCP estiver no modo Hand on (Manual ligado).

e Sem alarme [122]: A saida sera alta quando

ndao houver nenhum alarme presente.

configuracao padrao  texto no display

e Com. partida ativo [123]: A saida sera
alta quando houver um comando de Partida
ativo, ou seja, por meio da conexdo do
barramento de entrada digital, ou [Hand
on] ou [Auto on], e se nenhum comando de
Parada ou de Partida estiver ativo.

¢ Rodando em Revrsdo [124]: A saida sera
alta quando o drive estiver funcionando no
sentido anti-horario (o produto ldgico dos bits
de status “em funcionamento” E “reversao”).

e Drve no modo manual [125]: A saida
sera alta quando o drive estiver no modo
Hand on (Manual) (conforme indicado pelo
LED acima [Hand on]).

¢ Drve no mod automat [126]: A saida
sera alta quando o drive estiver em modo
Hand on (Manual ligado) (conforme indicado
pelo LED acima [Auto on]).

5-30 Terminal 27 Saida Digital

Opgao:
Ctrl. de bus [45]
Bus ctrl, 1 if timeout [46]
Bus ctrl, 0 if timeout [47]
Funcao:

Selecionar Bus ctrl. [45] para controlar a saida
através do bus. O estado da saida é programado
no par. 5-90. O estado da saida é mantido na
eventualidade de um timeout do bus.

Selecionar Bus ctrl. Bus ctrl, 1 if timeout [46]
para controlar a saida através do bus. O estado
da saida é programado no par. 5-90. Na
eventualidade de timeout do bus, o estado da
saida é programado para alto (Ligado).
Selecionar Bus ctrl. Bus ctrl, 0 if timeout [47]
para controlar a saida através do bus. O estado
da saida é programado no par. 5-90. Na
eventualidade de timeout do bus, o estado da saida
é programado para baixo (Desligado).

5-31 Terminal 29 Saida Digital

Opgao:
Ctrl. de bus [45]
Bus ctrl, 1 if timeout [46]
Bus ctrl, 0 if timeout [47]
Funcao:

Selecionar Bus ctrl. [45] para controlar a saida
através do bus. O estado da saida é programado
no par. 5-90. O estado da saida é mantido na
eventualidade de um timeout do bus.

Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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Selecionar Bus ctrl. Bus ctrl, 1 if timeout [46] Quando o opcional de relé MCB 105 estiver

para controlar a saida através do bus. O estado instalado no drive, a seguinte selegao de

da saida é programado no par. 5-90. Na relés estard disponivel: o
eventualidade de timeout do bus, o estado da Relé 7 => Par. 5-40 [6] (7%
saida é programado para alto (Ligado). Relé 8 => Par. 5-40 [7]

Selecionar Bus ctrl. Bus ctrl, 0 if timeout [47] Relé 9 => Par. 5-40 [8]

para controlar a saida através do bus. O estado
da saida é programado no par. 5-90. Na
eventualidade de timeout do bus, o estado da saida
é programado para baixo (Desligado).

Selecionar as opgdes da funcdo de relé, a partir da
mesma lista das fungdes de saida de estado solido;
consultar o grupo de par 5-3%*, e os itens a seguir:
Control word bit 11 [36]: O bit 11, na control

5-32 Terminal X30/6 Saida Digital (MCB 101) word, controla o relé 01. Consultar a secdo Control

Word Conforme o Perfil do FC (CTW). Esta opgao

Opgao: A ;
¥ Sem Operacso [0] esta disponivel somente no par. 5-40.
perac Control word bit 12 [37]: O bit 12, na control
Funcio: word, controla o relé 02. Consultar a secdo Control
Este pardmetro estd ativo quando o médulo Word Conforme o Perfil do FC (CTW).
opcional MCB 101 estiver instalado no 5-41 Atraso de Ativacio do Relé

conversor de freqléncia.
Matriz [8] (Relé 1 [0], Relé 2 [1], Relé

5-33 Terminal X30/7 Saida Digital (MCB 101) 7 [6], Relé 8 [7], Relé 9 [8])

Opgao:

X Fora de funcionament [0] Intervalo:
} 0,01 - 600,00 s *0,01s
Funcao:
Este parametro esta ativo quando o madulo Funcio:
opcional MCB 101 estiver instalado no Inserir o atraso no tempo de desativacdo
conversor de freqliéncia. do relé. Selecionar um dos relés mecanicos

disponiveis e MCO 105, em uma funcdo matriz.

O 5-4* Relés
Consultar o par. 5-40.

Parametros para configurar o timing e as
fungbes de saida dos relés.

5-40 Relé do Funcgao
opgao: 130BA171.10
Matriz (8]
A E t
(Rele? [0] S\éleenci(:)nado
(Relé 2) [1]
Relé 7 [6] e L
Relé 8 7 do rele |
:eTé 9 {8} Qtsra:‘l)m Ligar A:;s: do Desligar
- P 5-42
Control word bit 11 [36]
Control word bit 12 [37] g"e"tP 4‘
elecionado
O relé 2 estd incluido, somente no
FC 302. As opgdes do par. 5-40 sdo Saida
as mesmas do par. 5-30, inclusive do rele
as Opgaes 36 e 37 Atraso do Ligar
P 5-41
Funcao:

Selecionar as opgdes para definir a fungdo dos relés.

Selecionar entre os relés mecanicos disponiveis, 5-42 Atraso de Desativagdo do Relé

em uma fungdo matriz.

Exemplo: par. 5-4* => 'OK’ => Relé de Fungéo =>

‘OK’ => [0] => 'OK’ => selecione fungdo Relé no. 1

tem matriz no. [0]. O relé no. 2 tem matriz no. [1].
configuragdo padrdo  texto no display = Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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Intervalo:

0,01 - 600,00 s. *0,01s

Funcao:
Inserir o atraso do tempo de desativacao
do relé. Selecionar um dos relés mecanicos
disponiveis e MCO 105, em uma fungdo matriz.

Consultar o par. 5-40.
130BA172.10

Evento
Selecionado
Saida
do relé

Atraso do Atraso do

Ligar Desligar

P 5-41 P 5-42

Se a condicdo do Evento Selecionado mudar,
antes do liga- ou desliga do timer de atraso
expirar, a saida do relé ndo é afetada.

5-5* Entrada de Pulso

Os parametros da entrada de pulso sdo utilizados
para definir uma janela apropriada, para a area de
referéncia de impulso, configurando a gradacao e a
programacdo do filtro para as entradas de pulso.
Os terminais de entrada 29 ou 33 funcionam como
entradas de referéncia de freqiiéncia. Programar
o terminal 29 (par. 5-13) ou o terminal 33 (par.
5-15) para Entrada de pulso [32]. Se o terminal
29 for utilizado como entrada, o par. 5- 01 deve
ser programado para Entrada [0].

Ref. 130BA076.10
[RPMIA

Valor de
ref, —+
superior
P 5-53/
p 5-58

ref.
inferior —
P 5-52/

p 5-57

| s
Freq. alta Entrada
P 5-51/ [Hz]

P 5-56

I
I
I
Valor de |
I
|
|

|
Freq. baixa
P 5-50/
P 5-55
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5-50 Term. 29 Baixa Freqiiéncia

Intervalo:

0 - 110.000 Hz %100 Hz

Funcao:
Inserir o limite inferior da freqliéncia correspondente
a velocidade inferior do eixo do motor (ou seja,
o valor inferior de referéncia) no par. 5-52.
Referir-se ao diagrama nesta segao.
Este parametro esta disponivel somente no FC 302.

5-51 Term. 29 Alta Freqiiéncia

Intervalo:

0 - 110.000 Hz %100 Hz

Funcao:
Inserir o limite superior da freqiéncia
correspondente a velocidade superior do
eixo do motor (ou seja, o valor superior de
referéncia) no par. 5-53.
Este parametro esta disponivel somente no FC 302.

5-52 Term. 29 Ref./Feedb. Valor Alto

Intervalo:

-1.000.000,000 - par. 5-53 * 0.000

Funcao:
Inserir o limite do valor inferior da referéncia
para a velocidade do eixo do motor [RPM]. Este
€ também o minimo valor de feedback, consultar
também o par. 5-57. Programar o terminal
29 como uma saida digital (par. 5-02 = Saida
[1] e par. 5-13 = valor aplicavel).
Este parametro esta disponivel somente no FC 302.

5-53 Term. 29 Ref./Feedb. Valor Alto

Intervalo:

Par. 5-52 - 1.000.000,000 %k 1500.000

Funcao:
Inserir o maior valor de referéncia [RPM] para
a velocidade do eixo do motor e o maior valor
de feedback; veja também o paramtero 5-58.
Selecionar o terminal 29 como uma saida digital
(par. 5-02 = Saida [1] e par. 5-13 = valor aplicavel).
Este parametro esta disponivel somente no FC 302.

5-54 Const de Tempo do Filtro de Pulso #29

Intervalo:

1 - 1.000 ms * 100ms

Funcao:
Inserir a constante de tempo do filtro de pulso.
O filtro de pulsos amortece as oscilagdes do sinal
de feedback, o que é uma vantagem se ha muito
Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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no sistema. Um valor alto de constante de tempo
redunda em um amortecimento melhor, porém, o
tempo de atraso através do filtro também aumenta.
Este parametro esta disponivel somente no FC 302.
Este pardmetro ndo pode ser ajustado enquanto

0 motor estiver em funcionamento.

5-55 Term. 33 Baixa Freqiiéncia

Intervalo:

0 - 110.000 Hz %100 Hz

Funcao:
Inserir a baixa freqUéncia correspondente a
velocidade baixa do eixo do motor (i.é., ao valor
baixo de referéncia) no par. 5-57. Referir-se
ao diagrama nesta secgdao.

5-56 Term. 33 Alta Freqiiéncia

Intervalo:

0 - 110.000 Hz %100 Hz

Funcao:
Inserir a alta freqliéncia correspondente a
velocidade alta do eixo do motor (i.é., ao valor
alto de referéncia) no par. 5-58.

5-57 Term. 33 Ref./Feedb.Valor Baixo

Intervalo:

-100.000,000 - par. 5-58) % 0.000

Funcao:
Inserir o valor baixo de referéncia [RPM]
para a velocidade do eixo do motor. Este
€ também o minimo valor de feedback,
consultar também o par.5-52.

5-58 Term. 33 Ref./Feedb.Valor Alto

Intervalo:

Par. 5-57 - 100.000,000 % 1500.000

Funcao:
Inserir o valor alto de referéncia [RPM] para a
velocidade do eixo do motor. Consultar também o
par. 5-53 Term. 29 Ref./Feedb. Valor Alto.

5-59 Const de Tempo do Filtro de Pulso #33

Intervalo:

1 - 1.000 ms X 100ms

Funcao:
Inserir a constante de tempo do filtro de pulso. O
filtro passa baixa reduz a influéncia das oscilagdes
sobre o sinal de feedback do controle, e as amortece.

configuracao padrao  texto no display
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Esta é uma vantagem, p. ex., se houver muito ruido
no sistema. Este parametro ndo pode ser ajustado
enquanto o motor estiver em funcionamento.

5-6* Saidas de Pulso

Parametros para configurar a gradacgdo e as
fungdes de saida das saidas de pulso. As saidas
de pulso sdo atribuidas ao terminal 27 ou 29.
Selecionar a saida do terminal 27 no par. 5-01
e o terminal 29 no par. 5-02.

Valor de saida 130BA089.11

A

Valor de saida

alto —
P 5-60(term27}
P 5-63(term29)

'
Saida
[Hz]

Freg. alta
P 5-62(term27)
P 5-65(term29)

Opcoes para a leitura das variaveis de saida:

*Fora de funcionament [0]
Controlado pelo MCO [51]
Freqliéncia de saida [100]
Referéncia [101]
Feedback [102]
Corrente do motor [103]
Torque relativo ao limite [104]
Torque relativo ao nominal [105]
Poténcia [106]
Velocidade [107]
Torque [108]
Funcao:

Parametros para configurar a gradacgdo e as
fungdes de saida das saidas de pulso. As saidas
de pulso sdo atribuidas ao terminal 27 ou 29.
Selecionar a saida do terminal 27 no par. 5-01
e o terminal 29 no par. 5-02.

5-60 Terminal 27 Variavel da Saida d Pulso

Opgao:
* Fora de Funcionament

(0]

Funcao:
Selecionar a variavel para exibicdo do
display do terminal 27.

Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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Este parametro ndo pode ser ajustado enquanto
o motor estiver em funcionamento.

5-62 Freqiien. Maxim da Saida d Pulso #27

Intervalo:

0 - 32.000 Hz * 5000 Hz

Funcao:
Inserir a freqliéncia maxima para o terminal
27, correspondente a variavel de saida,
selecionada no par. 5-60.
Este parametro ndo pode ser ajustado enquanto
0 motor estiver em funcionamento.

5-63 Terminal 29 Variavel da Saida d Pulso
Opgao:
* Fora de Funcionament [0]

Funcao:
Selecionar a variavel para exibicdo do display
do terminal 29. Este parametro esta disponivel
somente no FC 302.
Este parametro ndo pode ser ajustado enquanto
0 motor estiver em funcionamento.

5-65 Freqiiéncia Maxima da Saida
de Pulso #29

Intervalo:

0 - 32.000 Hz * 5000 Hz

Funcao:
Inserir a freqliéncia maxima para o terminal
29, correspondente a variavel de saida,
selecionada no par. 5-63
Este parametro ndo pode ser ajustado enquanto
0 motor estiver em funcionamento.

5-66 Terminal X30/6 Variavel da
Saida de Pulso

Opgao:
* Fora de funcionament [0]

Funcao:
Selecionar a variavel para leitura, escolhida
no terminal X30/6. Este paréametro nédo
pode ser ajustado enquanto o motor estiver
em funcionamento.

Este parametro estd ativo quando o médulo
opcional MCB 101 estiver instalado no
conversor de freqliéncia.

5-68 Freq. Max Saida Pulso #X30/6

Opgao:
* Fora de Funcionament [0]

configuracao padrao  texto no display

Funcao:
Selecionar a freqliéncia maxima no terminal X30/6,
relacionada a variavel de saida, no par. 5-66.
Este parametro ndo pode ser ajustado enquanto
o0 motor estiver em funcionamento.
Este parametro estd ativo quando o médulo
opcional MCB 101 estiver instalado no
conversor de freqliéncia.

5-7* Entrad d Encdr-24V

Parametros para configurar o encoder de 24 V.
Conectar o encoder de 24 V aos terminais 12
(alimentagao de 24 V CC), 32 (Canal A), 33
(Canal B) e 20 (GND). As entradas digitais 32/33
estardo ativas, para as entradas de encoder,
quando o encoder de 24 V for selecionado no
par. 1-02 e par. 7-00. O codificador utilizado é
do tipo 24 V, de dois canais (A e B). Freqiéncia
de entrada max.: 110 kHz.

130BA090.11

+24V DC

N
N

@l

Codificador de 24V ou 10-30V

5-70 Term 32/33 Pulsos por Revolugao

Intervalo:

128 - 4096 PPR % 1024PPR

Funcao:
Inserir os pulsos do encoder por rotacao do eixo
do motor. Ler o valor correto do encoder.
Este parametro ndo pode ser ajustado enquanto
o0 motor estiver em funcionamento.

Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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5-71 Term 32/33 sentido do Encoder

Opgao:

*Sentido horario [0]
Sentido anti-horario [1]
Funcao:

Alterar o sentido da rotacdo do encoder detectado,
sem mudar a fiacdo do encoder. Selecionar Sentido
Horario [0] para programar o canal A, a 90° (graus
elétricos) em relacdo ao canal B, depois do giro

do eixo do encoder no sentido horario. Selecionar
Sentido anti-horario [1] para programar o canal A, a
90° (graus elétricos) em relagdo ao canal B, depois
do giro do eixo do encoder no sentido horario.

Este parametro ndo pode ser ajustado enquanto

o0 motor estiver em funcionamento.

5-72 Term 32/33 Numer. Engren.

Intervalo:

1,0 - 60.000 N/A X 1N/A

Funcao:
Inserir o valor do numerador para uma relagao
de engrenagem entre o encoder e o eixo de
acionamento. O numerador é relativo ao eixo do
encoder, e o denominador ao eixo de acionamento.
Utilize este parametro para programar um
multiplicador no feedback do encoder, para
compensar uma relagao das revolugdes do
encoder com aquelas do motor.
Exemplo:
Velocidade no eixo do encoder = 1.000 RPM, e
velocidade no eixo de acionamento = 3.000 RPM:
Par. 5-72 = 1000 e par. 5-73 = 3000, ou
par. 5-72 = 1 e par. 5-73 = 3.
Se o principio de controle do motor for Flux ¢/
feedb. motor [3], no par. 1-01, a relagdo de
engrenagem entre o motor e o encoder deve
ser 1: 1. (Sem engrenagem).
Este pardmetro ndo pode ser ajustado enquanto
0 motor estiver em funcionamento.

5-73 Term 32/33 Denomin. Engren.

Intervalo:

1,0 - 60.000 N/A X 1N/A

Funcao:
Inserir o valor do denominador para uma relacéo
de engrenagem entre o encoder e o eixo de
acionamento. O numerador é relativo ao eixo do
encoder, e o denominador ao eixo de acionamento.
Consultar também o par. 5-72.
Este parametro ndo pode ser ajustado enquanto
o motor estiver em funcionamento.
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0O 5-9* Controlado pelo Bus

Este grupo de parametros seleciona saidas digitais e
de relé através da programacédo do fieldbus.

5-90 Ctrl Bus Digital&Relé

Intervalo:
0 - FFFFFFFF

Funcao:
Este parametro mantém o estado das saidas digitais
e dos relés que é controlado pelo bus.
Um 1’ Iégico indica que a saida esta alta ou ativa.
Um ‘0’ Idgico indica que a saida esta baixa ou inativa.

Bit 0 Terminal 27 Saida Digital CC

Bit 1 Terminal 29 Saida Digital CC

Bit 2 Terminal X 30/6 Saida Digital CC

Bit 3 Terminal X 30/7 Saida Digital CC

Bit 4 Terminal de saida do Relé 1 CC

Bit 5 Terminal de saida do Relé 2 CC

Bit 6 Terminal de saida do Relé 1do Opcional B

Bit 7 Terminal de saida do Relé 2 do Opcional
B

Bit 8 Terminal de saida do Relé 3 do Opcional
B

Bit 9-15 | Reservados p/ terminais futuros

Bit 16 Terminal de saida do Relé 1 do Opcional
C

Bit 17 Terminal de saida do Relé 2 do Opcional
C

Bit 18 Terminal de saida do Relé 3 do Opcional
C

Bit 19 Terminal de saida do Relé 4 do Opcional
C

Bit 20 Terminal de saida do Relé 5 do Opcional
C

Bit 21 Terminal de saida do Relé 6 do Opcional
C

Bit 22 Terminal de saida do Relé 7 do Opcional
C

Bit 23 Terminal de saida do Relé 8 do Opcional
C

Bit Reservados p/ terminais futuros

24-31
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] Parametros: Entrada/Saida o conversor de freqlUéncia prioriza as funcgGes

Anal()gica de timeout da seguinte maneira:
L, ]|
(7% 6-** Entrad/Said Analé 1. Par. 6-01 Fungdo Expirag do Tempo do Live Zero
- o ntrad/Sai nalog 2. Par. 5-74 Fung¢do Perda do Encoder

Grupo de parametros para a configuragdo das

B L. 3. Par. 8-04 Funcdo Timeout da Control Word
entradas e saidas analogicas.

A frequéncia de saida do conversor de
0 6-0*% Modo E/S Analégico freqliéncia pode ser:
Grupo de parametros para programar a
configuragdo de E/S analdgica.
O FC 300 esta equipado com 2 entradas analdgicas:

A frequéncia de saida do conversor de
freqUéncia pode ser:

Terminais 53 e 54. As entradas analdgicas e [1] congelada no valor atual
do FC 302 podem ser alocadas livremente a e [2] substituida por uma parada
uma tensdo (-10 V - +10 V) ou a uma entrada o [3] substituida pela velocidade de jog
de corrente (0/4 - 20 mA). e [4] substituida pela velocidade max.
e [5] substituida pela parada com desarme
NOTA!: i
subseqtliente

Os termistores podem ser conectados a

uma entrada analdgica ou entrada digital.
Este para@metro ndo pode ser ajustado enquanto

6-00 Tempo de Expiracio do Live Zero o motor estiver em funcionamento.
Intervalo: O 6-1* Entrada Analogica 1
1-99s X 10 s Parametros para configurar o escalonamento e os

. limites da entrada analdgica 1 (terminal 53).
Funcao:

Inserir o periodo de tempo do Timeout do Live
Zero. O Tempo de Timeout do Live Zero esta ativo
para as entradas analdgicas, ou seja, terminal

53 ou 54, alocado para a corrente e utilizado
como fontes de referéncia ou de feedback. Se

o sinal de referéncia, conectado na entrada de
corrente selecionada, cair abaixo de 50% do
valor programado no par. 6-10, par. 6-12, par.
6-20 ou par. 6-22, durante um periodo de tempo P 3-02 fso
superior aquele programado no par. 6-00, a funcdo
selecionada no par. 6-01sera ativada.

6-01 Funcgdo Expirac do Tempo do Live Zero
Opgao: 6-10 Terminal 53 Tensdao Baixa

130BA038.11

1 v1
Entrada analégica

* Off (Desligado) [0] Intervalo:
Congelar Saida [1] -10,0 - par. 6-11 X 0,07 v
Parada [2]
Jogging [3] Funcéo:
Velocidade maxima [4] Inserir o valor de tensdo baixa. Este valor
Parada e desarme [5] de escalonamento da entrada analdgica deve
corresponder ao valor de referéncia minimo
Funcéao: programado no par. 3-02. Consultar também
Selecionar a fungdo do timeout. A funcdo definida Tratamento de Referéncias.

no par. 6-01 sera ativada se o sinal de entrada no

terminal 53 ou 54 estiver abaixo de 50% do valor
no par. 6-10, par. 6-12, par. 6-20 ou par. 6-22 Intervalo:

pelo periodo de tempo definido no par. 6-00. Se Par. 6-10 até 10,0 V X 10,0 v
diversos timeouts ocorrerem simultaneamente,

configuragdo padrdo  texto no display = Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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Funcao:
Inserir o valor de tensdo alta. Este valor de
escalonamento do sinal de entrada analdgica deve
corresponder ao valor de referéncia maximo,
programado no par. 3-03.

6-12 Terminal 53 Corrente Baixa

Intervalo:

0,0 até o par. 6-13 mA *0,14 mA

Funcao:
Inserir o valor de corrente baixa. Este sinal de
referéncia deve corresponder ao valor de referéncia
minimo, programado no par. 3-02. O valor deve
ser programado >2 mA, a fim de ativar a Fungao
Expirag do Tempo do Live Zero no par. 6-01.

6-13 Terminal 53 Corrente Alta

Intervalo:

Par. 6-12 até - 20,0 mA % 20,0 mA

Funcao:
Inserir o valor do sinal de referéncia que
corresponda ao valor de referéncia maximo,
programado no par. 3-03.

6-14 Terminal 53 Ref./Feedb. Valor Baixo

Intervalo:
-1.000.000,000 até o par. 6-15K 0,000 Unidade

Funcao:
Inserir o valor de escalonamento do sinal da entrada
analdgica que corresponda ao valor de feedback de
referéncia minimo, programado no par. 3-02.

6-15 Terminal 53 Ref./Feedb. Valor Baixo

Intervalo:
Par. 6-14 até 1.000.000,080 1.500,000 Unidade

Funcao:
Inserir o valor de escalonamento da entrada
analdgica que corresponda ao valor de feedback de
referéncia maximo, programado no par. 3-03.

6-16 Terminal 53 Const. de Tempo do Filtro

Intervalo:

0,001 - 10,000 s *0,001s

Funcao:
Inserir a constante de tempo. Esta € uma
constante de tempo do filtro passa baixa digital
de primeira ordem, para eliminar o ruido elétrico
no terminal 53. Um valor de constante de tempo
alta melhora o amortecimento, porém, aumenta
também o atraso através do filtro.

configuracao padrao  texto no display
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Este parametro ndo pode ser ajustado enquanto
o motor estiver em funcionamento.

6-2* Entrada Analégica 2
Parametros para configurar o escalonamento e os
limites da entrada analdgica 2 (terminal 54).

6-20 Terminal 54 Tensao Baixa

Intervalo:

-10,0 até o par. 6-21 *0,07 Vv
Funcao:
Inserir o valor de tensdo baixa. Este valor

de escalonamento da entrada analdgica deve
corresponder ao valor de referéncia minimo
programado no par. 3-02. Consultar também
Tratamento de Referéncias.

6-21 Terminal 54 Tensao Alta

Intervalo:

Par. 6-20 até 10,0 V *10,0 Vv

Funcao:
Inserir o valor de tensdo alta. Este valor de
escalonamento do sinal de entrada analdgica deve
corresponder ao valor de referéncia maximo,
programado no par. 3-03.

6-22 Terminal 54 Corrente Baixa

Intervalo:

0,0 até o par. 6-23 mA *0,14 mA

Funcao:
Inserir o valor de corrente baixa. Este sinal de
referéncia deve corresponder ao valor de referéncia
minimo, programado no par. 3-02. O valor deve
ser programado >2 mA, a fim de ativar a Fungéo
Expirag do Tempo do Live Zero no par. 6-01.

6-23 Terminal 54 Corrente Alta

Intervalo:

Par. 6-22 até - 20,0 mA *20,0 mA

Funcao:
Inserir o valor do sinal de referéncia que
corresponda ao valor de referéncia maximo,
programado no par. 3-03.

6-24 Terminal 54 Ref./Feedb. Valor. Baixo

Intervalo:
-1.000.000,000 até o par. 6-25K 0,000 Unidade

Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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Funcao:
Inserir o valor de escalonamento do sinal da entrada
analdgica que corresponda ao valor de feedback de
referéncia minimo, programado no par. 3-02.

6-25 Terminal 54 valor de ref./feedb. alto

Intervalo:
Par. 6-24 até 1.000.000,00% 1,500,000 Unidade

Funcao:
Inserir o valor de escalonamento da entrada
analdgica que corresponda ao valor de feedback de
referéncia maximo, programado no par. 3-03.

6-26 Terminal 54 Const. de Tempo do Filtro

Intervalo:

0,001 - 10,000 s % 0,001s

Funcao:
Inserir a constante de tempo. Esta € uma
constante de tempo do filtro passa baixa digital
de primeira ordem, para eliminar o ruido elétrico
no terminal 54. Um valor de constante de tempo
alta melhora o amortecimento, porém, aumenta
também o atraso através do filtro.
Este parametro ndo pode ser ajustado enquanto
o0 motor estiver em funcionamento.

6-3* Entrada Analdgica 3 (MCB 101)
Grupo de parametros para configurar a escala
e os limites da entrada analdgica 3 (X30/11),
posicionada no mdédulo do opcional MCB 101.

6-30 Term. X30/11 Tensdo Baixa

Intervalo:

-10 até o par. 6-31 X 0,07v
Funcao:

Define o valor da escala de entrada analdgica

para corresponder ao valor de referéncia

minimo (definido no par. 3-02).

6-31 Term. X30/11 Tensao Alta

Intervalo:

Par. 6-31 até 10,0 V *10,0 v

Funcao:
Define o valor do sinal da gradagao da entrada
analdgica para corresponder ao valor de referéncia
maximo (definido no par. 3-03).

6-34 Term. X30/11Valor Ref./Feedb. Baixo

Intervalo:
-1.000.000,000 até o par. 6—35*0,000 Unidade

configuracao padrao  texto no display

Funcao:
Define o valor do sinal da gradagao da entrada
analdgica para corresponder ao valor de referéncia
minimo (definido no par. 3-01).

6-35 Term. X30/11 Valor Ref./Feedb. Alto

Intervalo:
Par. 6-34 até 1.000.000,00% 1,500,000 Unidade

Funcao:
Define o valor de gradacdo da entrada analdgica
para corresponder ao valor de feedback de
referéncia maximo (programado no par. 3-03).

6-36 Term. X30/11 Constante de
Tempo do Filtro

Intervalo:

0,001 - 10,000 s *0,001s

Funcao:
Uma constante de tempo do filtro passa baixa
digital de 1% ordem, para eliminar o ruido
elétrico no terminal X30/11.
O par. 6-36 nao pode ser alterado enquanto
o motor estiver funcionando.

6-4* Entrada Analégica 4 (MCB 101)
Grupo de parametros para configurar a escala
e os limites da entrada analdgica 3 (X30/12),
posicionada no médulo do opcional MCB 101.

6-40 Term. X30/12 Tensao Baixa

Intervalo:

-10,0 até o par. 6-41 *o,7v
Funcao:

Define o valor da escala de entrada analdgica

para corresponder ao valor de referéncia

minimo (definido no par. 3-02).

6-41 Term. X30/12 Tensao Alta

Intervalo:

Par. 6-41 até 10,0 V *10,0 Vv

Funcao:
Define o valor do sinal da gradacao da entrada
analdgica para corresponder ao valor de referéncia
maximo (definido no par. 3-03).

6-44 Term. X30/12 Valor Ref./Feedb. Baixo

Intervalo:
-1.000.000,000 até o par. 6-45% 0,000 Unidade

Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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Funcao:
Define o valor do sinal da gradagao da entrada
analdgica, para corresponder ao valor de referéncia
minimo (definido no par. 3-02).

6-45 Term. X30/12 Valor Ref./Feedb. Alto

Intervalo:
Par. 6-44 até 1.000.000,00% 1,500,000 Unidade

Funcao:
Define o valor de gradacdo da entrada analdgica
para corresponder ao valor de feedback de
referéncia maximo (programado no par. 3-03).

6-46 Term. X30/12 Constante de
Tempo do Filtro

Intervalo:

0,001 - 10,000 s *0,001s

Funcao:
Uma constante de tempo do filtro passa baixa
digital de 1% ordem, para eliminar o ruido
elétrico no terminal X30/12.
O par. 6-46 nao pode ser alterado enquanto
o motor estiver funcionando.

6-5* Saida Analdégica 1(MCB 101)

Parametros para configurar a gradagao e os limites
da entrada analdgica 1, ou seja, Terminal 42. As
saidas analdgicas sdo saidas de corrente: 0/4 - 20
mA. O terminal comum (terminal 39) é o mesmo
terminal e estéd no mesmo potencial elétrico das
conexoes dos terminais comuns analdgico e digital.
A resolucdo na saida analdgica é 12 bits.

6-50 Terminal 42 Saida

Opgao:
Fora de funcionament [0]
Freqliéncia de saida [100]
Referéncia [101]
Feedback [102]
Corrente do motor [103]
Torque rel. ao lim. [104]
Torque rel.ao nominl [105]
Poténcia [106]
Velocidade [107]
Torque [108]
Freq. saida 4-20 mA [130]
Referéncia 4-20 mA [131]
Feedback 4-20 mA [132]
Corr. motor 4-20 mA [133]
% torg. lim 4-20 mA [134]
% torg.nom 4-20 mA [135]
Poténcia 4-20 mA [136]

configuracao padrao  texto no display
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Velocidade 4-20 mA [137]
Torque 4-20 mA [138]
Ctrl. de bus 0-20 mA [139]
Ctrl. de bus 4-20 mA [140]
Ctrl. de bus 0-20 mA, timeout [141]
Ctrl. de bus 4-20 mA, timeout [142]

Funcao:
Selecionar a fungdo do Terminal 42 como uma
saida de corrente analdgica.

6-51 Terminal 42 Escala Minima de Saida

Intervalo:
0,00 - 200% *0%
Funcao:

Graduar a saida minima do sinal analdgico,

selecionado no terminal 42, como uma porcentagem

do valor maximo do sinal. Por exemplo, caso se
deseje que 0 mA (ou 0 Hz) seja 25% do valor

maximo de saida, entdo, programe 25%. A

gradacdo de valores até 100% nunca pode ser maior

que a programacdo correspondente no par. 6-52.

Corrente

(AT

130BA075.10

20

-
J/
-
//I

0% Escala Ide Esclala de
saida saida analégico
analbgica analdgica ex:. Velocidade
baixa alta [RPM]

P 6-51 P 6-52

»

|
|
|
|
|
|
1
0

-
100% Sinal de saida

6-52 Terminal 42 Escala Maxima de Saida

Intervalo:

000 - 200% *100%

Funcao:
Graduar a saida maxima do sinal analdgico
selecionado no terminal 42. Programar o valor
para o valor maximo da saida do sinal de corrente.
Graduar a saida para fornecer uma corrente menor
que 20 mA no fundo de escala; ou 20 mA em
uma saida abaixo de 100% do valor maximo do
sinal. Se 20 mA for a corrente de saida desejada,
correspondente a um valor entre 0 - 100% da saida
de fundo de escala, programar o valor percentual no
parametro, ou seja, 50 % = 20 mA. Para um nivel de

Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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corrente entre 4 e 20 mA, na saida maxima (100%), Frequéncia de saida (0 . 1000
calcular o valor percentual da seguinte maneira: Hz), 4,20 mA
/s Referéncia (Ref min-max), 0,20 mA [101]
(7% Referéncia (Ref min-max), 4,20 mA
20 mA/corrente maxvima desejada + 100% Feedback (FB min-max), 0,20 mA [102]
Feedback (FB min-max), 4,20 mA
Corrente do motor (0-Imax), 0,20 mA [103]
ouscja 10mA = 224100 = 200% Corrente do motor (0-Imax), 4,20 mA
10 Torque rel. ao lim. 0-Tlim, 0,20 mA [104]
Torque rel. ao lim. 0-Tlim, 4,20 mA
Torque rel.nomin.0-Tnom, 0,20 mA [105]
Torque rel.nomin.0-Tnom, 4,20 mA
Poténcia (0-Pnom), 0,20 mA [106]
Poténcia (0 - Pnom), 4,20 mA
Velocidade (0-Speedmax), 0,20 mA [107]

Corrente

tmAT 4

130BA075.10

| |
7 I
/J| | Velocidade (0-Speedmax), 4,20 mA
: : Torque (£160% torque), 0-20 mA [108]
0/4 { | | > Torque (£160% torque), 4-20 mA
0% E:I’cdaala de E:;:daalla de 100% :Ii'lr;a‘!lssiecosaida Freq. sal’da 4_20 mA [130]
b ooy Referéncia 4-20 mA [131]
pes e Feedback (4-20 mA) [132]
Corr. motor 4-20 mA [133]
Torque % lim. 4-20 mA [134]
6-53 Terminal 42 Ctrl Bus Saida Torque % nom 4-20 mA [135]
Intervalo: Poténcia 4-20 mA [136]
0,00 - 100,00% X 0.00% Velocidade 4-20 mA [137]
Torque 4-20 mA [138]
Funcao: Ctrl. de Bus 0-20 mA [139]
Mantém o nivel da Saida 42, se controlada Ctrl. de Bus 4-20 mA [140]
pelo barramento. Ctrl. de Bus 0-20 mA, Timeout [141]
6-54 Terminal 42 Predef Timeout Saida Ctrl. de Bus 4-20 mA, Timeout [14]
6-61 Term. X30/8 Escala Minima de Saida
Intervalo:
0,00 - 100,00% *0.00% Intervalo:
0,00 - 200% X 0%
Funcéo: -
Funcao:

Mantém o nivel predefinido da Saida 42.

No caso de um timeout do bus e se uma fungao
timeout for selecionada no par. 6-50, a saida
sera predefinida neste nivel.

Gradua a saida minima do sinal analdgico
selecionado no terminal X30/8. Gradua o valor
minimo, como uma porcentagem do valor maximo
do sinal, ou seja, deseja-se que 0 mA (ou 0 Hz)

O 6-6* Saida Analdgica 2 (MCB 101) corresponda a 25% do valor de saida maximo e,
As saidas analdgicas sdo saidas de corrente: 0/4 entdo, programa-se 25%. O valor nunca pode ser
- 20 mA. O terminal comum (terminal X30/7) maior que a programagao correspondente no par.
é o mesmo terminal e potencial elétrico de 6-62, se este valor estiver abaixo de 100%.
referéncia para conexdo do comum analdgico. A Este parametro esta ativo quando o mddulo
resolucdo na saida analodgica € 12 bits. opcional MCB 101 estiver instalado no

conversor de freqliéncia.

6-60 Terminal X30/7 Saida
Opgo: 6-62 Term. X30/8 Escala Maxima de Saida

Fora de funcionament [0] Intervalo:

MCO 0-20 mA [52] 0,00 - 200% *100%
MCO 4-20 mA [53]

Freqliéncia de saida (0 . 1000

Hz), 0,20 mA [100]

configuragdo padrdo  texto no display = Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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Funcao:
Gradua a saida maxima do sinal analdgico
selecionado no terminal X30/8. Graduar o valor no
maximo desejado da saida do sinal de corrente.
Graduar a saida para fornecer uma corrente menor
que 20 mA de fundo de escala, ou 20 mA em
uma saida abaixo de 100% do valor maximo do
sinal. Se 20 mA for a corrente de saida desejada,
correspondente a um valor entre 0 - 100% da
saida de fundo de escala, programar o valor
percentual no parametro, ou seja, 50% = 20
mA. Se for desejado um nivel de corrente entre
4 e 20 mA, na saida maxima (100%), calcular o
valor percentual da seguinte maneira:

20 mA/correntc mazima descjada * 100%

2
ouseja 10 mA = % x 100 = 200%

configuragdo padrdo  texto no display = Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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o Parametros: Controladores

0 7-*¥* Controladores

Grupo de parametros para configurar os
controles de aplicacao.

7-0*% Contrl. PID de Veloc
Parametros para configurar o controle do
PID de velocidade.

7-00 Fonte do Feedb. do PID de Veloc

Opgao:
* par.1-02 Feedb.d motor (somente

para o FC 302) [0]
Encoder de 24 V [1]
MCB 102 [2]
MCO 305 [3]
Funcao:

Selecionar o encoder para feedback de

malha fechada.

O feedback pode originar-se em um encoder
diferente (tipicamente como parte da prdpria
aplicacdo) do feedback do encoder do préprio
motor, selecionado no para. 1-02.

Este pardametro ndo pode ser ajustado enquanto
0 motor estiver em funcionamento.

NOTA!:
Se forem utilizados encoders diferentes
(somente no caso do FC 302) para
os parametros das programacgdes de
rampa dos seguintes grupos de parametros: 3-4%,
3-5%, 3-6%*, 3-7* e 3-8*, devem ser ajustados
de acordo com a relagdo das engrenagens
entre os dois encoders.

7-02 Ganho Proporcional do PID
de Velocidad

Intervalo:

0,000 - 1,000 X 0.015

Funcao:
Inserir o ganho proporcional do controlador de
velocidade. O ganho proporcional amplifica o erro
(ou seja, o desvio entre o sinal de feedback e o ponto
programado). Este parametro é utilizado com o par.
1-00 Malh abert d velocid [0] e Malh fech de velocid
[1]. O controle rapido é obtido em amplificagdo alta.
Entretanto, se a amplificagdo for excessivamente
grande, o processo pode se tornar instavel.

7-03 Tempo de Integracdodo PID de velocid.

Intervalo:
2,0 - 20.000,0 ms

configuragao padrao
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Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial

texto no display

Funcao:
Inserir o tempo de integracao do controlador de
velocidade, que determina o tempo que o controle
interno do PID leva para corrigir o erro. Quanto
maior o erro, mais rapido é o aumento do ganho.
O tempo integrado provoca um atraso no sinal e,
conseqlientemente, um efeito de amortecimento
e pode ser utilizado para eliminar erro fixos de
velocidade. Obter um controle rapido por meio de
um tempo de integragdo curto, muito embora, se
este for demasiado curto, o processo pode tornar-se
instavel. Um tempo de integracdo excessivamente
longo desabilita a acao de integracao, redundando
em desvios maiores em relagdo a referéncia
requerida, uma vez que o regulador de processo
levard mais tempo para corrigir erros. Este
parametro é utilizado com os controles de Malh
abert d velocid [0] e Malh fech de velocid [1],
programados no par. 1-00 Modo Configuration.

7-04 Tempo de diferenciacdao do PID d veloc

Intervalo:

0,0 - 200,0 ms *30,0 ms

Funcao:
Inserir o tempo de diferenciacdo do controlador
de velocidade. O diferenciador ndo responde
a um erro constante. Ele fornece um ganho
proporcional a taxa de variacdo do feedback de
velocidade. Quanto mais rapido o erro mudar,
maior sera o ganho do diferenciador. O ganho é
proporcional a velocidade de mudanca dos erros.
Ao programar este parametro com zero, desativa
o diferenciador. Este parametro é utilizado com o
par. 1-00, opgao Malh fech de velocid [1].

7-05 PID de velocidade Lim do Ganho
Diferencial do PID d Veloc
Intervalo:

1.000 - 20.000 *5.000

Funcao:
Programar um limite para o ganho fornecido
pelo diferenciador. Como o ganho diferencial
aumenta nas freqliéncias mais altas, limitar o
ganho pode ser Gtil. Por exemplo, programar
uma conexdo-D pura, em freqliéncias baixas, e
uma conexao-D constante, nas freqliéncias mais
altas. Este parametro é utilizado com o par.
1-00, opgdo Malh fech de velocid [1].

7-06 Tempo d FiltrPassabaixa d PID d veloc

Intervalo:

1,0 - 100,0 ms * 10,0 ms
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Funcao:
Programar uma constante de tempo para o filtro
passa baixa do controle de velocidade. O filtro
passa baixa melhora o desempenho em regime
estavel e amortece as oscilagdes no sinal de
feedback. Esta é uma vantagem se houver muito
ruido no sistema; veja a ilustracdo a seguir. Por
exemplo, se for programada uma constante de
tempo (1) de 100 ms, a frequéncia de corte do filtro
passa-baixa sera 1/0,1 = 10 RAD/s, correspondendo
a (10/2 x p) = 1,6 Hz. O regulador do PID
somente regula um sinal de feedback que varia,
em freqUéncia, menos de 1,6 Hz. Se a variagao,
em freqliéncia, do sinal de feedback for superior
a 1,6 Hz, o regulador PID nao reage.
Observar que uma filtragem rigorosa pode ser
prejudicial para o desempenho dinamico.
Este parametro é utilizado com o par. 1-00, opgoes
Malh fech de velocid [1] e Torque [2].

Feadback

Sinal de feedback interrompido

Feedback

Sinal de feedback filtrado

0.6 1 (Seq.)

Process

Selecionar as fontes de feedback para o
Controle do PID de Processo e como esse
feedback devera ser tratado.

7-20 Fonte de Feedback 1 PID de Processo

Opgao:

*sem fungao [0]
Entrada analdgica 53 [1]
Entrada analdgica 54 [2]
Entrad d freqliénc 29 (somente
para o FC 302) [3]
Entrad d freqUénc 33 [4]
Feedb. do Bus 1 [5]
Feedb. do Bus 2 [6]
Entrada analégica X30/11 [7]
Entrada analdgica X30/12 [8]

configuracao padrao  texto no display
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Funcao:
O sinal de feedback efetivo é composto pela soma
de até dois sinais de entrada diferentes.
Selecionar qual entrada do conversor de
freqUéncia deve ser tratada como fonte do
primeiro desses sinais. O segundo sinal de
entrada é definido no par. 7-22.

7-22 Fonte de Feedback 2 PID de Processo

Opgao:

X sem fungao [0]
Entrada analdgica 53 [1]
Entrada analdgica 54 [2]
Entrad d freqlénc 29 (somente
para o FC 302) [3]
Entrad d freqiénc 33 [4]
Feedb. do Bus 1 [5]
Feedb. do Bus 2 [6]
Entrada analégica X30/11 [7]
Entrada analdgica X30/12 [8]
Funcao:

O sinal de feedback efetivo € composto pela soma
de até dois sinais de entrada diferentes. Selecionar
qual entrada do conversor de freqliéncia deve ser
tratada como fonte do segundo desses sinais. O
primeiro sinal de entrada é definido no par. 7-21.

7-3* Ctrl. PID de Processos
Parametros para configurar o controle do
PID de Processo.

7-30 Controle Normal/Inverso do
PID de Proc

Opgao:

* Normal [0]
Inverso [1]
Funcao:

Selecionar Normal [0] para programar o controle de
processo para aumentar a freqliéncia de saida.
Selecionar Inverso [1] para programar o controle
de processo para diminuir a freqliéncia de saida.
Os controles normal e inverso sao implementados
introduzindo-se a diferenca entre o sinal de
referéncia e o sinal de feedback.

7-31 Anti Windup PID de Proc

Opgao:
* off (Desligado) [0]
On (Ligado) [1]

Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial

207

i




o

Guia de Projeto do FC 300

— Como Programar

Funcao:
Selecionar Off (Desligado) [0] para cessar a
regulagdo de um erro, quando a freqliéncia de
saida ndo puder mais ser ajustada.
Selecionar On (Ligado) [1] para continuar a
regulacdo de um erro, inclusive quando a freqiiéncia
de saida ndo puder ser aumentada or diminuida.

7-32 Valor Inicial do Ctrir do PID de Proc

Intervalo:
0 - 6.000 RPM

%0 RPM

Funcao:
Inserir a velocidade do motor a ser atingida,
como um sinal de partida para a inicializagdo do
controle de PID. Quando a energia é chaveada,
o conversor de freqliéncia comecara a acelerar
e, em seguida, funcionar sob o controle da
velocidade de malha aberta. Posteriormente,
quando a velocidade de partida do PID de Processo
for atingida, o conversor de freqléncia passara
o controle para o PID de Processo.

7-33 Ganho Proporcional do PID de Proc

Intervalo:

0,00 - 10,00 N/A *0,01 N/A

Funcao:
Inserir o ganho proporcional do PID. O ganho
proporcional multiplica o erro entre o ponto de
definicdo e o sinal de feedback.

7-34 Tempo de Integr. do PID de Proc

Intervalo:

0,01 - 10000,00 *10.000,00s

Funcao:
Inserir o tempo de integracdo do PID. O integrador
proporciona um ganho crescente enquanto houver
um erro constante, entre o ponto programado e
o sinal de feedback. O tempo integral é aquele
requerido pelo integrador para alcangar o mesmo
ganho que o ganho proporcional.

7-35 Tempo de Difer. do PID de Proc

Intervalo:

0,00 - 10,00 s *0,00 s

Funcao:
Inserir o tempo de diferencial do PID. O diferenciador
ndo responde a um erro que for constante, porém,
gera um ganho somente quando houver uma
variacdo no erro. Quanto menor o tempo diferencial
do PID tanto maior sera o ganho do diferenciador.

configuracao padrao  texto no display

7-36 Dif.do PID de Proc.- Lim. de Ganho

Intervalo:

1,0 - 50,0 N/A *5,0N/A

Funcao:
Inserir um limite para o ganho do diferenciador
(GD). Se ndo houver um limite, o GD aumentara
guando ocorrerem mudancas rapidas. Limitar o
GD para obter um ganho do diferenciador puro,
em mudangas lentas, e um ganho constante do
diferenciador, para mudancas rapidas.

7-38 Fator do Feed Forward PID de Proc.

Intervalo:

0 - 500% * 0%

Funcao:
Inserir o fator de avango (feed forward - FF) do
PID. O fator FF envia uma fragdo constante do
sinal de referéncia, para contornar o controle do
PID de modo que este controle afete somente a
fracdo restante do sinal de controle. Qualquer
alteragdo neste parametro tera um efeito direto na
velocidade do motor. Quando o fator FF é ativado,
ele gera menos flutuagdes no sinal e uma dinamica
alta, ao alterar o ponto de definicdo. O Par. 7-38
esta ativo quando o par. 1-00 Modo Configuracdo
estiver programado para [3] Processo.

7-39 Larg Banda Na Refer.

Intervalo:

0 - 200% X 50,

Funcao:
Inserir a Larg Banda Na Refer. Quando o
Erro de Controle do PID (a diferencga entre a
referéncia e o feedback) for menor que o valor
programado nesse parametro, o bit de status Na
Referéncia sera alto, ou seja, =1.

Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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o Parametros: Comunicagdes
e Opcionais

O 8-** Com. e Opcionais
Grupo de parametros para configurar as
comunicagdes e opcionais.

O 8-0* Programacg Gerais
Programacdes gerais para comunicagodes e opcionais:

8-01 Tipo de Controle

Opgao:

*Digital e Control Wrd [0]
Somente Digital [1]
SomenteControlWord [2]
Funcao:

Selecionar Digital e Control Wrd [0] para fins de
controle, utilizando a entrada digital e a control word.
Selecionar Somente Digital [1] como controle,
utilizando somente as entradas digitais.

Selecionar SomenteContro/lWord [2] para fins de
controle, utilizando somente a control word.

A programacgdo neste parametro prevalece

sobre as dos par. 8-50 a 8-56.

8-02 Origem da Control Word

Opgao:

Nenhum (0]
Porta RS485 [1]
Porta USB [2]
Opcional A [3]
Opcional B [4]
Opcional CO [5]
Opcional C1 [6]
Funcao:

Selecionar a origem da control word: uma das
duas interfaces seriais ou um dos quatro opcionais
instalados. Durante a energizagdo inicial, o
conversor de freqliéncia configura automaticamente
este parametro para Opcional A [3], se detectar um
opcional de fieldbus valido instalado no slot A. Se o
opcional for removido, o conversor de freqiiéncia
detecta uma alteragdo na configuragao, reprograma
o par. 8-02 com a configuragao padrao do RS485 do
FC, e, em seguida, desarma. Se um opcional for
instalado, apos a energizacdo inicial, a configuracao
do par. 8-02 ndo altera, porém, o drive desarmara
e exibira: Alarme 67 Mdnc¢ d opcionl!

Este parametro ndo pode ser ajustado enquanto

0 motor estiver em funcionamento.

configuracao padrao  texto no display

Intervalo: EnE
0,1 - 18.000,0 s *1,0 s (7%
Funcao:
Inserir o tempo maximo de espera entre a recepgdo
de dois telegramas consecutivos. Se este tempo
for excedido, é indicativo de que a comunicacao
serial foi interrompida. A funcao selecionada no par.
8-04 Funcdo Timeout da Control Word sera entao
executada. O contador de timeout é disparado

por meio de uma control word valida. O DP V1
aciclico ndo dispara o contador do timeout.

8-04 Funcao Timeout da Control Word

Opgao:

* off (Desligado) [0]
Congelar Saida [1]
Parada [2]
Jogging [3]
Velocidade Maxima [4]
Parada e desarme [5]
Selecionar set-up 1 [7]
Selecionar set-up 2 (8]
Selecionar set-up 3 [9]
Selecionar set-up 4 [10]
Funcao:

Selecionar a fungao do timeout. A fungdo de timeout
€ ativada quando a atualizacdo da control word
falhar, durante o intervalo de tempo especificado no
par. 8-03 Tempo de Timeout da Control Word.

- Off (Desligado) [0]: Restabelecer o controle,
através do barramento serial (Fieldbus ou
padrdo), utilizando a control word mais recente.

- Congelar saida [1]: Congelar a freqiéncia de
saida até que a comunicagdo se restabelega.

- Parada [2]: Parar com o reinicio automatico
guando a comunicacgao for restabelecida.

- Jogging [3]: Fazer o motor funcionar na
freqUiéncia de JOG, até que a comunicacdo
seja restabelecida.

- Max. freq. [4]: Fazer o motor funcionar na
freqiiéncia maxima, até que a comunicagdo
seja restabelecida.

- Parada e desarme [5]: Parar o motor, em
seguida, reinicialize o conversor de freqliéncia,
a fim de reiniciar a operagdo. por meio
do fieldbus, do botdo de reset no LCP ou
através de uma entrada digital.

Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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- Selecionar setup 1-4, [7] - [10]: Esta opgao
altera o set-up, no restabelecimento da
comunicacdo, em seguida a um timeout
de control word. Se a comunicagao for
restabelecida, o que anula o timeout, o par. 8-05
Funcdo Timeout define se deve restabelecer
o set-up, ativo antes do timeout, ou manter
o set-up estabelecido pela fungdo timeout.
Observar a configuracdo seguinte, necessaria
para efetuar a mudancga do set-up, ap6s um
timeout: Programar o par. 0-10 Set-up Ativo,
com a opgao Setup Mdultiplo [9], e selecionar
a conexao relevante definida no par. 0-12
Este Set-up é dependente de.

8-05 Fungao Timeout

Opgao:

X Reter set-up [0]
Retomar set-up [1]
Funcao:

Selecionar a agdo apods receber uma control word
vélida, em seguida a um timeout. Este parametro
estd ativo somente quando o par. 8-04 estiver
programado para Set-up 1 a 4.

Reter: O conversor de freqliéncia retém o set-up
selecionado no par. 8-04 e exibe uma adverténcia,
até que o par. 8-06 alterne. Em seguida, o conversor
de freqliéncia restabelece o seu set-up original.
Retomar: O conversor de freqiéncia restabelece

o set-up que estava ativo antes do timeout.

8-06 Reset do Timeout da Control Word

Opgao:

% N3o reinicializar [0]
Reinicializar [1]
Funcao:

Selecionar Reinicializar [1] para retornar o conversor
de frequiéncia ao set-up original, imediatamente
apo6s um timeout da control word. Quando o valor é
programado para Reinicializar [1], o conversor de
freqliéncia executa o reset e, em sequida, reverte
imediatamente para N&o reinicializar [0].
Selecionar N&o reinicializar [0] para manter

o set-up especificado no par. 8-04, opgdes
Selecionar setup 1 a 4, imediatamente apds

um timeout da control word.

Este parametro esta ativo somente quando

Reter set-up [0] foi selecionado no par.

8-05 Funcdo Timeout.

configuracao padrao  texto no display

8-07 Trigger de Diagnéstico

Opgao:

* Inativo [0]
Disparar em alarmes [1]
Disp alarm/advertnc. [2]
Funcao:

Este parametro ativa e controla a funcdo de
diagndsticos do drive, e permite a expansdo dos
dados do diagndstico para 24 bytes. Ele esta
relacionado somente ao Profibus.

- Inativo [0]: N&o enviar os dados do
diagndstico estendido, mesmo se surgirem
no conversor de freqiiéncia.

- Disparar em alarmes [1]: Enviar os dados
do diagnéstico estendido quando um
ou mais alarmes surgirem no par. de
alarme 16-90 ou 9-53.

- Disp alarm/advertnc. [2]: Enviar os
dados do diagndstico estendido se um ou
mais alarmes/adverténcias surgirem nos
par. 16-90, 9-53 de alarmes ou no par.
16-92 de adverténcias.

O contelddo da estrutura do diagndstico
estendido é o seguinte:

0-5 Dados do Dados do Diagnéstico DP
Diagnéstico DP Padréo
Padréo

6 Comprim. do PDU Cabegalho dos dados do
XX diagnéstico estendido

7 Tipo de status = Cabecgalho dos dados do
0x81 diagnostico estendido

8 Slot = 0 Cabegalho dos dados do

diagnostico estendido
9 Info de status = 0 Cabegalho dos dados do

diagndstico estendido
10 - 13 Par. 16-92 Warning word do VLT
Warning word

do VLT

14 - 17 Par. 16-03 Status Status word do VLT
winrd An \/I T
18 - 21 Par. 16-90 Alarm Alarm word do VLT
word do VLT
22 -23 Par. 9-53 Warning Warning word de comunicagao

word estendida do (Profibus)

Profibus do VLT
A ativacdo dos diagndsticos pode provocar

um aumento de trafego no barramento. As

Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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funcgdes de diagndstico ndo sdo suportadas
por todos os tipos de fieldbus.

8-1* PrgrmacgCntrl. Word
Parametros para configurar o perfil da control
word dos opcionais.

8-10 Perfil da Control Word

Opgao:

* perfil do FC [0]
Perfil do PROFIdrive [1]
ODVA [5]
CANopen DSP 402 [7]
Funcao:

Selecionar a interpretacdo da control word e da
status word que corresponda ao fieldbus instalado.
Somente as selegdes validas para o fieldbus
instalado no slot A serdo visiveis no display do LCP.
Para orientagbes sobre a selecdao do Perfil do

FC [0] e Perfil do PROFIdrive [1], consultar a
secdo Comunicacdo serial via Interface RS 485,
no capitulo Como Programar.

Para outras orientacdes sobre a selegdo do Perfil
do PROFIdrive [1], ODVA [5] e o CANopen DSP
402 [7], consultar as Instrugdes de Utilizagdo
referentes ao fieldbus instalado.

8-13 Status Word STW Configuravel

Opgao:
Bit 12 [12]
Bit 13 [13]
Bit 14 [14]
Bit 15 [15]
Funcao:

Este parametro ativa a configuragdo dos bits

12 - 15, na status word.

Perfil Padrdo [1]: A fungdo do bit corresponde a
do padrao de perfil selecionado no par. 8-10.
Somente Alarme 68 [2]: O bit é programado
somente no caso de um Alarme 68.

Desarme excl Alarm 68 [3]: O bit é programado
no caso de uma desarme, exceto se o desarme
for executado por um Alarme 68.

Status do T37 DI [16]: O bit indica o

status do terminal 37.

“0” indica que o T37 esta baixo (parada segura)
“1” indica que o T37 esta alto (normal)

O 8-3* Config Port de Com
Parametros para configurar a Porta FC.

configuracao padrao  texto no display

8-30 Protocolo

Opgao:

*FcC [0]
FC MC [1]
Funcao:

Selecionar o protocolo para a porta do FC (padrao).

8-31 Endereco

Intervalo:
1-126 *1

Funcao:
Inserir o endereco para a porta do FC (padrao).
Intervalo valido: 1 - 126.

8-32 Baud Rate da Porta do FC

Opgao:

2400 Baud [0]
4800 Baud [1]

* 9600 Baud [2]
19200 Baud [3]
38400 Baud [4]
115200 Baud [7]
Funcao:

Selecdo da taxa baud para a porta do FC (padrio).

8-35 Atraso Minimo de Resposta

Intervalo:

1 - 500 ms *10 ms

Funcao:
Especificar o tempo de atraso minimo entre o
recebimento de uma solicitagdo e a transmissao de
uma resposta. E o tempo utilizado para contornar
os atrasos de repentinos do modem.

8-36 Atraso Max de Resposta

Intervalo:

1 - 10.000 ms *5.000 ms

Funcao:
Especificar um tempo de atraso maximo permitido
entre a transmissdao de uma solicitacdo e o
recebimento de uma resposta. Exceder este atraso
causara um timeout da control word.

8-37 Atraso Max Inter-Caractere

Intervalo:

0-30 ms *25 ms

Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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Funcao:
Especificar o maximo intervalo de tempo permitido
entre a recepcdo de dois bytes. Este parametro
ativa o timeout, se a transmissao for interrompida.
Este paréametro esta ativo somente quando o par.
8-30 estiver programado para o protocolo FC MC [1].

8-5* Digital/Bus
Parametros para configurar a fusdo da
control word Digital/Bus.

8-50 Selecao de Parada por Inércia

Opgao:

Entrada digital [0]

Bus [1]

E I4gico [2]
% 0U 18gico [3]

Funcao:

Selecionar o controle da funcao de parada
por inércia, por meio dos terminais (entrada
digital) e/ou pelo barramento.

NOTA!:

Este parametro esta ativo somente quando
o par. 8-01 Tipo de Controle estiver
programado para [0] Digital e Control Wrd.

8-51 Selecdo de Parada Rapida

Opgao:

Entrada digital [0]

Bus [1]

E ldgico [2]
% 0uU I6gico [3]

Funcao:

Selecionar o controle da funcao de Parada
Rapida, por meio dos terminais (entrada
digital) e/ou pelo barramento.

NOTA!:

Este parametro esta ativo somente quando
o par. 8-01 Tipo de Controle estiver
programado para [0] Digital e Control Wrd.

8-52 Selecdao de Frenagem CC

Opgao:

Entrada digital [0]

Bus [1]

E ldgico [2]
% 0ouU I6gico [3]

Funcao:

Selecionar o controle do freio CC por meio dos
terminais (entrada digital) e/ou pelo barramento.

configuracao padrao  texto no display

NOTA!:

Este parametro esta ativo somente quando
o par. 8-01 Tipo de Controle estiver
programado para [0] Digital e Control Wrd.

8-53 Selecao da Partida

Opgao:

Entrada digital [0]

Bus [1]

E ldgico [2]
% 0U 14gico [3]

Funcao:

Selecionar o controle da fungdo partida do conversor
de frequéncia, através dos terminais (entrada
digital) e/ou através do fieldbus.

Selecionar Bus [1] para ativar o comando Partida,
se este for transmitido através da porta de
comunicacgao serial ou do opcional de fieldbus.
Selecionar E /dgico [2] para ativar o comando
Partida, através do fieldbus/porta de comunicacdo
serial, E adicionalmente através de uma

das entradas digitais.

Selecionar OU ldgico [3] para ativar o comando
Partida, através do fieldbus/porta de comunicacgdo
serial, OU através de uma das entradas digitais.

NOTA!:

Este parametro esta ativo somente quando
o par. 8-01 Tipo de Controle estiver
programado para [0] Digital e Control Wrd.

8-54 Selecdao da Reversao

Opgao:

Entrada digital [0]

Bus [1]

E légico [2]
% 0U 18gico [3]

Funcao:

Selecionar o controle da funcdo da reversao do
conversor de frequéncia, através dos terminais
(entrada digital) e/ou através do fieldbus.
Selecionar Bus [1] para ativar o comando
Reverter, através da porta de comunicacao
serial ou do opcional de fieldbus.

Se for selecionado E /dgico [2], deve-se ativar
o comando Reverter através do fieldbus/porta
de comunicacao serial, E adicionalmente por
meio de uma das entradas digitais.

Selecionar OU Iégico [3] para ativar o comando
Reversao, através do fieldbus/porta de comunicacdo
serial, OU através de uma das entradas digitais.

Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial

212

MG.33.B6.28 - VLT é uma marca registrada da Danfoss



Guia de Projeto do FC 300

Danfiti

— Como Programar

NOTA!:

Este parametro esta ativo somente quando
o par. 8-01 Tipo de Controle estiver
programado para [0] Digital e Control Wrd.

8-55 Selecao do Set-up

Opgao:

Entrada digital [0]

Bus [1]

E ldgico [2]
% 0U 14gico [3]

Funcao:

Selecionar o controle da selegao do set-up do
conversor de freqléncia, através dos terminais
(entrada digital) e/ou pelo fieldbus.

Selecionar Bus [1] para ativar a selegdao do
set-up através da porta de comunicagdo serial
ou do opcional do fieldbus.

Selecionar E /égico [2] para ativar a selecao

do set-up, através do fieldbus/porta de
comunicagdo serial, E adicionalmente através
de uma das entradas digitais.

Selecionar OU ldgico [3] para ativar a selecdo do
set-up, através do fieldbus/porta de comunicacdo
serial, OU através de uma das entradas digitais.

NOTA!:

Este parametro esta ativo somente quando
o par. 8-01 Tipo de Controle estiver
programado para [0] Digital e Control Wrd.

8-56 Selecdo da Referéncia Predefinida

Opgao:

Entrada digital [0]

Bus [1]

E légico [2]
*0U 14gico [3]

Funcao:

Escolha o controle da selecdo da Referéncia
Predefinida do conversor de freqliéncia, através dos
terminais (entrada digital) e/ou através do fieldbus.
Selecionar Bus [1] para ativar a selegao da
Referéncia Predefinida através da porta de
comunicacao serial ou do opcional do fieldbus.
Selecionar E légico [2] para ativar a selecdo da
Referéncia Predefinida, através do fieldbus/porta
de comunicacdo serial, E adicionalmente através
de uma das entradas digitais.

Selecionar OU Iégico [3] para ativar a escolha da
Referéncia Predefinida, através do fieldbus/porta
de comunicagao serial, OU através de uma

das entradas digitais.

configuracao padrao  texto no display
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NOTA!:

Este parametro esta ativo somente quando
o par. 8-01 Tipo de Controle estiver
programado para [0] Digital e Control Wrd.

O 8-9*% Bus Jog

Parametros para configurar o Barramento do Jog.

8-90 Velocidade de Jog 1 via Bus

Intervalo:
0 até o par. 4-13 RPM

* 100 RPM

Funcao:
Inserir a velocidade de jog. Esta é uma velocidade
de jog fixa ativada através da porta serial
ou do opcional de fieldbus.

8-91 Velocidade de Jog 2 via Bus

Intervalo:

0 até o par. 4-13 RPM %200 RPM

Funcao:
Inserir a velocidade de jog. Esta € uma velocidade
de jog fixa ativada através da porta serial
ou do opcional de fieldbus.

Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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o Parametros: Profibus

O 9-** Profibus
Grupo de parametros para todos os parametros
especificos do Profibus.

9-15 Configuragao de Gravar do PCD

Matriz [10]

Opgao:

Nenhuma

3-02 Referéncia Minima

3-03 Referéncia Maxima

3-12 Valor de Catch Up/Slow Down
3-41 Tempo de Aceleragdo da Rampa 1
3-42 Tempo de Desaceleragao

da Rampa 1

3-51 Tempo de Aceleragao da Rampa 2
3-52 Tempo de Desaceleragao

da Rampa 2

3-80 Tempo de Rampa do Jog

3-81 Tempo de Rampa da Parada Réapida
4-11 Lim. Inferior da Veloc. do
Motor [RPM]

4-13 Lim. Superior da Veloc do
Motor [RPM]

4-16 Limite de Torque do Modo Motor
4-17 Limite de Torque do Modo Gerador
7-28 Feedback Minimo

7-29 Feedback Maximo

8-90 Velocidade de Jog 1 via Bus

8-91 Velocidade de Jog 2 via Bus
16-80 CTW 1 do Fieldbus

16-82 REF 1 do Fieldbus

34-01 PCD 1 Gravar no MCO

34-02 PCD 2 Gravar no MCO

34-03 PCD 3 Gravar no MCO

34-04 PCD 4 Gravar no MCO

34-05 PCD 5 Gravar no MCO

34-06 PCD 6 Gravar no MCO

34-07 PCD 7 Gravar no MCO

34-08 PCD 8 Gravar no MCO

34-09 PCD 9 Gravar no MCO

34-10 PCD 10 Gravar no MCO

Funcao:
Selecionar os pardmetros a serem atribuidos ao
PCD 3 até 10 dos telegramas. A quantidade de
PCDs disponiveis depende do tipo de telegrama. Os
valores inseridos nos PCDs de 3 até 10 sdo gravados,
nos parametros selecionados, como valores de
dados. Alternativamente, pode-se especificar um
telegrama padrao de Profibus no par. 9-22.

9-16 Configuracao de Leitura do PCD

Matriz [10]

Opgao:

Nenhum

16-00 Control Word

16-01 Referéncia [Unidade]

16-02 Referéncia %

16-03 Status Word

16-04 Valor Real Principal [Unidade]
16-05 Valor Real Principal [%]
16-09 Leitura Personalizada

16-10 Poténcia [kW]

16-11 Poténcia [hp]

16-12 Tensdo do Motor

16-13 Frequéncia

16-14 Corrente do Motor

16-16 Torque

16-17 Velocidade [RPM]

16-18 Térmico Calculado do Motor
16-19 Sensor de Temperatura KTY
16-21 Angulo de Fase

16-30 Tensdo do Barramento CC
16-32 Energia de Frenagem /s
16-33 Energia de Frenagem / 2 min
16-34 Temp. do Dissipador de Calor.
16-35 Térmico do Inversor

16-38 Estado do SLC

16-39 Temp. do Control Card
16-50 Referéncia Externa

16-51 Referéncia de Pulso

16-52 Feedback [Unidade]

16-53 Referéncia do DigiPot

16-60 Entrada Digital

16-61 Definicdo do Terminal 53
16-62 Entrada Analdgica 53

16-63 Definicao de Chave do Terminal 54
16-64 Entrada Analdgica 54

16-65 Saida Analdgica 42 [mA]
16-66 Saida Digital [bin]

16-67 Entr. Freq. #29 [Hz]

16-68 Entr. Freq. #33 [Hz]

16-69 Saida de Pulso #27 [Hz]
16-70 Saida de Pulso #29 [Hz]
16-71 Saida de Pulso [bin]

16-84 StatusWord do Opcional d
Comunicagdo [Binario]

16-85 Sinal da CTW 1 da porta serial
16-90 Alarm Word

16-91 Alarm Word 2

16-92 Warning Word

16-93 Warning Word 2
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16-94 Status Word Estendida

16-95 Status Word Estendida 2
34-21 PCD 1 Leitura a partir do MCO
34-22 PCD 2 Leitura a partir do MCO
34-23 PCD 3 Leitura a partir do MCO
34-24 PCD 4 Leitura a partir do MCO
34-25 PCD 5 Leitura a partir do MCO
34-26 PCD 6 Leitura a partir do MCO
34-27 PCD 7 Leitura a partir do MCO
34-28 PCD 8 Leitura a partir do MCO
34-29 PCD 9 Leitura a partir do MCO
34-30 PCD 10 Leitura a partir do MCO
34-40 Entradas Digitais

34-41 Saidas Digitais

34-50 Posigao Real

34-51 Posicao Comandada

34-52 Posicdo Real do Mestre

34-53 Posicdo do Indice do Escravo
34-54 Posicdo do Indice do Mestre
34-55 Posigdo da Curva

34-56 Erro de Rastreamento

34-57 Erro de Sincronismo

34-58 Velocidade Real

34-59 Velocidade Real do Mestre
34-60 Status do Sincronismo

34-61 Status do Eixo

34-62 Status do Programa

Funcao:
Selecionar os pardmetros a serem atribuidos ao
PCD 3 até 10 dos telegramas. A quantidade de
PCDs disponiveis depende do tipo de telegrama. Os
PCDs de 3 a 10 contém os valores reais dos dados
dos parametros selecionados. Para os telegramas
de Profibus padrao, consultar o par. 9-22.

9-18 Endereco do N6

Intervalo:

0- 126 * 126

Funcao:
Inserir o endereco da estacdo neste parametro
ou, alternativamente, na chave de hardware. Para
acertar o endereco da estagao no par. 9-18, a
chave de hardware deve estar programada com
126 ou 127 (ou seja, todas as chaves programadas
para ‘on’ (ligada). Do contrario, o parametro
exibird a programacao real da chave.

9-22 Selegdao de Telegrama

Opgao:

Telegrama padrao 1 [1]
PPO 1 [101]
PPO 2 [102]

configuracao padrao  texto no display
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PPO 3 [103]
PPO 4 [104]
PPO 5 [105]
PPO 6 [106]
PPO 7 [107]

% pPO 8 [108]
Funcao:

Selecionar uma configuragao de telegrama de
Profibus padrdo para o conversor de freqliéncia,
como uma alternativa para utilizar os telegramas
livremente configuraveis nos par. 9-15 e 9-16.

9-23 Parametros para Sinais

Matriz [1000]

Opgao:

Nenhum

3-02 Referéncia Minima

3-03 Referéncia Maxima

3-12 Valor de Catch Up/Slow Down
3-41 Tempo de Aceleragdo da Rampa 1
3-42 Tempo de Desaceleracdo

da Rampa 1

3-51 Tempo de Aceleragao da Rampa 2
3-52 Tempo de Desaceleragao

da Rampa 2

3-80 Tempo de Rampa do Jog

3-81 Tempo de Rampa da Parada Rapida
4-11 Lim. Inferior da Veloc. do Motor
4-13 Lim. Superior da Veloc do Motor
4-16 Limite de Torque do Modo Motor
4-17 Limite de Torque do Modo Gerador
7-28 Feedback Minimo

7-29 Feedback Maximo

8-90 Velocidade de Jog 1 via Bus

8-91 Velocidade de Jog 2 via Bus
16-00 Control Word

16-01 Referéncia [Unidade]

16-02 Referéncia %

16-03 Status Word

16-04 Valor Real Principal [Unidade]
16-05 Valor Real Principal [%]

16-10 Poténcia [kW]

16-11 Poténcia [hp]

16-12 Tensdao do Motor

16-13 Frequéncia

16-14 Corrente do Motor

16-16 Torque

16-17 Velocidade [RPM]

16-18 Térmico Calculado do Motor
16-19 Sensor de Temperatura KTY
16-21 Angulo de Fase
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16-30 Tensdo do Barramento CC
16-32 Energia de Frenagem /s
16-33 Energia de Frenagem /2 min
16-34 Temp. do Dissipador de Calor.
16-35 Térmico do Inversor

16-38 Estado do SLC

16-39 Temp. do controlcard

16-50 Referéncia Externa

16-51 Referéncia de Pulso

16-52 Feedback [Unidade]

16-53 Referéncia do DigiPot

16-60 Entrada Digital

16-61 Definicdo do Terminal 53
16-62 Entrada Analdgica 53

16-63 Definicao do Terminal 53
16-64 Entrada Analdgica 54

16-65 Saida Analdgica 42 [mA]
16-66 Saida Digital [bin]

16-67 Entr. Freq. #29 [Hz]

16-68 Entr. Freq. #33 [Hz]

16-69 Saida de Pulso #27 [Hz]
16-70 Saida de Pulso #29 [Hz]
16-80 CTW 1 do Fieldbus

16-82 REF 1 do Fieldbus

16-84 StatusWord do Opcional d
Comunicagao

16-85 CTW 1 da Porta Serial

16-90 Alarm Word

16-91 Alarm Word 2

16-92 Warning Word

16-93 Warning Word 2

16-94 Status Word Estendida

16-95 Status Word Estendida 2
34-01 PCD 1 Gravar no MCO

34-02 PCD 2 Gravar no MCO

34-03 PCD 3 Gravar no MCO

34-04 PCD 4 Gravar no MCO

34-05 PCD 5 Gravar no MCO

34-06 PCD 6 Gravar no MCO

34-07 PCD 7 Gravar no MCO

34-08 PCD 8 Gravar no MCO

34-09 PCD 9 Gravar no MCO

34-10 PCD 10 Gravar no MCO

34-21 PCD 1 Leitura a partir do MCO
34-22 PCD 2 Leitura a partir do MCO
34-23 PCD 3 Leitura a partir do MCO
34-24 PCD 4 Leitura a partir do MCO
34-25 PCD 5 Leitura a partir do MCO
34-26 PCD 6 Leitura a partir do MCO
34-27 PCD 7 Leitura a partir do MCO
34-28 PCD 8 Leitura a partir do MCO
34-29 PCD 9 Leitura a partir do MCO
34-30 PCD 10 Leitura a partir do MCO
34-40 Entradas Digitais

configuracao padrao  texto no display

34-41 Saidas Digitais

34-50 Posigao Real

34-51 Posicao Comandada

34-52 Posicdo Real do Mestre
34-53 Posicdo do Indice do Escravo
34-54 Posicdo do Indice do Mestre
34-55 Posicdo da Curva

34-56 Erro de Rastreamento
34-57 Erro de Sincronismo

34-58 Velocidade Real

34-59 Velocidade Real do Mestre
34-60 Status do Sincronismo
34-61 Status do Eixo

34-62 Status do Programa

Funcao:
Este parametro contém uma lista de sinais
disponiveis que podem ser selecionados
nos par. 9-15 e 9-16.

9-27 Edicao do Parametro

Opgao:

Desativado [0]
* Ativado [1]

Funcao:

Pode-se editar parametros por intermédio do
Profibus, da Interface RS485 padrao ou do LCP.
Selecionar DISABLED (Desativd) [0] para desativar
a edicdo através do Profibus.

9-28 Controle de Processo

Opgao:
Inativo [0]
%k Ativar mestreCiclico [1]
Funcao:

O controle do processo (configuracdo da Control
Word, referéncia de velocidade e dados do processo)
€ possivel através do Profibus ou do fieldbus
padrdo, porém, ndo de ambos simultaneamente. O
controle local é sempre possivel por meio do LCP.

O controle, via controle de processo, é possivel

ou pelos terminais ou pelo fieldbus, dependendo
das programacodes dos par. 8-50 a 8-56.
Selecionar Inativo [0] para desativar o controle

de processo, através do Profibus, e ativa-lo por
intermédio do fieldbus ou do classe 2 Profibus Mestre.
Selecionar Ativar mestreCiclico [1] para habilitar

o controle de processo, por intermédio da

Classe 1 do Mestre do Profibus, e desabilitar

esse controle, através do fieldbus padrdo ou

da classe 2 do Profibus Mestre.

Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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9-53 Warning Word do Profibus

Opgao:

0 Conexdo com o mestre DP ndo esta ok
1 N&o usado
2 O FDL (Camada da conexdo de Dados do

Field-bus) ndo esta ok
3 Recebido comando de limpar dados
4 Valor real ndo estd atualizado
5 Pesquisa do Baudrate
6 O PROFIBUS ASIC ndo esta transmitindo
7 Inicializagdo do PROFIBUS ndo esta ok
8 O drive estd desarmado
9 Erro interno de CAN

10 Os dados de configuragdo do PLC estdo errados.
11 ID errado enviado pelo PLC
12 Ocorreu erro interno
13 N&o configurado
14 Timeout ativo
i Adverténcia 34 ativa
Funcéo:

Este parametro exibe adverténcias de comunicagdo
do Profibus. Consultar as Instrugdes Operacionais
do Profibus para descricdo detalhada.

9-63 Baud Rate Real

Opgao:

Somente leitura

9,6 kbit/s [0]
19,2 kbit/s [1]
93,75 kbit/s [2]
187,5 kbit/s [3]
500 kbit/s [4]
1500 kbit/s [6]
3000 kbit/s [7]
6000 kbit/s [8]
12000 kbit/s [9]
31,25 kbit/s [10]
45,45 kbit/s [11]

BaudRate i encontrad [255]

Funcao:
Este parametro exibe a baud rate real do
Profibus. O Profibus Mestre estabelece a
baud rate automaticamente.

Opgao:
Somente leitura
0-0 X 0

configuracao padrao  texto no display

Funcao:
Este parametro contém a identificacdo do perfil.
O byte 1 contém o numero do perfil e o byte
2, o numero da versdo do perfil.

NOTA!:
Este parametro ndo é visivel por
meio do LCP.

9-70 Editar SetUp

Opgao:
Setup de fabrica [0]
*Setup 1 [1]
Setup 2 [2]
Setup 3 [3]
Setup 4 [4]
Setup ativo [9]
Funcao:

Selecionar o set-up a ser editado.

Selecionar um dos Set-up 1a 4, opgbes [1] a
[4] para editar um set-up especifico.
Selecionar Configuragdo ativa [9] para seguir o
set-up ativo, selecionado no par. 0-10.
Selecionar Setup de fabrica [0] para dados
padrdes. Esta opgdo pode ser utilizada como
fonte de dados, caso se deseje retornar os outros
setups a um estado conhecido.

Este paréametro é exclusivo do LCP e fieldbuses.
Consultar também o par. 0-11 Edit SetUp.

9-71 Salvar Valores dos Dados

Opgao:

* off (Desligado) [0]
Gravar setup edicao [1]
Gravar todos set-ups [2]
Funcao:

Os valores de parametro, alterados por intermédio
do Profibus, ndo sdo gravados automaticamente
na memdéria ndo volatil. Utilizar este parametro
para ativar uma fungdo que grave os valores

de parametros na EEPROM néo volatil, de

modo que os valores alterados serdo mantidos
ao desligar a unidade.

Select Off (Desligado) [0] para desativar a funcao
de armazenagem nao volatil.

Selecionar Gravar setup edicdo [1] para gravar
todos os valores de parametro, do set-up
selecionado no par. 9-70, na memoaria ndo volatil.
A selegao retorna a Off (Desligado) [0] quando
todos os valores forem gravados.

Selecionar Gravar todos set-ups [2] para gravar
todos os valores de parametro, de todos os

Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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set-ups, na memoria ndo volatil. A selecdo
retorna a Off (Desligado) [0] quando todos
os valores forem gravados.

9-72 Reinicializacao do Drive

Opgao:

* Nenhuma acao [0]
Reset na energizagao [1]
Reset opcionl d comn [3]
Funcao:

Select Reset na energizacdo [1] para reinicializar

o conversor de freqiiéncia na energizagao,
relativamente ao ciclo de energizagdo.

Selecionar Reset opcionl d comn [3] somente para
reinicializar o opcional do Profibus, opcao que é (util
apos a alteracdo de determinadas programacées no
grupo de parametros 9-**, como o par. 9-18.
Quando reinicializado, o conversor de freqliéncia
desaparece do fieldbus, o que pode causar um
erro de comunicagao do mestre.

9-80 Parametros Definidos (1)

Matriz [116]

Opgao:

Sem acesso ao LCP

Somente leitura

0 - 115 e 30}

Funcao:
Este parametro exibe uma lista de todos os
parametros definidos do conversor de frequéncia,
disponiveis para o Profibus.

9-81 Parametros Definidos (2)

Matriz [116]

Opgcao:

Sem acesso ao PCL

Somente leitura

0 - 115 t 0]

Funcao:
Mantém uma lista de todos os parametros definidos
para o drive, disponiveis para o Profibus.

9-82 Parametros Definidos (3)

Matriz [116]

Opgao:
Sem acesso ao PCL
Somente leitura

configuracao padrao  texto no display

0 - 115 X0

Funcao:
Mantém uma lista de todos os parametros definidos
para o drive, disponiveis para o Profibus.

9-83 Parametros Definidos (4)

Matriz [116]

Opgao:
Sem acesso ao PCL
Somente leitura
0 - 115 X0

Funcao:
Mantém uma lista de todos os parametros definidos
para o drive, disponiveis para o Profibus.

9-90 Parametros Alterados (1)

Matriz [116]

Opgao:
Sem acesso ao LCP
Somente leitura
0 - 115 e 30}

Funcao:
Este parametro exibe uma lista de todos os
parametros do conversor de freqliéncia que
diferem da configuracao padrao.

9-91 Parametros Alterados (2)

Matriz [116]

Opgao:
Sem acesso ao PCL
Somente leitura
0 - 115 e 0]

Funcao:
Mantém uma lista de todos os parametros
diferentes da configuragdo padrao.

9-92 Parametros Alterados (3)

Matriz [116]

Opgao:

Sem acesso ao PCL

Somente leitura

0 - 115 X0

Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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Funcao:
Mantém uma lista de todos os parametros
diferentes da configuracao padrao.

9-93 Parametros alterados (4)

Matriz [116]

Opgao:
Sem acesso ao PCL
Somente leitura
0 - 115 *Xo

Funcao:
Mantém uma lista de todos os parametros
diferentes da configuragdo padrao.
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- Parametros: DeviceNet

CAN Fieldbus Intervalo:
L ], 1 |
0 - 255 X0
O 10-** DeviceNet CAN Fieldbus
Grupo de parametros dos parametros do Funcéo:
DeviceNet, CAN, fieldbus. Exibir o nimero de erros de recepgdo do controle

do CAN, desde a ultima energizagdo.
O 10-0* Programac¢ Comuns

Grupo de parametros para configurar as 10-07 Leitura do Contador de Bus off

programacgdes comuns dos opcionais Intervalo:
do fieldbus CAN. 0 - 255 N/A *oN/A
10-00 Protocolo CAN Funcio:
Opgao: Exibir o nimero de eventos de Bus Off,
CANopen [0] desde a ultima energizagao.
* .
DeviceNet [1] 0 10-1* DeviceNet
Funcio: Parametros especifico para o fieldbus do DeviceNet.
Exibir o protocolo da CAN ativa. 10-10 Selecgdo do Tipo de Dados de Processo
NOTA!: Opgéo:
As opgOes dependem do opcional INSTANCIA 100/150 [0]
instalado. INSTANCIA 101/151 [1]
INSTANCIA 20/70 [2]
10-01 Selecao de Baud Rate INSTANCIA 21/71 [3]
Opgao: -
Funcao:
10 Kbps [16]

Selecionar a Instancia (telegrama) para a

;8 EEE; Eg transmissdo de dados. As Instancias disponiveis
100 Kbps [19] dependem da programacao do par. 8-10
X125 Kbps [20] Perfil da Control Word.
Quando o par. 8-10 for programado para
250 Kbps [21] [0] Perfil do FC, as opgbes [0] e [1] do par.
500 Kbps [22] 10-10 estardo disponiveis.
Funcio: Quando o par. 8-10 for programado para [5] ODVA,

as opcbes [2] e [3] do par. 10-10 estardo disponiveis.
As Instancias 100/150 e 101/151 sdo especificas
da Danfoss. As Instancias 20/70 e 21/71 sdo
perfis especificos de ODVA do Drive CA.

10-02 MAC ID Para orientagOes detalhadas sobre a selegao

Selecionar a velocidade de transmissao do fieldbus.
A selegdo deve corresponder a velocidade de
transmissdo do mestre e os outros nos do fieldbus.

Opgdo: de telegrama, consulte as Instrugdes de
0 - 127 N/A *63 N/A Operacdo do DeviceNet.
Observe que uma alteracdo neste parametro
Funcio: sera executada imediatamente.
Selecdo do endereco das estacdes. Cada estacdo, - .
¢ . ¢ g ¢ 10-11 GravacaoConfig dos Dados
conectada a mesma rede DeviceNet, deve ter
~ , de Processo.
um enderego nao ambiguo.
Opgao:
10-05 Leitura do Contador de Erros d Transm %0 Nenhum
Intervalo: 3-02 Referéncia Minima
0 - 255 X0 3-03 Referéncia Maxima
- 3-12 Valor de Catch Up/Slow Down
Funcao: 3-41 Tempo de aceleracdo da rampa 1

Exibir o nimero de eventos de Bus Off desde
a ultima energizacdo.
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3-42 Tempo de desaceleracao 16-19 Sensor de Temperatura KTY
da rampa 1 16-21 Angulo de Fase
3-51 Tempo de aceleracdo da rampa 2 16-30 Tensao de Conexao CC o
3-52 Tempo de desaceleragao 16-32 Energia de Frenagem/s (7%
da rampa 2 16-33 Energia de Frenagem/2 min
3-80 Tempo de Rampa do Jog 16-34 Temp. do Dissipador de Calor.
3-81 Tempo de Rampa da Parada Rapida 16-35 Térmico do Inversor
4-11Lim. Inferior da Veloc. do 16-38 Estado do SLC
Motor [RPM] 16-39 Temp.do controlcard
4-13 Lim. Superior da Veloc do 16-50 Referéncia Externa
Motor [RPM] 16-51 Referéncia de Pulso
4-16 Limite de Torque do Modo Motor 16-52 Feedback [Unidade]
4-17 Limite de Torque do Modo Gerador 16-53 Referéncia do DigiPot
7-28 Feedback Minimo 16-60 Entrada Digital
7-29 Feedback Maximo 16-61 Definicdo do Terminal 53
8-90 Velocidade de Jog 1 via Bus 16-62 Entrada Analdgica 53
8-91 Velocidade de Jog 2 via Bus 16-63 Definicdo do Terminal 54
16-80 CTW 1 do Fieldbus (Fixo) 16-64 Entrada Analdgica 54
16-82 REF 1 do Fieldbus (Fixo) 16-65 Saida Analdgica 42 [mA]
34-01 PCD 1 Gravar no MCO 16-66 Saida Digital [bin]
34-02 PCD 2 Gravar no MCO 16-67 Entr. Freq. #29 [Hz]
34-03 PCD 3 Gravar no MCO 16-68 Entr. Freq. #33 [Hz]
34-04 PCD 4 Gravar no MCO 16-69 Saida de Pulso #27 [Hz]
34-05 PCD 5 Gravar no MCO 16-70 Saida de Pulso #29 [Hz]
34-06 PCD 6 Gravar no MCO 16-71 Saida do Relé [bin]
34-07 PCD 7 Gravar no MCO 16-84 StatusWord do Opcional d
34-08 PCD 8 Gravar no MCO Comunicagao
34-09 PCD 9 Gravar no MCO 16-85 CTW 1 da Porta Serial
34-10 PCD 10 Gravar no MCO 16-90 Alarm Word
- 16-91 Alarm Word 2
Funcao: 16-92 Warning Word
Selecionar os dados de gravacao do processo 16-93 Warning Word 2
para as Instancias de Montagem de E/S 16-94 Status Word Estendida
101/151. Os elementos [2] e [3] desta matriz 16-95 Status Word Estendida 2
podem ser selecionados. Os elementos [0] 34-21 PCD 1 Leitura a partir do MCO
e [1] da matriz sdo fixos. 34-22 PCD 2 Leitura a partir do MCO

10-12 Leitura de Config dos Dados d Processo 34-23 PCD 3 Leitura a partir do MCO

34-24 PCD 4 Leitura a partir do MCO

Opcao: 34-25 PCD 5 Leitura a partir do MCO
* Nenhuma 34-26 PCD 6 Leitura a partir do MCO

16-00 Control Word 34-27 PCD 7 Leitura a partir do MCO

16-01 Referéncia [Unidade] 34-28 PCD 8 Leitura a partir do MCO

16-02 Referéncia % 34-29 PCD 9 Leitura a partir do MCO

16-03 Status Word (Fixa) 34-30 PCD 10 Leitura a partir do MCO

16-04 Valor Real Principal [Unidade] 34-40 Entradas Digitais

16-05 Valor Real Principal (%) (Fixo) 34-41 Saidas Digitais

16-10 Poténcia [kW] 34-50 Posicao Real

16-11 Poténcia [Hp] 34-51 Posicdo Comandada

16-12 Tensdo do Motor 34-52 Posicdo Real do Mestre

16-13 Freqiiéncia 34-53 Posicdo do Indice do Escravo

16-14 Corrente do Motor 34-54 Posicdo do indice do Mestre

16-16 Torque 34-55 Posicao da Curva

16-17 Velocidade [RPM] 34-56 Erro de Rastreamento

16-18 Térmico Calculado do Motor 34-57 Erro de Sincronismo
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34-58 Velocidade Real

34-59 Velocidade Real do Mestre
34-60 Status do Sincronismo
34-61 Status do Eixo

34-62 Status do Programa

Funcao:
Selecionar os dados para as Instancias 101/151 de
Montagem de E/S. Os elementos [2] e [3] desta
matriz podem ser selecionados. Os elementos
[0] e [1] da matriz sdo fixos.

10-13 Parametro de Adverténcia

Intervalo:

0 - 65535 N/A *oN/A

Funcao:
Exibir uma Warning word especifica do DeviceNet.
Um bit é designado para cada adverténcia.
Consulte as Instrugdes de Operacao do DeviceNet
(MG.33.DX.YY) para informagdes detalhadas.

Barramento inativo

Expiragdo do tempo da conexdo explicita
Conexao de E/S

Limite de tentativas atingido

Valor real ndo atualizado

Barramento do CAN desligado

Erro de envio de E/S

Erro de Inicializagdo

Sem alimentagdo de barramento

Bus off

Erro passivo

O 00 N O U1 A W N O

= =
= O

Adverténcia de erro

Erro de MAC ID duplicado
Estouro da fila de RX
Estouro da fila de TX
Estouro do CAN

o = O
u W N

10-14 Referéncia da Rede

Opgao:
Somente leitura do LCP.

% Off (Desligado) [0]
On (Ligado) [1]
Funcao:

Selecionar a fonte de referéncia nas Instancias
21/71 e 20/70.

Selecionar Off (Desligado) [0] para ativar a
referéncia via entradas analdgica/digital.

configuracao padrao  texto no display

Selecionar On (Ligado) [1] para ativar a
referéncia via fieldbus.

10-15 Controle da Rede

Opgao:
Somente leitura do LCP.

* Off (Desligado) (0]
On [1]
Funcao:

Selecionar a fonte de controle nas Instancias
21/71 e 20-70.

Selecionar Off (Desligado) [0] para ativar a
referéncia via entradas analdgica/digital.
Selecionar On (Ligado) [1] para ativar o
controle via fieldbus.

10-2* Filtros COS
Parametros para configurar a programacao
do filtro COS.

10-20 Filtro COS 1

Intervalo:

0 - FFFF X FFFF

Funcao:
Inserir o valor para o Filtro COS 1, para programar
a mascara de filtro para a Status Word. Ao operar
em COS (Change-Of-State; Mudanca de Estado),
esta fungdo filtra os bits na Status Word que nao
devem ser enviados, caso eles alterem.

10-21 Filtro COS 2

Intervalo:

0 - FFFF X FFFF

Funcao:
Inserir o valor do Filtro COS 2, para programar a
mascara de filtro de filtro do Valor Real Principal.
Ao operar em COS (Change-Of-State; Mudanca de
Estado), esta funcao filtra os bits no Valor Principal
Real que ndo deve ser enviado, caso eles alterem.

10-22 Filtro COS 3

Intervalo:

0 - FFFF X FFFF

Funcao:
Inserir o valor do Filtro COS 3, para programar a
mascara de filtro do PCD 3. Ao operar em COS
(Change-Of-State), esta funcéao filtra os bits no PCD
3 que nao devem ser enviados, caso eles alterem.

10-23 Filtro COS 4

Intervalo:
0 - FFFF

Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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Funcao:
Inserir o valor do Filtro COS 4, para programar
a mascara de filtro de filtro do PCD 4. Ao
operar em COS (Change-Of-State), esta funcao
filtra os bits no PCD 4 que ndao devem ser
enviados, caso eles alterem.

O 10-3* Acesso ao Param.
Grupo de pardmetros que prové acesso
aos parametros indexados e a definicdo do
set-up da programacao.

10-30 iIndice da Matriz

Intervalo:

0 - 255 N/A *ON/A

Funcao:
Exibir os parametros de matriz Este parametro
é valido somente quando o fieldbus do
DeviceNet esta instalado.

10-31 Armazenar Valores dos Dados

Opgao:

% Off (Desligado) [0]
Gravar setup edigao [1]
Gravar todos set-ups [2]
Funcao:

Os valores de parametros, alterados por intermédio
do DeviceNet, ndo sdao automaticamente gravados
na memdaria ndo volatil. Utiliza-lo para ativar
uma funcdo que grave os valores de parametros
na EEPROM, de modo que os valores alterados
serdao mantidos ao desligar a unidade.

Selecionar Off (Desligado) [0] para desativar a
funcdo de armazenagem ndo volatil.

Selecionar Gravar setup edicdo [1] para gravar
todos os valores de parametros do set-up

ativo, na memoria ndo volatil. A selegdo
retorna a Off (Desligado) [0] quando todos

os valores forem gravados.

Selecione Gravar todos set-ups [2] para gravar
todos os valores de parametro, de todos os
set-ups, na memoria nao volatil. A selecdo
retorna a Off (Desligado) [0] quando todos

os valores forem gravados.

10-32 Revisao do DeviceNet

Intervalo:

0 - 65535 N/A *oN/A

Funcao:
Exibir o niUmero de revisdo do DeviceNet. Este
parametro é utilizado para a criagdo de arquivo EDS.

configuracao padrao  texto no display

10-33 Gravar Sempre

Opgao: o
% Off (Desligado) [0]

On (Ligado) [1]

Funcao:

Selecionar [0] para desativar a memoria
nao volatil de dados.

Selecionar [1] para gravar os dados do
parametro, recebidos através da DeviceNet,
na EEPROM, como padrao.

10-39 Parametros F do Devicenet

Matriz [1000]

Opgao:
Sem acesso ao PCL
0. - 0. *o.

Funcao:
Este parametro é utilizado para configurar o drive,
através do DeviceNet e para construir o arquivo EDS.
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o Smart Logic Control como TRUE (desde que On (Ligado) [1] esteja
selecionado no par. 13-00). O SLC para quando
Parar Evento (par. 13-02) for TRUE. O par.

13-03 reinicializa todos os parametros do SLC e

/%m0 13-** Recursos de Prog.
Smart Logic Control (SLC) é essencialmente

uma seqliéncia de acGes, definidas pelo usuario
(consulte o par. 13-52 [x]), executadas pelo SLC
quando o evento pertinente (consulte o par. 13-51
[x]), definido pelo usuario, for avaliado como
TRUE (Verdadeiro) pelo SLC. Eventos e acbes sao
numerados e conectados em pares. Isto significa
que, quando o evento [0] estiver completo (atinge o

recomeca a programacdo desde o inicio.

0 13-0* Definicoes do SLC

Utilizar as programagdes do SLC para ativar,
desativar e reinicializar o Smart Logic Control.

13-00 Modo do SLC

valor TRUE (Verdadeiro)), a acdo [0] é executada. *%':fa(';:asligado) 0]
Depois que isto se realiza, as condigdes do evento .

[1] serdo avaliadas e, se forem constatadas como On (Ligado) (1]
TRUE, a agdo [1] serad executada, e assim por Fluncao:

diante. Somente um evento sera avaliado por vez.
Se um evento for avaliado como FALSE (Falso),
nao acontece nada (no SLC), durante o intervalo
de varredura de corrente, € nenhum outro evento
sera avaliado. Isto significa que, quando o SLC é
iniciado, ele avalia o evento [0] (e unicamente o
evento [0]) a cada intervalo de varredura. Somente
quando o evento [0] for avaliado TRUE, o SLC

Selecionar On (Ligado) [1] para ativar o Smart
Logic Control quando um comando de partida

estiver presente, por exemplo, por intermédio
de uma entrada digital.

Selecionar Off (Desligado) [0] para desabilitar
o Smart Logic Control.

13-01 Iniciar Evento

executa a acdo [0] e comega a avaliar o evento [1]. Opgéo:
E possivel programar de 1 a 20 eventos e agoes. FALSE (Falso) [0]
Quando o ultimo evento / acdo tiver sido True (Verdadeiro) [1]
executado, a seqliéncia recomeca desde o Em funcionamento [2]
evento [0] / agdo [0]. A ilustragao mostra um Dentro da Faixa [3]
exemplo com trés eventos / agles: Na referéncia [4]
Limite d torque [5]
Corrente limite [6]
Iniciar evento 13084082.12 Fora da Faix de Corr [7]
Abaixo da I baixa [8]
Estado 1 Acima da I alta [9]
Pl Cetado 2 Abaixo da veloc.baix [11]
parar evento Arans Acima da veloc.alta [12]
. - Fora da faixa d feedb [13]
Abaixo de feedb.baix [14]
Estado 4 NP Acima de feedb.alto [15]
Resos Adverténcia térmica [16]
:t:‘zz 2/ Red.Elétr Fora d Faix [17]
Acgo 3 Reversao [18]
W Adverténcia [19]
1//§?r;_;)§vento Alarme (desarme) [20]
Alarm(blog.p/desarm) [21]
Comparador 0 [22]
N Comparador 1 [23]
Inicializando e parando o SLC: Comparador 2 [24]
A inicializacdo e parada do SLC podem ser Comparador 3 [25]
executadas selecionando-se On (Ligado) [1] Regra Légica 0 [26]
ou Off (Desligado) [0] no par. 13-00. O SLC Regra légica 1 [27]
sempre comecga no estado 0 (onde o evento [0] Regra légica 2 (28]
é avaliado). O SLC inicia quando Iniciar Evento .
Regra logica 3 [29]

(definido no par. 13-01 Iniciar Evento) é avaliado
configuracao padrao  texto no display
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Entrada digital DI18 [33]
Entrada digital DI19 [34]
Entrada digital DI27 [35]
Entrada digital DI29 (somente
para o FC 302) [36]
Entrada digital DI32 [37]
Entrada digital DI33 [38]
Comando partida [39]
Comando de parada [40]
Funcao:

Selecionar as entradas booleanas (TRUE
(Verdadeiro) ou FALSE (Falso)) para ativar

0 Smart Logic Control.

*False (Falso) [0] (programacdo padrdo) insere
o valor fixo FALSE na regra ldgica.

True (Verdadeiro) [1] insere o valor fixo
TRUE na regra ldgica.

Em funcionamento [2] Consultar o grupo de
parametros 5-3%*, para descrigdo detalhada.
Dentro da Faixa [3] Consultar o grupo de par.
5-3* para descrigao detalhada.

Na referéncia [4] Consultar o grupo de par.
5-3* para descricao detalhada.

Limite de torque [5] Consultar o grupo de par.
5-3* para descrigao detalhada.

Corrente limite [6] Consultar o grupo de par.
5-3* para descrigao detalhada.

Fora da Faix de Corr [7] Consultar o grupo de
par. 5-3* para descricao detalhada.

Abaixo da I baixa [8] Consultar o grupo de par.
5-3* para descrigao detalhada.

Acima da I alta [9] Consultar o grupo de par.
5-3* para descrigao detalhada.

Abaixo da veloc.baix [11] Consultar o grupo de
par 5-3* para descricdo detalhada.

Acima da veloc.alta [12] Consultar o par. 5-3*
para descricdo detalhada.

Adverténcia térmica [16] Consultar o grupo de
par. 5-3* para descrigao detalhada.

Red.Elétr Fora d Faix [17] Consultar o grupo de
par. 5-3* para descricao detalhada.

Reversédo [18] Consultar o grupo de par. 5-3*
para descricdo detalhada.

Adverténcia [19] Consultar o grupo de par.
5-3* para descrigao detalhada.

Alarme (desarme) [20] Consultar o grupo de
par. 5-3* para descricao detalhada.
Alarm(blog.p/desarm) [21] Consultar o grupo de
par. 5-3* para descrigao detalhada.
Comparador 0 [22] Utilizar o resultado do
comparador 0 na regra ldgica.

Comparador 1 [23] Utilizar o resultado do
comparador 1 na regra ldgica.

Comparador 2 [24] Utilizar o resultado do
comparador 2 na regra ldgica.

Comparador 3 [25] Utilizar o resultado do
comparador 3 na regra ldgica.

Regra Ldégica 0 [26] Utilizar o resultado da
regra légica 0 na regra logica.

Regra légica 1 [27] Utilizar o resultado da
regra logica 1 na regra logica.

Regra Ldgica 2 [28] Utilizar o resultado da
regra logica 2 na regra logica.

Regra Ldégica 3 [29] Utilizar o resultado da
regra légica 3 na regra logica.

Entrada digital DI18 [33] Utilizar o valor de
DI18 na regra logica (Alta = TRUE).
Entrada digital DI19 [34] Utilizar o valor de
DI19 na regra logica (Alta = TRUE).
Entrada digital DI27 [35] Utilizar o valor de
DI27 na regra légica (Alta = TRUE).
Entrada digital DI29 [36] Utilizar o valor de
DI29 na regra logica (Alta = TRUE).
Entrada digital DI32 [37] Utilizar o valor de
DI32 na regra légica (Alta = TRUE).
Entrada digital DI33 [38] Utilizar o valor de
DI33 na regra légica (Alta = TRUE).

13-02 Parar Evento

Opgao:

FALSE (Falso) (0]
True (Verdadeiro) [1]
Em funcionamento [2]
Dentro da Faixa [3]
Na referéncia [4]
Limite d torque [5]
Corrente limite [6]
Fora da faixa de corrente [7]
Abaixo da I baixa [8]
Acima da I alta [9]
Abaixo da veloc.baix [11]
Acima da veloc.alta [12]
Fora da faixa d feedb [13]
Abaixo de feedb.baix [14]
Acima de feedb.alto [15]
Adverténcia térmica [16]
Red.Elétr Fora d Faix [17]
Reversao [18]
Adverténcia [19]
Alarme (desarme) [20]
Alarm(bloq.p/desarm) [21]
Comparador 0 [22]
Comparador 1 [23]
Comparador 2 [24]
Comparador 3 [25]
Regra Légica 0 [26]
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Regra ldgica 1 [27]
Regra légica 2 [28]
Regra légica 3 [29]
Timeout 0 do SLC [30]
Timeout 1 do SLC [31]
Timeout 2 do SLC [32]
Entrada digital DI18 [33]
Entrada digital DI19 [34]
Entrada digital DI27 [35]
Entrada digital DI29 (somente
para o FC 302) [36]
Entrada digital DI32 [37]
Entrada digital DI33 [38]
Comando partida [39]
Comando de parada [40]
Funcao:

Selecionar as entradas booleanas (TRUE
(Verdadeiro) ou FALSE (Falso)) para ativar

0 Smart Logic Control.

*False (Falso) [0] (programacdo padrdo) insere
o valor fixo FALSE na regra ldgica.

True (Verdadeiro) [1] - insira o valor fixo
TRUE na regra ldgica.

Em funcionamento [2] - consultar o par. 5-3*
para descricdo detalhada.

Dentro da Faixa [3] Consultar o grupo de par.
5-3* para descrigao detalhada.

Na referéncia [4] Consultar o grupo de par.
5-3* para descricao detalhada.

Limite de torque [5] Consultar o grupo de par.
5-3* para descrigao detalhada.

Corrente limite [6] Consultar o grupo de par.
5-3* para descrigao detalhada.

Fora da Faix de Corr [7] Consultar o grupo de
par. 5-3* para descricao detalhada.

Abaixo da I baixa [8] Consultar o grupo de par.
5-3* para descrigao detalhada.

Acima da I alta [9] Consultar o grupo de par.
5-3* para descrigao detalhada.

Abaixo da veloc.baix [11] Consultar o grupo de
par. 5-3* para descricao detalhada.

Acima da veloc.alta [12] Consultar o grupo de
par. 5-3* para descrigao detalhada.
Adverténcia térmica [16] Consultar o grupo de
par. 5-3* para descrigao detalhada.

Red.Elétr Fora d Faix [17] Consultar o grupo de
par. 5-3* para descricao detalhada.

Reversédo [18] Consultar o grupo de par. 5-3*
para descricdo detalhada.

Adverténcia [19] Consultar o grupo de par.
5-3* para descrigao detalhada.

Alarme (desarme) [20] Consultar o grupo de
par. 5-3* para descricao detalhada.
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Alarm(blog.p/desarm) [21] Consultar o grupo de
par. 5-3* para descricao detalhada.
Comparador 0 [22] Utilizar o resultado do
comparador 0 na regra ldgica.

Comparador 1 [23] Utilizar o resultado do
comparador 1 na regra logica.

Comparador 2 [24] Utilizar o resultado do
comparador 2 na regra ldgica.

Comparador 3 [25] Utilizar o resultado do
comparador 3 na regra ldgica.

Regra Ldgica 0 [26] Utilizar o resultado da
regra légica 0 na regra logica.

Regra légica 1 [27] Utilizar o resultado da
regra logica 1 na regra logica.

Regra Logica 2 [28] Utilizar o resultado da
regra logica 2 na regra logica.

Regra Légica 3 [29] Utilizar o resultado da
regra légica 3 na regra logica.

Entrada digital, DI18 [33] Utilizar o valor de
DI18 na regra logica (Alta = TRUE).
Entrada digital, DI19 [34] Utilizar o valor de
DI19 na regra logica (Alta = TRUE).
Entrada digital DI27 [35] Utilizar o valor de
DI27 na regra légica (Alta = TRUE).
Entrada digital DI29 [36] Utilizar o valor de
DI29 na regra logica (Alta = TRUE).
Entrada digital DI32 [37] Utilizar o valor de
DI32 na regra légica (Alta = TRUE).
Entrada digital DI33 [38] Utilizar o valor de
DI33 na regra légica (Alta = TRUE).

13-03 Resetar o SLC

Opgao:

% N3o resetar o SLC [0]
Resetar o SLC [1]
Funcao:

Selecionar Resetar o SLC [1] para reinicializar
todo o grupo 13 de pardmetros (13-*) com

a programacgao padrao.

Selecionar *Ndo resetar o SLC [0] para manter
as configuracdes programadas no grupo 13

de parametros (13-%*).

13-1* Comparadores

Os comparadores sdo utilizados para comparar
variaveis continuas (i.é., freqiéncia de saida,
corrente de saida, entrada analdgica, etc.) com
um valor predefinido fixo. Os comparadores sao
avaliados uma vez a cada intervalo de varredura.
Utilize o resultado (TRUE ou FALSE) diretamente
para definir um evento (consulte o par. 13-51)
ou como entrada booleana, em uma regra ldgica
(consulte o par. 13-40, 13-42 ou 13-44). Todos

Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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os parametros neste grupo de parametros sdo
parametros matriciais, com indice de 0 a 3.
Selecionar o indice 0 para programar o Comparador
0; Selecionar o indice 1, para programar o
Comparador 1; e assim por diante.

13-10 Operando do Comparador

Matriz [4]

Opgao:

% DISABLED (Desativd) [0]
Referéncia [1]
Feedback [2]
Velocidade do motor [3]
Corrente do motor [4]
Torque do motor [5]
Poténcia do motor [6]
Tensdo do Motor [7]
TensaoBarrament CC [8]
Térmico do Motor [9]
Protg Térmic do VLT [10]
Temp.do dissipador [11]
Entrada analdgic AI53 [12]
Entrada analdgic AI54 [13]
Entrada analégAIFB10 [14]
Entrada analégAIS24V [15]
Entrada analdég AICCT [17]
Entrada de pulso FI29 [18]
Entrada de pulso FI33 [19]
Numero do alarme [20]
Contador A [30]
Contador B [31]
Funcao:

Selecionar a variadvel a ser monitorada

pelo comparador.

*FALSE (Falso) (programacgédo padréo) [0] insere

o valor fixo FALSE na regra ldgica.

True (Verdadeiro) [1] insere o valor fixo

TRUE na regra logica.

Em funcionamento [2] Consultar o grupo de

par. 5-3* para descrigdo detalhada.

Dentro da Faixa [3] Consultar o grupo de par.

5-3* para descricao detalhada.

Na referéncia [4] Consultar o grupo de par.

5-3* para descrigao detalhada.

Limite de torque [5] Consultar o grupo de par.

5-3* para descrigao detalhada.

Corrente limite [6] Consultar o grupo de par.

5-3* para descricao detalhada.

Fora da Faix de Corr [7] Consultar o grupo de

par. 5-3* para descricdo detalhada.

Abaixo da I baixa [8] Consultar o grupo de par.

5-3* para descrigao detalhada.
configuracao padrao  texto no display

Acima da I alta [9] Consultar o grupo de par.
5-3* para descrigdo detalhada.

Abaixo da freq.baix [11] Consultar o grupo de
par 5-3* para descricdo detalhada.

Acima da freq.alta [12] Consultar o grupo de
par 5-3* para descricdo detalhada.
Adverténcia térmica [16] Consultar o grupo de
par 5-3* para descrigdo detalhada.

Red.Elétr Fora d Faix [17] Consultar o grupo de
par 5-3* para descricdo detalhada.

Reverséo [18] Consultar o grupo de par 5-3*
para descricdo detalhada.

Adverténcia [19] Consultar o grupo de par
5-3* para descrigdo detalhada.

Alarme (desarme) [20] Consultar o grupo de
par 5-3* para descricdo detalhada.
Alarm(blog.p/desarm) [21] Consultar o grupo de
par 5-3* para descricdo detalhada.
Comparador 0 [22] Utilizar o resultado do
comparador 0 na regra ldgica.

Comparador 1 [23] Utilizar o resultado do
comparador 1 na regra ldgica.

Comparador 2 [24] Utilizar o resultado do
comparador 2 na regra logica.

Comparador 3 [25] Utilizar o resultado do
comparador 3 na regra ldgica.

Regra Ldgica 0 [26] Utilizar o resultado da
regra logica 0 na regra logica.

Regra légica 1 [27] Utilizar o resultado da
regra légica 1 na regra légica.

Regra Ldégica 2 [28] Utilizar o resultado da
regra logica 2 na regra logica.

Regra Ldgica 3 [29] Utilizar o resultado da
regra logica 3 na regra logica.

Entrada digital, DI18 [33] Utilizar o valor de
DI18 na regra légica (Alta = TRUE).

Entrada digital, DI19 [34] Utilizar o valor de
DI19 na regra logica (Alta = TRUE).

Entrada digital DI27 [35] Utilizar o valor de
DI27 na regra légica (Alta = TRUE).

Entrada digital DI29 [36] Utilizar o valor de
DI29 na regra légica (Alta = TRUE).

Entrada digital DI32 [37] Utilizar o valor de
DI32 na regra logica (Alta = TRUE).

Entrada digital DI33 [38] Utilizar o valor de
DI33 na regra légica (Alta = TRUE).

13-11 Operador do Comparador

Matriz [4]

Opgao:
< [0]
X~ [1]
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> [2]

Funcao:
Selecionar o operador a ser utilizado na comparacgao.
Selecionar < [0] para o resultado da avaliagdo ser
TRUE (Verdadeiro),quando a variavel selecionada
no par. 13-10 for menor que o valor fixo no
par. 13-12. O resultado sera FALSE (Falso), se
a variavel selecionada no par. 13-10 for maior
que o valor fixo no par. 13-12.
Select > [2] para a ldgica inversa da opgdo < [0].
Selecionar = (igual) [1] para o resultado da
avaliacdo ser TRUE, quando a variavel selecionada
no par. 13-10 for aproximadamente igual
ao valor fixo no par. 13-12.

13-12 Valor do Comparador

Matriz [4]

Intervalo:

-100.000,000 - 100.000,000 % 0.000

Funcao:
Inserir o "nivel de disparo" para a variavel
monitorada pelo comparador. Este é um
parametro de matriz que contém os valores
de 0 a 3 do comparador.

13-2* Temporizadores

Este parametro engloba os paréametros

do temporizador.

Utilize o resultado (TRUE ou FALSE) dos
temporizadores diretamente para definir um
evento (consulte o par. 13-51) ou como entrada
booleana, em uma regra Iégica (consulte o par.
13-40, 13-42 ou 13-44). Um temporizador somente
€ FALSE (Falso) quando iniciado por uma agdo
(i.é., Iniciar tmporizadr 1 [29]), até que o valor
de temporizador contido neste parametro tenha
expirado. Entdo, ele torna-se TRUE novamente.
Todos os parametros, neste grupo de parametros,
sdo parametros matriciais, com indice de 0

a 2. Selecionar o indice 0 para programar o
Temporizador 0; Selecionar o indice 1 para
programar o Temporizador 1; e assim por diante.

13-20 Temporizador do SLC

Matriz [3]

Intervalo:

0,00 - 3.600,00 s *0,00s
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Funcao:
Inserir o valor para definir a duragdo da saida
FALSE (Falsa) do temporizador programado. Um
temporizador somente é FALSE se for iniciado por
uma agdo (ou seja, Iniciar timer 1 [29]) e até
que o valor do timer tenha expirado.

13-4* Regras Loégicas

Combine até trés entradas booleanas (entradas
TRUE / FALSE) de temporizadores, comparadores,
entradas digitais, bits de status e eventos que
utilizam os operadores légicos AND (E), OR (OU) e
NOT (NAO). Selecionar entradas booleanas para o
calculo nos par. 13-40, 13-42 e 13-44. Definir os
operadores utilizados para combinar, logicamente,
as entradas selecionadas nos par. 13-41 e 13-43.

Prioridade de calculo

Os resultados dos par. 13-40, 13-41 e 13-42, sao
calculados primeiro. O resultado (TRUE / FALSE)
deste calculo é combinado com as programacgdes
dos par. 13-43 e 13-44, produzindo o resultado
final (TRUE / FALSE) da regra logica.

13-40 Regra Loégica Booleana 1

Matriz [4]

Opgao:

X FALSE (Falso) [0]
True (Verdadeiro) [1]
Em funcionamento [2]
Dentro da Faixa [3]
Na referéncia [4]
Limite de torque [5]
Currente limite [6]
Fora da Faix de Corr [7]
Abaixo da I baixa [8]
Acima da I alta [9]
Fora da Faix de Veloc [10]
Abaixo da veloc.baix [11]
Acima da veloc.alta [12]
Fora da faixa d feedb [13]
Abaixo de feedb.baix [14]
Acima de feedb.alto [15]
Adverténcia térmica [16]
Red.Elétr Fora d Faix [17]
Reversao [18]
Adverténcia [19]
Alarme (desarme) [20]
Alarm(bloqg.p/desarm) [21]
Comparador 0 [22]
Comparador 1 [23]
Comparador 2 [24]
Comparador 3 [25]
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Regra Logica 0 [26]
Regra ldgica 1 [27]
Regra logica 2 [28]
Regra légica 3 [29]
Timeout 0 do SLC [30]
Timeout 1 do SLC [31]
Timeout 2 do SLC [32]
Entrada digital DI18 [33]
Entrada digital DI19 [34]
Entrada digital DI27 [35]
Entrada digital DI29 [36]
Entrada digital DI32 [37]
Entrada digital DI33 [38]
Comando partida [39]
Drive parado [40]
Funcao:

Selecionar a primeira entrada booleana (TRUE ou
FALSE) para a regra logica selecionada.
*FALSE (Falso) (programacgao padrao) [0] insere
o valor fixo FALSE na regra ldgica.

True (Verdadeiro) [1] insere o valor fixo

TRUE na regra ldogica.

Em funcionamento [2] Consultar o grupo de
par. 5-3* para descricdo detalhada.

Dentro da Faixa [3] Consultar o grupo de par.
5-3* para descrigao detalhada.

Na referéncia [4] Consultar o grupo de par.
5-3* para descricao detalhada.

Limite de torque [5] Consultar o grupo de par.
5-3* para descrigao detalhada.

Corrente limite [6] Consultar o grupo de par.
5-3* para descrigao detalhada.

Fora da Faix de Corr [7] Consultar o grupo de
par. 5-3* para descricao detalhada.

Abaixo da I baixa [8] Consultar o grupo de par.
5-3* para descrigao detalhada.

Acima da I alta [9] Consultar o grupo de par.
5-3* para descrigao detalhada.

Fora da Faix de Veloc [10] Consultar o grupo de
par 5-3* para descricdo detalhada.

Abaixo da freq.baix [11] Consultar o grupo de
par 5-3* para descricao detalhada.

Acima da freq.alta [12] Consultar o grupo de
par 5-3* para descrigdo detalhada.

Fora da faix de feedb. [13] Consultar o grupo
de par 5-3* para descricdo detalhada.

Abaixo de feeb.baixo [14] Consultar o grupo de
par 5-3* para descricao detalhada.

Acima do feeb.alto [15] Consultar o grupo de
par 5-3* para descricdo detalhada.
Adverténcia térmica [16] Consultar o grupo de
par 5-3* para descricdo detalhada.

Red.Elétr Fora d Faix [17] Consultar o grupo de
par 5-3* para descrigdo detalhada.

Reversédo [18] Consultar o grupo de par 5-3*
para descricdo detalhada.

Adverténcia [19] Consultar o grupo de par
5-3* para descricdo detalhada.

Alarme (desarme) [20] Consultar o grupo de
par 5-3* para descrigdo detalhada.
Alarm(blog.p/desarm) [21] Consultar o grupo de
par 5-3* para descricdo detalhada.
Comparador 0 [22] Utilizar o resultado do
comparador 0 na regra logica.

Comparador 1 [23] Utilizar o resultado do
comparador 1 na regra ldgica.

Comparador 2 [24] Utilizar o resultado do
comparador 2 na regra ldgica.

Comparador 3 [25] Utilizar o resultado do
comparador 3 na regra logica.

Regra Ldégica 0 [26] Utilizar o resultado da
regra logica 0 na regra logica.

Regra légica 1 [27] Utilizar o resultado da
regra logica 1 na regra logica.

Regra Ldégica 2 [28] Utilizar o resultado da
regra légica 2 na regra logica.

Regra Ldégica 3 [29] Utilizar o resultado da
regra logica 3 na regra logica.

Tempo de expiragdo 0 [30] Utilizar o resultado
do temporizador 0 na regra légica.

Tempo de expiragdo 1 [31] Utilizar o resultado
do temporizador 1 na regra ldgica.

Tempo de expiracdo 2 [32] Utilizar o resultado
do temporizador 2 na regra logica.

Entrada digital, DI18 [33] Utilizar o valor de
DI18 na regra logica (Alta = TRUE).

Entrada digital, DI19 [34] Utilizar o valor de
DI19 na regra légica (Alta = TRUE).

Entrada digital DI27 [35] Utilizar o valor de
DI27 na regra logica (Alta = TRUE).

Entrada digital DI29 [36] Utilizar o valor de
DI29 na regra logica (Alta = TRUE).

Entrada digital DI32 [37] Utilizar o valor de
DI32 na regra légica (Alta = TRUE).

Entrada digital DI33 [38] Utilizar o valor de
DI33 na regra logica (Alta = TRUE).

13-41 Operador de Regra Ldgica 1

Matriz [4]

Opgao:

* DISABLED (Desativd) [0]
And [1]
or [2]
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And not [3]
Or not [4]
Not and [5]
Not or [6]
Not and not [7]
Not or not [8]
Funcao:

Selecionar o primeiro operador ldgico a ser utilizado
nas entradas booleanas do par. 13-40 e 13-42.

[13 -XX] significa a entrada booleana do par. 13-*.
Selecionar DISABLED (Desativd) [0] para ignorar
os par. 13-42, 13-43 e 13-44.

AND [1] (E) - avalia a expressao [13-

40] AND [13-42].

OR [2] (OU) - avalia a expressao [13-40] OR [13-42].
AND NOT [3] - avalia a expressao [13-40]

AND NOT [13-42].

OR NOT [4] (NAO OU) avalia a expressdo

[13-40] OR NOT [13-42].

NOT AND [5] (NAO E) avalia a expressdo

NOT [13-40] AND [13-42].

NOT OR [6] (NAO OU) avalia a expressdo

NOT [13-40] OR [13-42].

NOT AND NOT [7] (NAO E NAO) avalia a expressdo
NOT [13-40] AND NOT [13-42].

NOT OR NOT [8] (NAO OU NAO) avalia a expressdo
NOT [13-40] OR NOT [13-42].

13-42 Regra Ldgica Booleana 2

Matriz [4]

Opgao:

*FALSE (Falso) (0]
True (Verdadeiro) [1]
Em funcionamento [2]
Dentro da Faixa [3]
Na referéncia [4]
Limite de torque [5]
Corrente limite [6]
Fora da Faix de Corr [7]
Abaixo da I baixa [8]
Acima da I alta [9]
Fora da Faix de Veloc [10]
Abaixo da veloc.baix [11]
Acima da veloc.alta [12]
Fora da faixa d feedb [13]
Abaixo de feedb.baix [14]
Acima de feedb.alto [15]
Adverténcia térmica [16]
Red.Elétr Fora d Faix [17]
Reversao [18]
Adverténcia [19]
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Alarme (desarme) [20]
Alarm(blog.p/desarm) [21]
Comparador 0 [22]
Comparador 1 [23]
Comparador 2 [24]
Comparador 3 [25]
Regra Logica 0 [26]
Regra ldgica 1 [27]
Regra logica 2 [28]
Regra légica 3 [29]
Timeout 0 do SLC [30]
Timeout 1 do SLC [31]
Timeout 2 do SLC [32]
Entrada digital DI18 [33]
Entrada digital DI19 [34]
Entrada digital DI27 [35]
Entrada digital DI29 [36]
Entrada digital DI32 [37]
Entrada digital DI33 [38]
Comando partida [39]
Drive parado [40]
Funcao:

Selecionar a segunda entrada booleana (TRUE ou
FALSE) para a regra ldgica selecionada. Consultar
0 par. 13-40 para descricdo detalhada.

13-43 Operador de Regra Logica 2

Matriz [4]

Opgao:

* Disabled [0]
And [1]
Or [2]
And not [3]
Or not [4]
Not and [5]
Not or [6]
Not and not [7]
Not or not [8]
Funcao:

Selecionar o segundo operador légico a ser
utilizado na entrada booleana, calculado nos

par. 13-40, 13-41 e 13-42, e a entrada
booleana vinda do par. 13-42.

[13-44] significa a entrada booleana do par. 13-44.
[13-40/13-42] significa a entrada booleana
calculada nos par. 13-40, 13-41 e 13-42. DISABLED
(Desativd) [0] (programado de fabrica). Selecionar
esta opgao para ignorar o par. 13-44.

AND [1] (E) - avalia a expressdo [13-

40/13-42] AND [13-44].
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OR [2] (OU) - avalia a expressao [13- Entrada digital DI19 [34]

40/13-42] OR [13-44]. Entrada digital DI27 [35]

AND NOT [3] (NAO E) - avalia a expresséo Entrada digital DI29 [36] N
[13-40/13-42] AND NOT [13-44]. Entrada digital DI32 [37] (7%
OR NOT [4] (NAO OU) - avalia a expressao Entrada digital DI33 [38]
[13-40/13-42] OR NOT [13-44]. Comando partida [39]

NOT AND [5] (NAO E) - avalia a expressdo Drive parado [40]

NOT [13-40/13-42] AND [13-44]. ~

NOT OR [6] (NAO OU) - avalia a expressdo Funcao:

NOT [13-40/13-42] OR [13-44]. Selecionar a terceira entrada booleana (TRUE ou

NOT AND NOT [7] - avalia a expressdo NOT FALSE) para a regra logica selecionada.

[13-40/13-42] e avalia AND NOT [13-44].
NOT OR NOT [8] (NAO OU NAO) - avalia a express&o
NOT [13-40/13-42] OR NOT [13-44].

O 13-5*% Estados
Parametros para a programacao do Smart
Logic Controller.

Matriz [4] Matriz [20]

Opgao: Opgao:

*FALSE (Falso) [0] % FALSE (Falso) [0]
True (Verdadeiro) [1] True (Verdadeiro) [1]
Em funcionamento [2] Em funcionamento [2]
Dentro da Faixa [3] Dentro da Faixa [3]
Na referéncia [4] Na referéncia [4]
Limite d torque [5] Limite d torque [5]
Corrente limite [6] Corrente limite [6]
Fora da Faix de Corr [7] Fora da Faix de Corr [7]
Abaixo da I baixa (8] Abaixo da I baixa [8]
Acima da I alta [9] Acima da I alta [9]
Fora da Faix de Veloc [10] Fora da Faix de Veloc [10]
Abaixo da veloc.baix [11] Abaixo da veloc.baix [11]
Acima da veloc.alta [12] Acima da veloc.alta [12]
Fora da faixa d feedb [13] Fora da faixa d feedb [13]
Abaixo de feedb.baix [14] Abaixo de feedb.baix [14]
Acima de feedb.alto [15] Acima de feedb.alto [15]
Adverténcia térmica [16] Adverténcia térmica [16]
Red.Elétr Fora d Faix [17] Red.Elétr Fora d Faix [17]
Reversdo [18] Reversdo [18]
Adverténcia [19] Adverténcia [19]
Alarme (desarme) [20] Alarme (desarme) [20]
Alarm(bloqg.p/desarm) [21] Alarm (blog.p/desarm) [21]
Comparador 0 [22] Comparador 0 [22]
Comparador 1 [23] Comparador 1 [23]
Comparador 2 [24] Comparador 2 [24]
Comparador 3 [25] Comparador 3 [25]
Regra Loégica 0 [26] Regra Loégica 0 [26]
Regra logica 1 [27] Regra légica 1 [27]
Regra ldgica 2 [28] Regra légica 2 [28]
Regra ldgica 3 [29] Regra légica 3 [29]
Timeout 0 do SLC [30] Timeout 0 do SLC [30]
Timeout 1 do SLC [31] Timeout 1 do SLC [31]
Timeout 2 do SLC [32] Timeout 2 do SLC [32]
Entrada digital DI18 [33] Entrada digital DI18 [33]
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Entrada digital DI19 [34]
Entrada digital DI27 [35]
Entrada digital DI29 [36]
Entrada digital DI32 [37]
Entrada digital DI33 [38]
Comando partida [39]
Drive parado [40]
Funcao:

Selecionar a entrada booleana (TRUE ou FALSE)
para definir o evento do Smart Logic Controller.
*False [0] - insere o valor fixo FALSE no evento.
True (Verdadeiro) [1] insere o valor fixo

TRUE no evento.

Em funcionamento [2] Consultar o grupo de
par. 5-3* para descrigao detalhada.

Dentro da Faixa [3] Consultar o grupo de par.
5-3* para descricao detalhada.

Na referéncia [4] Consultar o grupo de par.
5-3* para descricao detalhada.

Limite de torque [5] Consultar o grupo de par.
5-3* para descrigao detalhada.

Corrente limite [6] Consultar o grupo de par.
5-3* para descricao detalhada.

Fora da Faix de Corr [7] Consultar o grupo de
par. 5-3* para descrigao detalhada.

Acima da I low [8] Consultar o grupo de par
5-3* para descrigao detalhada.

Abaixo da I alta [9] Consultar o grupo de par
5-3* para descricao detalhada.

Fora da Faix de Veloc [10] Consultar o grupo de
par 5-3* para descrigdo detalhada.

Acima da freqiiéncia baixa [11] Consultar o grupo

de par 5-3* para descricao detalhada.

Abaixo da freqiiéncia alta [12] Consultar o grupo
de par 5-3* para descricdo detalhada.

Fora da faix de feedb. [13] Consultar o grupo
de par 5-3* para descricao detalhada.

Abaixo de feeb.baixo [14] Consultar o grupo de
par 5-3* para descricdo detalhada.

Acima do feeb.alto [15] Consultar o grupo de
par 5-3* para descricdo detalhada.
Adverténcia térmica [16] Consultar o grupo de
par 5-3* para descrigdo detalhada.

Red.Elétr Fora d Faix [17] Consultar o grupo de
par 5-3* para descricdo detalhada.

Reversdo [18] Consultar o grupo de par 5-3*
para descricdo detalhada.

Adverténcia [19] Consultar o grupo de par
5-3* para descrigao detalhada.

Alarme (desarme) [20] Consultar o grupo de
par 5-3* para descricdo detalhada.
Alarm(bloq.p/desarm) [21] Consultar o grupo de
par 5-3* para descricdo detalhada.

configuragao padrao

232

texto no display

Comparador 0 [22] Utilizar o resultado do
comparador 0 no evento.

Comparador 1 [23] Utilizar o resultado do
comparador 1 no evento.

Comparador 2 [24] Utilizar o resultado do
comparador 2 no evento.

Comparador 3 [25] Utilizar o resultado do
comparador 3 no evento.

Regra légica 0 [26] Utilizar o resultado da
regra légica 0 no evento.

Regra légica 1 [27] Utilizar o resultado da
regra légica 1 no evento.

Regra légica 2 [28] Utilizar o resultado da
regra légica 2 no evento.

Regra légica 3 [29] Utilizar o resultado da
regra légica 3 no evento.

Timeout 0 [30] Utilizar o resultado do
temporizador 0 no evento.

Timeout 1 [31] Utilizar o resultado do
temporizador 1 no evento.

Timeout 2 [32] Utilizar o resultado do
temporizador 2 no evento.

Entrada digital DI18 [33] Utilizar o valor de
DI18 no evento (Alta = TRUE).

Entrada digital DI19 [34] Utilizar o valor de
DI19 no evento (Alta = TRUE)

Entrada digital DI27 [35] Utilizar o valor de
DI27 no evento (Alta = TRUE).

Entrada digital DI29 [36] Utilizar o valor de
DI29 no evento (Alta = TRUE).

Entrada digital DI32 [37] Utilizar o valor de
DI32 no evento (Alta = TRUE).

Entrada digital DI33 [38] Utilizar o valor de
DI33 no evento (Alta = TRUE).

Comando Partida [39] Este evento é TRUE se o

conversor de freqléncia der a partida por qualquer

meio (via entrada digital, fieldbus ou um outro).
Drive parado [40] - este evento é TRUE se o
conversor de freqiéncia estiver parado ou for

parado por inércia, por qualquer meio (via entrada

digital, fieldbus ou um outro).

13-52 Acao do SLC

Matriz [20]
Opgao:

* Desativado [0]
Nenhuma acgao [1]
Selecionar set-up 0 [2]
Selecionar set-up 1 [3]
Selecionar set-up 2 [4]
Selecionar set-up 3 [5]
Selec. ref. Predef 0 [10]
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Selec. ref. predef 1 [11] Selec ref. Predef. 0 [10] - seleciona

Selec. ref. predef 2 [12] referéncia predefinida 0.

Selec. ref. predef 3 [13] Selec. ref. predef 1 [11] - seleciona

Selec. ref. predef 4 [14] referéncia predefinida 1.

Selec. ref. predef 5 [15] Selec. ref. predef 2 [12] - seleciona

Selec. ref. predef 6 [16] referéncia predefinida 2.

Selec. ref. predef 7 [17] Selec. ref. predef 3 [13] - seleciona
Selecionar rampa 1 [18] referéncia predefinida 3.

Selecionar rampa 2 [19] Selec. ref. predef 4 [14] - seleciona a
Selecionar rampa 3 [20] referéncia predefinida 4.

Selecionar rampa 4 [21] Selec. ref. predef 5 [15] - seleciona a
Funcionar [22] referéncia predefinida 5.

Fncionar em Revrsao [23] Selec. ref. predef 6 [16] - seleciona a

Parada [24] referéncia predefinida 6.

Quick Stop [25] Selec. ref. predef 7 [17] - seleciona a referéncia
Dc Stop [26] predefinida 7. Se a referéncia predefinida ativa
Parada por inércia [27] for alterada, ela serd misturada com os demais
Congela saida [28] comandos de referéncia predefinida, oriundos das
Iniciar tmporizadr 0 [29] entradas digitais ou de um fieldbus.

Iniciar tmporizadr 1 [30] Selecionar rampa 1 [18] - seleciona a rampa 1.
Iniciar tmporizadr 2 [31] Selecionar rampa 2 [19] - seleciona a rampa 2.
Defin said dig. A baix [32] Selecionar rampa 3 [20] - seleciona a rampa 3.
Defin said dig. B baixa [33] Selecionar rampa 4 [21] - seleciona a rampa 4.
Defin said dig. C baixa [34] Funcionar [22] - emite um comando de partida
Defin said dig. D baixa [35] para o conversor de freqliéncia.

Defin said dig. E baixa [36] Fncionar em Revrsdo [23] - emite um comando de
Defin said dig. F baixa [37] partida inversa para o conversor de freqiiéncia.
Defin said dig. A alta [38] Parada [24] - emite um comando de parada
Defin said dig. B alta [39] ao conversor de freqliéncia.

Defin said dig. C alta [40] Quick Stop [25] (Parada rapida) - emite um comando
Defin said dig. D alta [41] de parada rapida ao conversor de freqiéncia.
Defin said dig. E alta [42] Dc Stop [26] (Parada CC) - emite um comando
Defin said dig. F alta [43] CC ao conversor de freqliéncia.

Resetar Contador A [60] Parada por inércia [27] - o conversor de freqliéncia
Resetar Contador B [61] para por inércia, imediatamente. Todos os

comandos de parada, inclusive o comando de
parada por inércia, param o SLC.

Congelar saida [28] - congela a freqiiéncia de
saida do conversor de freqiiéncia.

Iniciar tmporizadr 0 [29] - inicia o temporizador 0;
consultar o par. 13-20 para descricao detalhada.
Iniciar tmporizadr 1 [30] - inicia o temporizador 1;
consultar o par. 13-20 para descrigao detalhada.
Iniciar tmporizadr 2 [31] - inicia o temporizador 2;
consultar o par. 13-20 para descrigao detalhada.
Defin said dig. A baix [32] - qualquer saida com
‘saida digital 1’ selecionada esté baixa (desligada).
Defin said dig. B baix [33] - qualquer saida com
‘saida digital 2’ selecionada esta baixa (desligada).
Defin said dig. C baix [34] - qualquer saida com
‘saida digital 3’ selecionada estd baixa (desligada).
Defin said dig. D baix [35] - qualquer saida com
‘saida digital 4’ selecionada esté baixa (desligada).

Funcao:
Selecionar a agdo correspondente ao evento do
SLC. As acOes sdo executadas quando o evento
correspondente (definido no par. 13-51) for
avaliado como true (verdadeiro). As seguintes
acoes estdo disponiveis para selegdo:
*DESATIVADO [0]
Nenhuma acédo [1]
Selecionar set-up 1 [2] - altera o set-up
ativo (par. 0-10) para 1"
Selecionar set-up 2 [3] - altera o set-up
ativo (par. 0-10) para 2"
Selecionar set-up 3 [4] - altera o set-up
ativo (par. 0-10) para ‘3"
Selecionar set-up 4 [5] - altera o set-up ativo
(par. 0-10) para ‘4’. Se o set-up for alterado, ele
se mistura com os demais comandos de set-up,
oriundos de entradas digitais ou de um fieldbus.
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Defin said dig. E baix [36] - qualquer saida com
‘saida digital 5’ selecionada esta baixa (desligada).
Ltdd  Defin said dig. F baix [37] - qualquer saida com
(7%7 ‘saida digital 6’ selecionada esté baixa (desligada).
Defin said dig. A alta [38] - qualquer saida com
‘'saida digital 1’ selecionada esta alta (fechada).
Defin said dig. B alta [39] - qualquer saida com
‘saida digital 2’ selecionada esta alta (fechada).
Defin said dig. C alta [40] - qualquer saida com
saida digital 3’ selecionada esta alta (fechada).
Defin said dig. D alta [41] - qualquer saida com
‘'saida digital 4’ selecionada esta alta (fechada).
Defin said dig. E alta [42] - qualquer saida com
‘'saida digita 5’ selecionada esta alta (fechada).
Defin said dig. F alta [43] - qualquer saida com
‘'saida digital 6’ selecionada esta alta (fechada).
Resetar Contador A [60] - zera o Contador A.
Resetar Contado B [61] - zera o Contador B.
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o Funcoes Especiais NOTAL:
As frequéncias de chaveamento acima
[0 14-%% Fungaes Especiais de 5,0 kHz provocam o derating o
Grupo de parametros para configurar as fungdes automatico da saida maxima do
especiais do conversor de freqiiéncia. conversor de frequéncia.
00 14-0* Chveamnt d Invrsr 14-03 Sobre modulagao
Parémetros para configurar o chavea- Opcao:
mento do inversor. Off (Desligado) [0]
14-00 Padrao de Chaveamento *0on (Ligado) [1]
Opgao: Funcio:
60 AVM (0] Selecionar On (Ligado) [1] para conectar a fungdo
¥ SFAVM [1] sobre modulacdo a tensdo de saida, para obter uma

tensdo de saida até 15% maior que a tensdo de rede.
Selecionar Off (Desligado) [0] para que nao
haja sobremodulacdo da tensdo de saida e,
assim, evitar o ripple do torque no eixo do

14-01 Freqiiéncia de Chaveamento motor. Este recurso pode ser Util em aplicagdes

como nas maquinas de moagem.

Funcao:
Selecionar o padrdo de chaveamento: 60°
AVM ou SFAVM.

Opgao:

1,0 Kz (0]

1,5 kHz [1] Opcdo:

2,0 kHz [2] * off (Desligado) [0]

2,5 kHz [3] On (Ligado) [1]

3,0 kHz [4]

3,5 kHz [5] Funcao:

4,0 kHz [6] Selecionar On (Ligado) [1] para transformar o

5,0 kHz [7] ruido sonoro de chaveamento do motor, de um

6,0 kHz [8] tom de campainha para um ruido ‘branco’ menos

7,0 kHz [9] audivel. Consegue-se este efeito alterando, ligeira

8,0 kHz [10] e aleatoriamente, o sincronismo das fases de

10,0 kHz [11] saida moduladas pela largura de pulso.

12,0 kHz [12] Selecionar Off (Desligado) [0] para que nao

14,0 kHz [13] haja nenhuma alterag@o no ruido acustico

16,0 kHz [14] do chaveamento do motor.

Funcao: O 14-1%* Lig/Deslig RedeElét
Selecionar a freqliéncia de chaveamento do inversor. Parametros para configurar o monitoramento/trata-
Ao alterar a frequéncia de chaveamento é possivel mento de falhas da rede elétrica.

gue o ruido acustico do motor diminua.

14-12 Funcao no Desbalanceamento da Rede

NOTAL: OpCEE

O valor da freqliéncia de saida do X Desarme [0]
conversor de freqiéncia nunca deve Adverténcia [1]
ser superior a 1/10 da frequéncia Desativado [2]
de chaveamento. Quando o motor estiver
funcionando, ajuste a freqliéncia de chaveamento Funcio:
no par. 4-11 até que o motor funcione o mais Quando for detectado um desbalanceamento
silenciosamente possivel. Consultar também de rede elétrica critico:
o par. 14-00 e a segdo Derating. Selecionar Desarme [0] para desarmar o

conversor de freqiiéncia;

Selecionar Adverténcia [1] para emitir

uma adverténcia; ou

Selecionar Desativado [2] no caso de nenhuma agao.
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O funcionamento sob condicdes de desbalancea-
mento critico da rede elétrica reduz a vida

Gtil do motor. As condicdes sdo consideradas
criticas quando o motor funciona continuamente
com carga préoxima da nominal (como, por
exemplo, no caso de uma bomba ou ventilador
proximo da velocidade maxima).

0 14-2* Reset do Desarme

Parametros para configurar o tratamento do reset
automatico, tratamento de desarme especial e
auto-teste/inicializacdo do cartao de controle.

14-20 Modo Reset

Opgao:

* Reset manual [0]
Reset automatico x 1 [1]
Reset automatico x 2 [2]
Reset automatico x 3 [3]
Reset automatico x 4 [4]
Reset automatico x 5 [5]
Reset automatico x 6 [6]
Reset automatico x 7 [7]
Reset automatico x 8 [8]
Reset automatico x 9 [9]
Reset automatco x10 [10]
Reset automatco x15 [11]
Reset automatco x20 [12]
Reset automat infinit [13]
Funcao:

Selecionar a fungao reset apdés um desarme.

Feito o reset, o conversor de freqliéncia

pode partir novamente.

Selecionar Reset manual [0] para executar o reset
por meio da tecla [RESET] ou pelas entradas digitais.
Selecionar Reset automatico x 1,...,x20 [1]

a [12], para executar um dos doze resets
automaticos, apo6s um desarme.

Selecionar Reset automat infinit [13] para executar
reset continuamente, apds um desarme.

NOTA!:

Se 0 numero de AUTOMATIC RESETs

(Resets Automaticos) especificado for

atingido em 10 minutos, o conversor de
freqléncia entra em modo Reset manual [0]. Apds
um reset Manual, a programacao do par. 14-20
restabelece a selegdo original. Se o niumero de
AUTOMATIC RESETs ndo for atingido em 10 minutos
ou quando um Reset manual for executado, o
contador interno de RESETs AUTOMATICOs é zerado.

O motor pode partir sem adverténcia.
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14-21 Tempo para Nova Partida Automatica

Intervalo:

0 - 600 s *10 s

Funcao:
Inserir o intervalo de tempo desde o desarme
até o inicio da fungdo reset automatico. Este
parametro estd ativo somente quando o par.
14-20 estiver programado em uma das opgdes
de Reset automatico, [1] a [13].

14-22 Modo Operagao

Opgao:

* Operacso normal [0]
Test.da placa d cntrl [1]
Inicializagao [2]
Funcao:

Utilizar este parametro para especificar operagdo
normal; para executar testes; ou para inicializar
todos os parametros, exceto os par. 15-03, 15-04
e 15-05. Esta funcdo esta ativa somente quando a
energia é aplicada no conversor de freqiéncia.
Selecionar Operacdo normal [0] para o
funcionamento normal do conversor de freqiéncia,
com o motor na aplicagdo selecionada.

Selecionar Test.da placa d cntrl [1] para testar as
entradas analdgica e digital e as saidas e a tensao
de controle +10 V. Este teste requer um conector
de teste com ligagdes internas. Use o seguinte
procedimento para o teste do cartao de controle:

1. Selecionar Test.da placa d cntrl [1].

Desligar a alimentacdo de rede elétrica e
aguarde a luz do display apagar.

3. Programar as chaves S201 (A53) e S202

(A54) = 'ON’' / L.

Colocar o plugue de teste (vide a seguir).

Conexdo a rede elétrica.

Executar os varios testes.

Os resultados sao exibidos no LCP e o conversor

de freqiiéncia entra em um loop infinito.

8. O par. 14-22 é automaticamente programado
para Operacao normal. Executar um ciclo de
energizacao para dar partida em Operacdo
normal, apds o teste da placa de controle.

No ok

Se o teste terminar OK:

Leitura do LCP: Cartdo de Controle OK.
Desligar a alimentacdao de rede elétrica e
desconecte o plugue de teste. O LED verde,
no Cartdao de Controle, acende.

Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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Se o teste falhar:

Leitura do LCP: Defeito de E/S do Cartdo de Controle.
Substitua o conversor de freqiéncia ou a Cartdo
de Controle. O LED vermelho no Cartao de
Controle acende. Plugues de teste (conecte os
seguintes terminais uns aos outros): 18 - 27

-32; 19-29-33; 42-53-54

12113]18(19|2[7|129(|32(33(20|37
olo|d|o|d|d|o|d|olo] 2%
0|0]O||D|D|D]0|0]O)
12(13[18] 19|27 32|33(20
olo|d|do] [ololo] |
leife)lo}loito] Mlolle) e}
selaplsoreisates] o
O|O|0|0|O[O] ke 302
IOIIOIIOII( IICDIIO

L 130BA097.12

Selecionar Inicializacdo [2] para reinicializar todos
os valores dos parametros para a programacgao
padrdo, exceto os par. 15-03, 15-04 e 15-05. O
conversor de freqléncia reinicializara, durante

a energizagdo seguinte.

O parametro 14-22 também reinicializa a
programacao padrao Operacdo normal [0].

14-25 Atraso do Desarme no Limite de Torque

Opgao:

0-60s X 60 s

Funcao:
Inserir o atraso de desarme do limite de torque,
em segundos. Quando o torque de saida atinge os
limites de torque (par. 4-16 e 4-17) é disparada
uma adverténcia. Quando a adverténcia do limite
de torque estiver continuamente presente, durante
o periodo especificado neste parametro, o conversor
de freqUéncia desarma. Desativar o atraso de
desarme programando o pardmetro para 60 s =
OFF. O monitoramento do térmico do conversor
de frequéncia ainda permanecera ativo.
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14-26 Atraso do Desarme no De-
feito do Inversor

Opgao: o
0-30s X 55
Funcao:

Quando o conversor de freqliéncia detecta uma
sobre-tensao durante o tempo de programacao,
um desarme sera acionado apos este tempo.

14-3* Ctrl.Limite de Corr

A Série FC 300 apresenta um Controlador de Limite
de Corrente integral que € ativado quando a corrente
do motor, e portanto o torque, for maior que os
limites de torque programados nos par. 4-16 e 4-17.
Quando o limite de corrente for atingido, durante o
funcionamento do motor ou durante uma operagao
de funcionamento como gerador, o conversor de
freqUéncia tentara diminuir o torque abaixo dos
limites predefinidos, tdo rapido quanto possivel,
sem perder o controle do motor.

Enquanto o controle de corrente estiver ativo,

o conversor de freqléncia s6 podera ser

parado programado uma entrada digital para
Paradp/inérc.reverso [2] ou Parad inérc.Rst.rvrs.
[3]. Quaisquer sinais nos terminais 18 a 33 nado
estardo ativos, enquanto o conversor de freqiiéncia
estiver préximo do limite de corrente.

Utilizando uma entrada digital programar
Paradp/inérc.reverso [2] ou Parad inérc.Rst.rvrs.
[3], o motor ndo utiliza o tempo de desaceleragédo,
uma vez que o drive parou por inércia. Se for
necessaria uma parada rapida, utilize a fungdo de
controle do freio mecanico juntamente com o freio
eletro-mecanico externo anexado a aplicagdo.

14-30 Ganho Proporcional-Contr.Lim.Cor-
rente

Opgao:

0 - 500% % 100%

Funcao:
Inserir o valor do ganho proporcional para o
controlador do limite de corrente. Selecionando
um valor maior, a reacao do controlador torna-se
mais rapida. Uma programacgdo excessivamente
alta causa instabilidade no controlador.

14-31 Tempo de Integracao-Con-
trLim.Corrente

Opgao:

0,002 - 2,000 s %*0,020 s

Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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Funcao:
Controla o tempo de integracao do controlador
do limite de corrente. Definindo-o para um valor
menor faz com que ele reaja mais rapidamente.
Uma definicdo excessivamente baixa causa
instabilidade no controlador.

14-4* Otimiz. de Energia

Parametros para ajustar o nivel de otimizacgdo
da energia, nos modos Torque Variavel (TV)
e Otimizagdo Automatica da Energia (AEO -
Automatic Energy Optimization).

14-40 Nivel do VT

Intervalo:

40 - 90% X 66%

Funcao:
Inserir o nivel de magnetizagdo em velocidade
baixa. A selecdo de um valor baixo reduz
a perda de energia no motor, porém, reduz
também a capacidade de carga.
Este pardmetro ndo pode ser ajustado enquanto
0 motor estiver em funcionamento.

14-41 Magnetizagcao Minima do AEO

Intervalo:

40 - 75% X 40%

Funcao:
Inserir a magnetizagdo minima permitida para a
AEQ. A selecdo de um valor baixo reduz a perda
de energia no motor, porém, reduz também a
resisténcia a alteragGes repentinas da carga.

14-42 Freqiiéncia AEO Minima

Intervalo:

5 - 40 Hz *10 Hz

Funcao:
Inserir a freqliéncia minima na qual a Otimizagao
Automatica de Energia (AEO) deve estar ativa.

14-43 Cosphi do Motor

Intervalo:

0,40 - 0,95 N/A *0,66N/A

Funcao:
O ponto de definicdo do Cos(phi) é automaticamente
programado para o desempenho otimizado do
AEO. Este parametro ndo deve ser alterado,
normalmente. Entretanto, em algumas situagdes,
€ possivel que haja a necessidade de inserir
um valor novo para sintonia fina.
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0 14-5*% Ambiente

Programar estes parametros como On (Ligado)
[1] para que o conversor de freqliiéncia esteja em
conformidade com as normas EMC. Selecionar Off
(Desligado) [0] somente quando o conversor de
freqUiéncia for energizado a partir de uma fonte
de rede elétrica (Rede elétrica IT) isolada.

14-50 Filtro de RFI

Opgao:

Off (Desligado) [0]
*0n (Ligado) [1]
Funcao:

Selecionar On (Ligado) [1] para assegurar

gue o conversor de freqUéncia esteja em
conformidade com as normas EMC.

Selecionar Off (Desligado) [0] somente quando o
conversor de frequéncia for alimentado a partir

de uma fonte de rede elétrica isolada, ou seja, (
rede elétrica IT), Neste modo, as capacitancias
internas do RFI (capacitores de filtro), entre o
chassi e o Circuito do Filtro de RFI da Rede Elétrica,
sao desconectadas, para evitar danos no circuito
intermediario e para reduzir as correntes capacitivas
de terra (de acordo com a norma IEC 61800-3).
Este parametro esta disponivel somente no FC 302.

14-52 Controle do Ventilador

Opgao:

* Automatica [0]
Ligado 50% [1]
Ligado 75% [2]
Ligado 100% [3]
Funcao:

Selecionar a velocidade minima do ven-

tilador interno.

Selecionar Automatica [0] para acionar o ventilador
somente quando a temperatura interna do conversor
de freqliéncia estiver na faixa de 35 °C - a aprox.
55°C. O ventilador funciona em velocidades baixas
em 35 °C, e em velocidade plena, em 55 °C aprox.

Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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o Dados Operacionais

O 15-** Dados Operacionais
Grupo de paréametros contendo informagdes do
conversor de freqiéncia, como dados operacionais,
configuracao de hardware e versdes de software.

O 15-0* Dados Operacionais
Grupo de parametros contendo dados operacionais,
como Horas de Funcionamento, Medidores
de kWh, Energizagoes, etc.

15-00 Horas de funcionamento

Intervalo:

0 - 2.147.483.647 h X0 h

Funcao:
Exibir quantas horas o conversor de freqliéncia
funcionou. O valor é gravado quando o conversor
de freqliéncia é desligado.

15-01 Horas em Funcionamento

Intervalo:

0 - 2.147.483.647 h X 0nh

Funcao:
Exibir quantas horas o motor funcionou. Reinicializar
o contador no par. 15-07. O valor é gravado quando
o conversor de freqléncia é desligado.

15-02 Medidor de kWh

Intervalo:

0 - 2.147.483.647 kWh * okwh

Funcao:
Exibir o consumo de energia de rede elétrica, em
kWh, como um valor médio durante uma hora.
Reinicializar o contador no par. 15-06

15-03 Energizacoes

Intervalo:
0 - 2.147.483.647 *o0

Funcao:
Exibir o nimero de vezes que o conversor
de frequéncia foi energizado.

15-04 Superaquecimentos

Intervalo:
0 - 65.535 X0

Funcao:
Exibir a quantidade de falhas de temperatura que
ocorreram com o conversor de freqtiéncia.

configuracao padrao  texto no display

15-05 Sobretensoes

Intervalo:
- (%.

0 - 65.535

Funcao:
Exibir o nUmero de sobretensdes que ocorreram
no conversor de freqiéncia.

15-06 Reinicializar o Medidor de kWh

Opgao:

*N&o reinicializar [0]
Reinicializr Contador [1]
Funcao:

Selecionar Reinicializr Contador [1] e apertar [OK]
para zerar o contador de kWh (consultar o par.
15-02) Este parametro ndo pode ser selecionado
através da porta serial RS 485.

Selecionar N&o reinicializar [0] caso ndo se deseje
que o medidor de kWh seja reinicializado.

NOTA!:
O reset é executado apertando-se [OK].

15-07 Reinicialzar Contador de Horas de Func

Opgao:

% N3o reinicializar [0]
Reinicializr Contador [1]
Funcao:

Selecionar Reinicializr Contador [1] e apertar [OK]
para zerar o contador de Horas de Funcionamento
(consultar o par. 15-01). Este parametro ndo pode
ser selecionado através da porta serial RS 485.
Selecionar N&o reinicializar [0] se nao desejar
que o contador de Horas de Funcionamento

seja reinicializado.

15-1* Defin de Log d Dados

O Log de Dados permite o registro continuo de até
4 fontes de dados (par. 15-10) em periodicidades
individuais (par. 15-11). Um evento de disparo (par.
15-12) e uma janela (par. 15-14) sdo utilizados
para iniciar e parar o registro condicionalmente.

15-10 Fonte do Logging

Matriz [4]

Opgao:
Nenhum
16-00 Control Word
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16-01 Referéncia [Unidade]

16-02 Referéncia %

16-03 Status Word

16-10 Poténcia [kW]

16-11 Poténcia [hp]

16-12 Tensdao do Motor

16-13 Frequéncia

16-14 Corrente do Motor

16-16 Torque

16-17 Velocidade [RPM]

16-18 Térmico Calculado do Motor
16-30 Tensdo de Conexao CC
16-32 Energia de Frenagem /s
16-33 Energia de Frenagem / 2 min
16-34 Temp. do Dissipador de Calor.
16-35 Térmico do Inversor

16-50 Referéncia Externa

16-51 Referéncia de Pulso

16-52 Feedback [Unidade]

16-60 Entrada Digital

16-62 Entrada Analdgica 53
16-64 Entrada Analdgica 54
16-65 Saida Analdgica 42 [mA]
16-66 Saida Digital [bin]

16-90 Alarm Word

16-92 Warning Word

16-94 Status Word Estendida

Funcao:
Selecionar as variaveis que devem ser registradas.

15-11 Intervalo de Logging

Intervalo:
1 - 86.400.000 ms *X1ms

Funcao:
Inserir o intervalo entre as amostragens das
variaveis a serem registradas, em milisegundos.

15-12 Evento do Disparo

Opgao:

*FALSE (Falso) (0]
True (Verdadeiro) [1]
Em funcionamento [2]
Dentro da Faixa [3]
Na referéncia [4]
Limite d torque [5]
Corrente limite [6]
Fora da Faix de Corr [7]
Abaixo da I baixa [8]
Acima da I alta [9]
Fora da Faix de Veloc [10]
Abaixo da veloc.baix [11]
Acima da veloc.alta [12]

Fora da faixa d feedb [13]
Abaixo de feedb.baix [14]
Acima de feedb.alto [15]
Adverténcia térmica [16]
Red.Elétr Fora d Faix [17]
Reversao [18]
Adverténcia [19]
Alarme (desarme) [20]
Alarm(bloqg.p/desarm) [21]
Comparador 0 [22]
Comparador 1 [23]
Comparador 2 [24]
Comparador 3 [25]
Regra Logica 0 [26]
Regra légica 1 [27]
Regra légica 2 [28]
Regra légica 3 [29]
Entrada digital DI18 [33]
Entrada digital DI19 [34]
Entrada digital DI27 [35]
Entrada digital DI29 (somente

para o FC 302) [36]
Entrada digital DI32 [37]
Entrada digital DI33 [38]
Funcao:

Selecionar o evento do disparo. Quando o evento
disparador ocorrer, aplica-se uma janela para
congelar o registro. O registro, entdo, retera uma
porcentagem de amostras especificadas, anterior a
ocorréncia do evento disparador (par. 15-14).

15-13 Modo Logging

Opgao:

*Sempre efetuar Log [0]
Log Unico no trigger [1]
Funcao:

Selecionar Sempre efetuar Log [0] para
registro continuo.

Selecionar Log unico no trigger [1] para iniciar
e parar, condicionalmente, o registro utilizando
os par. 15-12 e par.15-14.

15-14 Amostragens Antes do Disparo

Intervalo:
0 - 100 N/A % 50N/A

Funcao:
Inserir a porcentagem de todas as amostras,
anteriores a um evento de disparo, que devem
ser mantidas no log. Consultar também os
par. 15-12 e par. 15-13.

configuragdo padrdo  texto no display = Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial

240 MG.33.B6.28 - VLT é uma marca registrada da Danfoss



Danfiti

Guia de Projeto do FC 300

— Como Programar

O 15-2* Registr.doHistorico Entrada digital Valor decimal. Consultar a descricdo

Conferir até 50 registros de dados, por meio dos
parametros de matriz, neste grupo de parametros.
Para todos os parametros no grupo, [0] corresponde
aos dados mais recentes e [49] aos mais antigos.
Os dados sdo registrados cada vez que ocorre

um evento (ndo confundir com eventos do SLC).
Eventos, neste contexto, sao definidos como uma
alteragdo em uma das seguintes areas:

Entrada digital

Saidas digitais (ndo monitoradas neste
release de SW)

Warning word

Alarm word

Status word

Control word

Status word estendida

N =

Nowuhkuw

Os eventos sdo registrados com valor e horario

em ms. O intervalo de tempo entre dois eventos
depende da frequiéncia com que eles ocorrem (no
maximo uma vez a cada varredura). O registro de
dados é continuo, porém, se ocorrer um alarme, o
registro é salvo e os valores podem ser vistos no
display. Este recurso é util, por exemplo, ao executar
servigo depois de um desarme. Pode-se conferir o
registro histérico contido nestes parametros, por
meio da porta de comunicagao serial ou pelo display.

15-20 Registro do Historico: Evento

Matriz [50]
Intervalo:
0 - 255 %0

Funcao:
Exibir o tipo de evento nos eventos registrados.

15-21 Registro do Histérico: Valor

Matriz [50]

Intervalo:
0 - 2.147.483.647 X 0

Funcao:
Exibir o valor do evento registrado. Interpretar os
valores do evento, de acordo com esta tabela:

configuracao padrao  texto no display

no par. 16-60, apos a conversao
para valor binario.
Saida digital (ndo Valor decimal. Consultar a descrigdo
monitorada, neste
release de SW)

Warning word

no par. 16-66, apds a conversao
para valor binario.

Valor decimal. Consultar a descrigao
no par. 16-92

Alarm word Valor decimal. Consultar a descrigdo
no par. 16-90

Status word Valor decimal. Consultar a descrigao
no par. 16-03, apos a conversdo
para valor binario.

Control word Valor decimal. Consultar a descrigéo

no par. 16-00.
Status word Valor decimal. Consultar a descrigao
estendida no par. 16-94.

15-22 Registro do Histérico: Tempo

Matriz [50]

Intervalo:
0 - 2.147.483.647 X0

Funcao:
Exibir o instante em que o evento registrado
ocorreu. O tempo é medido em milisegundos, desde
a inicializagdo do conversor de freqliéncia.

15-3* Registro de Falhas

Os parametros neste grupo sdo parametros
matriciais, onde até 10 registros de falhas podem
ser visualizados. [0] corresponde aos dados de
registro mais recentes e [9] aos mais antigos. Os
codigos de erro, valores e o horario podem ser
visualizados para todos os dados registrados.

15-30 Registro da Falha: Cédigo da Falha

Matriz [10]

Intervalo:
0 - 255 X o

Funcao:
Exibir o cddigo da falha e verificar o seu
significado no capitulo Solucdo de Problemas
do Guia de Design do FC 300.

15-31 Reg. de Falhas:Valor

Matriz [10]
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Intervalo: 15-44 String do Coédigo de Compra

-32.767 - 32.767 X 0
L, 1 Funcao:
(7% Funcao: Exibir o string do cédigo do tipo utilizado para
Exibir uma descricdo extra do erro. Este parametro encomendar novamente o conversor de freqliéncia,
é utilizado, na maioria das vezes, em combinagao em sua configuracdo original.

com o alarme 38 ‘falha interna’.

15-32 Registro de Falhas: Tempo

15-45 String de Cdédigo Real

Funcao:

Matriz [10] Exibir o string do cddigo do tipo real.
Intervalo: 15-46 N©°. do Pedido do Cnvrsr de Freqiiéncia
0 - 2.147.483.647 *0
Funcao:
Funcao: Exibir o cédigo de compra de 8-digitos utilizado
Exibir o instante em que o evento registrado para encomendar o conversor de frequéncia
ocorreu. O tempo é medido em segundos desde novamente, em sua configuragao original.

a inicializacdo do conversor de freqliéncia. . —
15-47 N°. de Pedido da Placa de Poténcia

O 15-4* Identific. do VLT
Parametros que contém informagdes somente
de leitura sobre as configuracdes de hardware e
software do conversor de freqléncia. 15-48 N° do Id do LCP

15-40 Tipo do FC Funcio:

Exibir o codigo do ID do LCP.

Funcao:
Exibir o cddigo de compra da placa de energia.

Funcao:
Exibir o tipo do FC. A leitura é idéntica a do 15-49 ID do SW da Placa de Controle
campo de poténcia da definicdo do cddigo do
tipo da Série FC 300, caracteres 1-6. Funcdo:

Exibir o codigo da versdo do software do

15-41 Secdao de Poténcia cartdo de controle.
Funcao: 15-50 ID do SW da Placa de Poténcia

Exibir o tipo do FC. A leitura é idéntica a do

campo de poténcia da definicdo do cédigo do Funcéo:
tipo, caracteres 7-10, da Série FC 300. Exibir o cédigo da versao do software da
placa de energia.
15-42 Tensao
15-51 Numero de Série d Conversor de Freqii

Funcao:
Exibir o tipo do FC. A leitura é idéntica a do Funcao:
campo de poténcia da definicdo do cédigo do tipo, Exibir o nUmero de série do conversor de freqliéncia.

t 11-12, da Série FC 300. " — = ~
caracteres a serie 15-53 Numero de Série do Cartao de Poténcia
15-43 Versao de Software -
Funcao:

Funcio: Exibir o nimero de série da placa de energia.
Exibir a versdao combinada do SW (ou ‘versao
do pacote’), que consiste do SW de poténcia
e do SW de controle.

O 15-6* Ident. do Opcional.
Este parametro somente de leitura contém
informagdes sobre as configuracdes de
hardware e software dos opcionais instalados
nos slots A, B, CO e C1.

configuragdo padrdo  texto no display = Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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15-60 Opcional Montado 15-75 Versao de SW do Opcional - Slot C

Funcao: Funcao: ]y ||
Exibir o tipo de opcional instalado. Exibir a versdo do software do opcional (7&7
instalado no slot C.
O 15-9* Inform. do Param.
Funcéo: Listas de parametros

Exibir a versao do software do opcional instalado.

15-92 Parametros Definidos
15-62 N°. do Pedido do Opcional

Matriz [1000]

Funcao:
Mostra o codigo de compra dos opcionais instalados. Intervalo:
0 - 9999 *0
Funcao:
Funcéo: Exibir a lista de todos os pardmetros definidos no
Exibir 0 n° de série do opcional instalado. conversor de frequéncia. A lista termina com 0.
Funcio: Matriz [1000]
Exibir o string do cddigo do tipo, para o opcional
instalado no slot A, e a respectiva tradugdo. Por Intervalo:
exemplo, para o string do cddigo do tipo ‘AX’ 0 - 9999 . 1)
a traducgdo é 'Nenhum opcional’.
Funcao:

15-71 Versao de SW do Opcional - Slot A Exibir a lista dos pardmetros que foram alterados

desde a programacgdo padrao. A lista termina com
0. As alteragdes podem ndo ser visiveis durante
até 30 segundos, apds a implementagao.

15-99 Metadados de Parametro

Funcao:
Exibir a versdo do software do opcional
instalado no slot A.

15-72 Opcional no Siot B

Matriz [23]
Funcao:
Exibir o string do cddigo do tipo, para o opcional Opgcéo:
instalado no slot B, e a respectiva tradugdo. Por 0 - 9999 X0
exemplo, para o string do cédigo do tipo '‘BX’
a tradugdo é 'Nenhum opcional’. Funcao:

Este parametro contém dados utilizados pela

15-73 Versao de SW do Opcional - Slot B ferramenta de software MCT10

Funcao:
Exibir a versao do software do opcional
instalado no slot B.

15-74 Opcional no slot C

Funcao:
Exibir o string do codigo do tipo dos opcionais
instalados no slot C e uma tradugdo desse string.
Por exemplo, para o string do cdédigo do tipo
'CXXXX'" a traducdo é 'Sem opcionais’.

configuragdo padrdo  texto no display = Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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o Leituras de Dados Funcio:
Exibir a palavra de dois bytes enviada com a Status
Lty L 0 16-** Leituras de Dados word para o barramento Mestre, relatando o Valor
Grupo de parémetros para leituras de dados, por Real Principal. Consultar as Instrug()es Operacionais
exemplo, referéncias reais, tensdes, controle, do Profibus do FC 300 do VLT® AutomationDrive,
alarme, adverténcia e status words MG.33.CX.YY, para descrigdo detalhada.
0 16-0* Status Geral O 16-1* Status do Motor
Parametros para leitura do status geral, como Parametros para a leitura dos valores de
refer@ncia calculada, control word, status ativos, etc. status do motor.
16-00 Control Word 16-10 Poténcia [kW]
Intervalo: Intervalo:
0 - FFFF *0 0,0 - 1.000,0 kW *0,0 kW
Funcao: Funcao:
Exibir a Control word enviada do conversor Exibir a poténcia do motor, em kW. O valor
de freqliéncia pela porta de comunicagao apresentado é calculado com base na atual tenséo
serial, em cddigo hex. do motor e da corrente do motor. O valor é filtrado

e, portanto, aprox. 1,3 segundos podem passar,

e el e o desde a alteracdo de um valor de entrada até a

Intervalo: alteragao dos valores da leitura de dados.
-999.999,000 - 999.999,000 % 0.000 L
16-11 Poténcia [hp]

Funcéo: Intervalo:

Exibir o valor da referéncia atual aplicada em 0,00 - 1.000,00 hp % 0,00hp
impulso ou com base analdgica, na unidade, '
resultante da escolha da configuragdo selecionada Funcao:

no par. 1-00 (Hz, Nm ou RPM). Exibir a poténcia do motor, em hp. O valor

apresentado é calculado com base na atual tensdo

= a H o,
16-02 Referéncia % do motor e da corrente do motor. O valor é filtrado

Intervalo: e, portanto, aprox. 1,3 segundos podem passar,
-200,0 - 200,0% *0.0% desde a alteragdo de um valor de entrada até a
. alteragdo dos valores da leitura de dados.
Funcao:
Exibir a referéncia total. A referéncia total
€ a soma das referéncias digital, analdgica, Intervalo:
predefinida, barramento e congelar referéncias, 0,0 - 6.000,0 V %*0,0 v
mais a de catch-up e slow-down.
Funcao:
Exibir a tensdo do motor, um valor calculado
Intervalo: que é utilizado para controlé-lo.
0 - FFFF *0
Funcao:

Intervalo:

Exibir a Status word enviada pelo conversor de 0,0 - 6.500,0 Hz %0,0 Hz

freqUiéncia, através da porta de comunicagdo
serial em cddigo hex. Funcio:

Exibir da freqliéncia do motor, sem amortecimento

16-05 Valor Real Principal [%] o
da ressonancia.

Opgao:
0 -0 N/A K N/A
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16-14 Corrente do Motor

Intervalo:

0,00 - 0,00 A *0,00A

Funcao:
Exibir a corrente do motor, medida como um
valor médio IRMS. O valor é filtrado e, portanto,
aprox. 1,3 segundos podem passar, desde a
alteracdo de um valor de entrada até a alteragdo
dos valores da leitura de dados.

16-15 Freqiiéncia [%]

Intervalo:

0,00 - 0,00% *0.00%

Funcao:
Exibir uma word de dois bytes que reporta a
freqléncia real do motor (sem amortecimento
da ressonancia) como uma porcentagem (escala
0000-4000 Hex) do par. 4-19 Freqgliéncia Max.
de Saida. Programar o par. 9-16 indice 1 para
envia-lo com a Status Word, em vez do MAV (Main
Actual Value - Valor Real Principal).

16-16 Torque

Intervalo:

-3.000,0 - 3.000,0 Nm *0,0Nm

Funcao:
Exibir o valor do torque, com um sinal, fornecido
ao eixo do motor. A linearidade ndo é exata entre
160% de corrente do motor e o torque, em relagao
ao torque nominal. Alguns motores fornecem mais
que 160% de torque. Conseqiientemente, os
valores minimo e maximo dependerdo da corrente
maxima do motor e do motor usado. O valor é
filtrado e, portanto, aprox. 1,3 segundos podem
passar, desde a alteragdo de um valor de entrada
até a alteracgdo dos valores da leitura de dados.

16-17 Velocidade [RPM]

Intervalo:

0 - 0 RPM %0 RPM

Funcao:
Exibir as RPM atuais do motor. Em controle de
processo de malha aberta ou de malha fechada, as
RPM do motor sdo estimadas. As RPM do motor sao
medidas no modo de velocidade de malha fechada.

16-18 Térmico Calculado do Motor

Intervalo:

0 - 100% *0%

configuracao padrao  texto no display

Funcao:
Exibir a carga térmica calculada no motor. O
limite de corte é 100%. A base para o calculo é
a fungado ETR, selecionada no par.1-90.

16-19 Temperatura do Sensor KTY

Intervalo:
0 - xxx °C %0 °C
Funcao:

Enviar a temperatura real do sensor KTY

embutido no motor.

16-20 Angulo do Motor

Intervalo:
0 - 65535 *o0

Funcao:
Exibir o ajuste do angulo do encoder/resolver atual,
relativo a posigdo do indice. A faixa de valores de
0 - 65535 corresponde a 0-2*pi (radianos).

16-3* Status do VLT
Parametros para relatar o status do
conversor de freqliéncia.

16-30 Tensao de conexao CC

Intervalo:

0 - 10000 V *o v

Funcao:
Exibir um valor medido. O valor é filtrado e,
portanto, aprox. 1,3 segundos podem passar,
desde a alteracdo de um valor de entrada até a
alteragdo dos valores da leitura de dados.

16-32 Energia de Frenagem /s

Intervalo:

0,000 - 0,000 kW *0,000kW

Funcao:
Exibir a poténcia de frenagem transmitida a
um resistor de freio externo, definido como
um valor instantaneo.

16-33 Energia de Frenagem /2 min

Intervalo:

0,000 - 500,000 kw % 0,000kW

Funcao:
Exibir a poténcia de freio transmitida a um resistor
de freio externo. A poténcia média é calculada como
um valor médio, durante os ultimos 120 s.

Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial

MG.33.B6.28 - VLT é uma marca registrada da Danfoss 245




o

Guia de Projeto do FC 300

Danfiti

— Como Programar

16-34 Temp. do Dissipador de Calor

Intervalo:
0 - 255 °C

%o °C

Funcao:
Exibir a temperatura do dissipador de calor do
conversor de freqtiéncia. O limite de corte é 90
+ 5 °C, e 0o motor religa em 60 £ 5 °C.

16-35 Térmico do Inversor

Intervalo:
0 - 0%

* 0%

Funcao:
Exibir a porcentagem de carga no inversor.

16-36 Corrente. Nom.do Inversor

Intervalo:

0,01 - 10.000,00 A X A

Funcao:
Exibir a corrente nominal do inversor, que deve
ser igual a que consta na plaqueta de identificacdo
do motor conectado. Os dados sdo utilizados para
calcular o torque, a protecao do motor, etc.

16-37 Corrente. Max.do Inversor

Intervalo:
0,01 - 10.000,00 A XA

Funcao:
Exibir a corrente maxima do inversor, que deve
ser igual a que consta na plaqueta de identificacdo
do motor conectado. Os dados sdo utilizados para
calcular o torque, a protecao do motor, etc.

16-38 Estado do SLC

Intervalo:
0-0 *ko

Funcao:
Exibir o estado do evento em execugao
pelo controlador de SL.

16-39 Temp.do Control Card

Intervalo:

0 - 100 °C %o °C

Funcao:
Retorna a temperatura do cartdo de controle em °C.

16-40 Buffer de Logging Cheio

Opgao
* Nso [0]
Sim [1]

configuracao padrao  texto no display

Funcao:
Exibir se o buffer de log esta cheio (consultar o
par. 15-1*). O buffer de registro nunca ficara
cheio quando o par. 15-13 Modo Logging for
programado para Sempre efetuar Log [0].

16-5* Referéncia &Fdback
Parametros para reportar a entrada de
referéncia e de feedback.

16-50 Referéncia Externa

Intervalo:

0,0 - 0,0 *Xo0.0

Funcao:
Exibir a referéncia total, a soma das referéncias
digital, analdgica, predefinida, de barramento,
mais a de catch-up e de slow-down.

16-51 Referéncia de Pulso

Intervalo:

0,0 - 0,0 *0.0

Funcao:
Exibir o valor da referéncia da entrada(s) digital(is)
programada(s). A leitura pode ser também refletir
0s impulsos de um encoder incremental.

16-52 Feedback [Unidade]

Intervalo:

0,0 - 0,0 *0.0

Funcao:
Exibir a unidade do feedback resultante da
selecdo da unidade e escala nos parametros
3-00, 3 -01, 3-02 e 3-03.

16-53 Referéncia do DigiPot

Intervalo:

0,0 - 0,0 *0.0

Funcao:
Exibir a contribuicdo do Potenciémetro Digital
para a referéncia real.

16-6* Entradas e Saidas
Parametros para reportar as portas de E/S
digitais e analdgicas.

16-60 Entrada Digital

Intervalo:
0 - 63 *ko

Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial

246 MG.33.B6.28 - VLT é uma marca registrada da Danfoss



Guia de Projeto do FC 300

Danfiti

— Como Programar

Funcao:
Exibir os estados do sinal das entradas digitais
ativas. A Entrada 18 corresponde ao bit na extrema
esquerda. ‘0’ = sem sinal, ‘1’ = sinal de conectado.

Bit 0 Entrada digital term. 33
Bit 1 Entrada digital term. 32
Bit 2 Entrada digital term. 29
Bit 3 Entrada digital term. 27
Bit 4 Entrada digital term. 19
Bit 5 Entrada digital term. 18
Bit 6 Entrada digital term. 37
Bit 7 Entr. digital term. E/S GP X30/2
Bit 8 Entr. digital term. E/S GP X30/3
Bit 9 Entr. digital term. E/S GP X30/4
Bits 10-63 | Reservados p/ terminais futuros
16-61 Definicdo do Terminal 53
Opgao:
* Corrente [0]
Tensdo [1]
Funcao:

Exibir a programacgao do terminal de entrada
53. Corrente = 0; Tensao = 1.

16-62 Entrada Analégica 53

Intervalo:

0,000 - 0,000 *0.000

Funcao:
Exibir o valor real na saida 53, como uma referéncia
ou como um valor de protecao.

16-63 Definicao do Terminal 54

Opgao:

* 60(corrente) [0]
Tensdo [1]
Funcao:

Exibir a programacgao do terminal de entrada
54. Corrente = 0; Tensdo = 1.

16-64 Entrada Analdgica 54

Intervalo:

0,000 - 0,000 *¥0.000

Funcao:
Exibir o valor real na saida 54, como uma referéncia
ou como um valor de protecao.

16-65 Saida Analégica 42 [mA]

Intervalo:

0,000 - 0,000 *0.000

configuracao padrao  texto no display
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Funcao:
Exibir o valor real na saida 42, em mA. O exibido
reflete a selegdo no par. 6-50.

16-66 Saida Digital [bin]

Intervalo:
0-3 b )

Funcao:
Exibir o valor binario de todas as saidas digitais.

16-67 Entr. Freq. #29 [Hz]

Intervalo:
0-0 b 3

o

Funcao:
Exibir a taxa de freqlUiéncia real no terminal 29.
Este parametro esta disponivel somente no FC 302.

16-68 Entr. Freq. #33 [Hz]
Intervalo:
0-0 *ko

Funcao:
Exibir o valor real da freqtiéncia aplicada no terminal
29, como uma entrada de impulso.

16-69 Saida de Pulso #27 [Hz]

Intervalo:
0-0 b 3

o

Funcao:
Exibir o valor real de impulsos aplicados no
terminal 27, no modo de saida digital.

16-70 Saida de Pulso #29 [Hz]

Intervalo:
0-0 b 3

o

Funcao:
Exibir o valor real de pulsos no terminal 29,
no modo de saida digital.
Este parametro esta disponivel somente no FC 302.

16-71 Saida do Relé [bin]

Intervalo:
0 - 31 X0

Funcao:
Exibir a programacdo de todos os relés.

Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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Selegdo de Leitura [P16-71]:
Saida de relé [bin]: 00000 bin

Rele 09 do cartdo do opcionalB
Relé 08 do cartdo do opcionalB
Relé 07 do cartdo do opcionalB
Relé 02 do cartdo de poténcia
Rele 01 do cartdo de poténcia

130BA195.10

16-72 Contador A

Intervalo:
0-0 *Xo

Funcao:
Exibir o valor atual do Contador A. Os contadores
sdo Uteis como operandos de comparador,
consultar o par. 13-10.
O valor pode ser reinicializado ou alterado, por
meio das entradas digitais (grupo de par. 5-1*) ou
utilizando uma agao do SLC (par. 13-52).

16-73 Contador B

Intervalo:
0-0 X0

Funcao:
Exibir o valor atual do Contador B. Os contadores sdo
Uteis como operandos de comparador (par. 13-10).
O valor pode ser reinicializado ou alterado, por
meio das entradas digitais (grupo de par. 5-1*) ou
utilizando uma agdo do SLC (par. 13-52).

16-74 Contador de Parada Prec.

Intervalo:
-2147483648 - 2147483648 X0

Funcao:
Retornar o valor real do contador de
precisao (par. 1-84).

16-8* FieldbusPorta do FC
Parametros para reportar as referéncias e
control words do BUS.

16-80 CTW 1 do Fieldbus

Intervalo:
0 - 65535 *0

Funcao:
Exibir os dois bytes da Control word (CTW) recebida
do Barramento Mestre. A interpretacdo da Control
word depende do opcional de fieldbus instalado e do
perfil da Control word selecionada no par. 8-10.
Para informacdes detalhadas, consulte o
manual do fieldbus.
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16-82 REF 1 do Fieldbus

Funcao:
Exibir os dois byte da word, enviada com a
control word, a partir do Barramento Mestre,
para programar o valor de referéncia.
Para informacdes detalhadas, consulte o
manual do fieldbus.

16-84 StatusWord do. Opcional

d Comunicacao

Intervalo:
0 - 65535 *o0

Funcao:
Exibir a status word estendida do opcional
de comunicagdo do fieldbus.
Para informacgdes detalhadas, consulte o
manual do fieldbus.

16-85 CTW 1 da Porta Serial

Intervalo:
0 - 65535 X0

Funcao:
Exibir os dois bytes da Control word (CTW) recebida
do Barramento Mestre. A interpretacdo da control
word depende do opcional de fieldbus instalado e do
perfil da Control word selecionada no par. 8-10.

16-86 REF 1 da Porta Serial

Intervalo:
0-0 b )

Funcao:
Exibir os dois bytes da Status word (STW) enviada
ao Barramento Mestre. A interpretacdo da Status
word depende do opcional de fieldbus instalado e do
perfil da Control word selecionada no par. 8-10

16-9* Leitura do Diagnods
Parametros para exibir a alarm word, warning
word e status word estendida.

16-90 Alarm Word

Intervalo:
0 - FFFF *0

Funcao:
Exibir a alarm word enviada através da porta de
comunicagdo serial, em cédigo hex.

Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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16-92 Warning Word

Intervalo:
0 - FFFF X0

Funcao:
Exibir a warning word enviada através da porta
de comunicacdo serial, em cdédigo hex.

16-94 (EXT. Estendida

Intervalo:
0 - FFFF X0

Funcao:
Retorna a warning word estendida enviada através
da porta de comunicacdo serial, em cédigo hex.
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O Opcional de Feedback do Selecionar Nenhuma [0] somente se o sensor de

EnCOder feedback for um encoder incremental.
N Este parametro ndo pode ser ajustado enquanto
(7% 0 17-** Opcionl.Feedb Motor 0 motor estiver em funcionamento.
Parametros adicionais para configurar o = ——
Opcional de Feedback do Encoder (MCB102)
ou do Resolver (MCB103). Opgdo:
512 [512]

0O 17-1%* Interf. Encoder Inc 1024 [1024]
Os parametros neste grupo configuram a interface 2048 [2048]
incrementa.nl do opcion.al MCB102. Observar que 4096 [4096]
athJas a.s interfaces, incremental e absoluta, KSSI 4 - 8192 [8192]
estdo ativas ao mesmo tempo. 16384 [16384]
KHIPERFACE 512 - 32768 [32768]

Opgcéo: Funcéo:

Nenhum [0] Selecionar a resolucao do encoder absoluto, ou seja,
¥ RS422 (5V TTL) [1] o nimero de contagens ou periodos por revolugdo.
Senoidal 1Vpp [2] Este parametro ndo pode ser ajustado enquanto

0 motor estiver em funcionamento.

Funcao:
Selecionar o tipo incremental (canais A/B) do 17-24 Comprimento dos Dados do SSI
encoder em uso. Procurar a informagao na Intervalo:
folha de dados do encoder. 13 - 25 %13
Selecionar Nenhum [0] somente se 0 sensor de
feedback for um encoder absoluto. Funcao:
Este parametro ndo pode ser ajustado enquanto Programar o numero de bits do telegrama do SSI.
0 motor estiver em funcionamento. Escolher 13 bits para encoders de giro Unico e

25 bits para encoders de giro multiplo.

17-11 Resolugcao (PPR)
T e [ 17-25 Velocidade do Oscilador

10 - 10000 *1024 Intervalo:
100 - 260 kHz * 260kHz
Funcao:
Inserir a resolugdo do rastreamento incremental, ou Funcdo:
seja, o nimero de pulsos ou periodos por revolugdo. Programe a velocidade do oscilador do SSI. No
Este pardmetro ndo pode ser ajustado enquanto caso de cabos de encoder longos, a velocidade
o motor estiver em funcionamento. do oscilador deve ser diminuida.
0O 17-2%* Interf. Encoder Inc 17-26 Formato dos Dados do SSI
Os parametros neste grupo configuram a interface Opgéo:
absoluta do opcional MCB102. Observar que X Cédigo Gray [0]
ambas as interfaces, incremental e absoluta, Cédigo Binario [1]
estdo ativas ao mesmo tempo.
Funcao:
Programar o formato dos dados do SSI. Selecionar
Opgao: entre os formatos Gray e Binario.
* Nenhuma [o1 17-34 Baudrate da HIPERFACE
HIPERFACE [1] -
EnDat [2] Opgao:
SSI [4] 600 (0]
1200 [1]
Funcao: 2400 [2]
Selecionar HIPERFACE [1] somente se o 4800 [3]
encoder for absoluto. ¥ 9600 [4]
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19200 [5]
38400 (6]
Funcao:

Selecionar a baud rate do encoder conectado.
Este parametro ndo pode ser ajustado enquanto
o motor estiver em funcionamento.

17-5* Interface do Resolver

O grupo de parametros 17-5* é utilizado

para programar os parametros do Opcional
MCB 103 do Resolver.

Normalmente, o feedback do resolver é utilizado
como feedback de motor, para motores de Ima
Permanente com o par. 1-01 programado com
a opgao Fluxo com feedback de motor.

Este parametro ndo pode ser ajustado enquanto
o0 motor estiver em funcionamento.

17-51 Tensdo de Entrada do Resolver

Intervalo:

4,0 - 8,0 V X70 v

Funcao:
Programar a tensdo de entrada para o resolver. A
tensdo estabelecida é em valor EFICAZ.
O valor esta definido na folha de dados do resolver.

17-50 Polos do Resolver

Intervalo:
2-4 *2

Funcao:
Programar o nimero de pdlos do resolver. A
maioria dos resolvers tém 2 polos.
O valor esta definido na folha de dados do resolver.

e A -

17-52 Freqiiéncia de Entrada do Resolver

Intervalo:

2,0 - 15,0 kHz * 10,0 kHz

Funcao:
Programar a freqliéncia de entrada do resolver.
O valor é definido pelo fornecedor do motor.

17-53 Relacgao de Transformacgao do Resolver,

Intervalo:

0,1-1,1 *0.5

Funcao:
Programar a relagdo de transformacgao do resolver.
A relagdo de transformacao é:

"/})ut
Tratio =

X_I n
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O valor esta definido na folha de dados do resolver.

17-59 Interface do Resolver

Opgao:

* False (Falso) [0]
True (Verdadeiro) [1]
Funcao:

Ativar o opcional MCB 103 do resolver quando os
parametros do resolver forem selecionados.

Para evitar danos em resolvers, os par. 17-50 - par.
17-53 devem ser ajustados, antes de ser ativados.

17-6* Monitor. e Aplic.

Este grupo de pardmetros seleciona funcées
adicionais quando o opcional MCB 102 de Encoder
ou o opcional MCB 103 de Resolver estiver instalado
no slot B opcional, como feedback de velocidade.
Este parametro ndo pode ser ajustado enquanto

0 motor estiver em funcionamento.

17-60 Sentido Positivo do Encoder

Opgao:

*Sentido Horario [0]
Sentido anti-horario [1]
Funcao:

Alterar o sentido de rotacdo do encoder detectado,
sem mudar a fiacdo do encoder.

Este parametro ndo pode ser ajustado enquanto
o0 motor estiver em funcionamento.

17-61 Monitoramento do Sinal do Encoder

Opgao:
Desativado [0]
* Adverténcia [1]
Desarme [2]
Funcao:

Selecionar o tipo de resposta que o conversor
de freqiiéncia deve emitir, no caso de um sinal
de falha de encoder ser detectado.

A funcdo de encoder, no par. 17-61, é um teste
elétrico do circuito do sistema do encoder.

Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial
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o Lista de parametros

Alteracbes durante a operacdo
"TRUE" ("VERDADEIRQ"), significa que o parametro pode ser alterado enquanto o conversor de freqiiéncias
estiver em operacao e "FALSE" ("FALSQO") significa que ele deve ser parado, antes de uma mudancga ser feita.

4-Set-up (Configuracdo)

'All set-up’ ('Toda configuracdo’): o parametro pode ser definido individualmente, em cada uma das quatro
configuragcBes, ou seja, um Unico parametro pode ter quatro diferentes valores de dados.

1 set-up’ (‘Configuracdo 1'): o valor do dado sera o mesmo em todas as configuracgoes.

Indice de conversdo
Este nimero se refere a um valor de conversdo utilizado, ao se gravar ou ler, por
meio de um conversor de frequiéncias.

Fator de 1 1/60 | 1000000 100000 ( 10000 | 1000 100 10 1 0.1 0.01 0.001| 0.0001 | 0.00001| 0.000001

conv.

Inteiro 32

16 sem sinal algébrico uint16
Cadeia Visivel VisStr
Sequéncia de bits de 16 varidveis booleanas
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O 0-** Operacao/Display

0-01 Idioma TRUE!

0-03 Programacdes Regionais 0] Internacional 1 set-u FALSE2 Uint8

0-10 Ativar Setu 1] Setup 1 1 set-u TRUE! - Uint8

0-12 Este Set-up estd Conectado ao 1] Setup 1 All set-ups3 FALSE2 - Uint8

0-14 Leitura: Editar Setups/ Canal 0 N/A All set-ups3 TRUE! 0 Int32

0-20 Linha do Display 1.1 Pequeno All set-ups3 TRUE! - Uint16

0-22 Linha do Display 1.3 Pequeno All set-ups3 TRUE! - Uint16

0-24 Linha do Display 3 Grande 1602 All set-ups3 TRUE! - Uint16

0-40 Tecla [Hand on] (Manual ligado) do LCP 1] Ativado All set-ups3 TRUE! - Uint8

Tecla [Auto on] (Automatico ligado) do

0-42 LCP Ativado All set-ups3 TRUE! Uint8

0-50 Copia via LCP 0] Nenhuma cépia All set-ups3 FALSEZ2

0-60 Senha do Main Menu (Menu Principal 100 N/A 1 set-u TRUE! 0 Uint16

0-65 Senha do Quick Menu (Menu Rapido 200 N/A Uint16

1) TRUE: Verdadeiro
2) FALSE: Falso
3) All set-ups: Todos os set-ups
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O 1-** Carga/Motor

1-00 Modo Configuragéo null All set-ups3 TRUE! - Uint8

1-02 Fonte Feedbck.Flux Motor 11 Encoder de 24V All set-ups3 X FALSEZ2 - Uint8

1-05_Config. Modo Local 2] Conf. modo P.1-00 All set-ups3 TRUE! - Uint8

1-10 Construcédo do Motor 0] Assincrono All set-ups3 FALSEZ2 - Uint8

1-20 Poténcia do Motor [kW ExpressionLimit All set-ups3 FALSE2 1 Uint32

1-22 Tensdo do Motor ExpressionLimit All set-ups3 FALSEZ2 0 Uint16

1-24 Corrente do Motor ExpressionLimit All set-ups3 FALSE2 -2 Uint32

1-26 Torque nominal. do motor ExpressionLimit All set-ups3 FALSEZ2 -1 Uint32

1-30 Resisténcia do Estator (Rs ExpressionLimit All set-ups3 FALSE?2 -4 Uint32

1-33 Reaténcia Parasita do Estator (X1 ExpressionLimit All set-ups3 FALSEZ2 -4 Uint32

1-35 Reatancia Principal (Xh ExpressionLimit All set-ups3 FALSE?2 -4 Uint32

1-37 Indutéancia do eixo-d (Ld ExpressionLimit All set-ups3 X FALSEZ2 -4 Int32

1-40 Forca Contra Eletromotriz em 1000 RPM ExpressionLimit All set-ups3 X FALSE?2 0 uUint16

1-50 Magnetizacdo do Motor a 0 Hz 100 % All set-ups3 TRUE! 0 Uint16

1-53 Model Shift Frequenc 6,7 Hz All set-ups3 X FALSEZ2 -1 Uint16

1-56 Caracteristicas U/f - F ExpressionLimit All set-ups3 TRUE! -1 Uint16

1-60 Compensacdo de Carga em Baix Velocid 100 % All set-ups3 TRUE! 0 Int16

1-62 Compensacdo de Escorregamento 100 % All set-ups3 TRUE! 0 Int16

1-64 Amortecimento da Ressonancia 100 % All set-ups3 TRUE! 0 Uint16

1-66 Corrente. Min. em Baixa Velocidade 100 % All set-ups3 X TRUE! 0 Uint8

1-68 Inércia Minima ExpressionLimit All set-ups3 X FALSEZ2 -4 Uint32

1-71 Atraso da Partida 0,0 All set-ups3 TRUE! -1 Uint8

1-73 Flying Start 0] Disabled All set-ups3 FALSEZ2 - Uint8

1-76 _Corrente de Partida 0,00 A All set-ups3 TRUE! -2 Uint32

1-80 Funcdo na Parada 01 Parada por inércia All set-ups3 TRUE! - Uint8

1-90 Protecdo Térmica do Motor 0] Sem protecao All set-ups3 TRUE! - Uint8
1-93 Fonte do Termistor [0] Nenhum All set-ups3 FALSE2 - Uint8
1) TRUE: Verdadeiro 3) All set-ups: Todos os set-ups

2) FALSE: Falso
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[0 2-** Freios

2-00 Corrente de Frenagem CC All set-ups3 Uint8

2-02 Tempo de Frenagem CC 10,0 s All set-ups3 TRUE! -1 Uint16

2-10 Fungao de Frenagem null All set-ups3 Uint8

2-12 Limite da Poténcia de Frenagem (kW) ExpressionLimit All set-ups3 Uint32

2-15 Verificagdo do Freio [0] Off (Desligado) All set-ups3 TRUE! - Uint8

2-20 Corrente de Liberagdo do Freio ExpressionLimit All set-ups3 -2 Uint32

2-23 Atraso de Ativacdo do Freio 0,0 s All set-ups3 TRUE! -1 Uint8

1) TRUE: Verdadeiro
2) FALSE: Falso
3) All set-ups: Todos os set-ups
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O 3-** Referéncia / Rampas

3-00 Intervalo de Referéncia null All set-ups3 TRUE! uUint8

3-02  Referéncia Minima 0,000 ReferenceFeedbackUnit All set-ups3 TRUE! 3 Int32

3-10 eferéncia Predefinida 0.00 % All set-uis3 TRUE! -2 Int16
3-13  Tipo de Referéncia 0] Dependnt d Hand/Auto All set-ups3 TRUE! - uint8
3-15  Fonte da Referéncia 1 1] Entrada analdgica 53 All set-ups3 TRUE! - Uint8
3-17 _ Fonte da Referéncia 3 11] Refernc do Bus Local All set-ups3 TRUE! - Uint8
3-19 Velocidade de Jog [RPM 150 RPM All_set-ups3 TRUE! 67 Uintl6
3-40  Tipo de Rampa 1 0] Linear All set-ups3 TRUE! - Uint8

3-42 Tempo de Desaceleracdo da Rampa 1 ExpressionLimit All set-ups3 TRUE! 2 Uint32

3-46  Relac. Rampa 1 Rampa-S Inicio. Acel. 50 % All set-ups3 TRUE! Uint8

3-48 elac. Rampa 1 Rampa-S Inicio Desacel 50 % All_set-ups3 TRUE! Uint8

I

3-50  Tipo de Rampa 2 0] Linear All set-ups3 - Uint8

3-52 Tempo de Desaceleracdo da Rampa 2 ExpressionLimit All set-ups3 TRUE! -2 Uint32

3-56  Relac. Rampa 2 Rampa-S Inicio. Desacel 50 % All set-ups3 TRUE! 0 Uint8

3-58 elac. Rampa 2 Rampa-S Inicio. Desacel 50 % All_set-ups3 TRUE! 0 Uint8

3-60  Tipo de Rampa 3 0] Linear All set-ups3 TRUE! - Uint8

3-62 Tempo de Desaceleracdo da Rampa 3 ExpressionLimit All set-ups3 TRUE! -2 Uint32

3-66  Relac. Rampa 3 Rampa-S Inicio. Desacel 50 % All set-ups3 TRUE! 0 Uint8

3-68 elagc. Rampa 3 Ramp-S Inic. Desacel 50 % All set-ups3 TRUE! 0 Uint8

3-70  Tipo de Rampa 4 0] Linear All set-ups3 TRUE! - Uint8

3-72 Tempo de Desaceleracdo da Rampa 4 ExpressionLimit All set-ups3 TRUE! 2 Uint32

3-76  Relac. Rampa 4 Rampa-S Inicio. Aceler. 50 % All set-ups3 TRUE? Uint8

3-7 Rel. Rampa 4 Rampa-S no Final Desac. 50 % All_set-ups3 TRUE! uUint8

'
CO
(=]

80  Tempo de Rampa do Jo ExpressionLimit All set-ups3 TRUE! Uint32

w
1
'
N

90  Tamanho do Passo 0.10 % All set-ups3 TRUE! Uint16

3-92 Restabelecimento da Energia 0] Off (Desligado All set-ups3 TRUE! uUint8

3-94 imite Minimo -100 % All set-ups3 TRUE! Int16

1) TRUE: Verdadeiro
2) FALSE: Falso
3) All set-ups: Todos os set-ups
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O 4-** Limites/Adverténcs

4-10 Sentido de Rotagdo do Motor [0] Sentido horario All set-ups3 FALSE2 - Uint8

4-13 Lim. Superior da Veloc do Motor [RPM] ExpressionLimit All set-ups3 TRUE! 67

4-17 Limite de Torque do Modo Gerador 160.0 % All set-ups3 TRUE! -1 uUint16

4-19 Freqliéncia Max. de Saida 132,0 Hz All set-ups3 FALSE2 -1 Uint16

4-50 Adverténcia de Corrente Baixa 0,00 A All set-ups3 TRUE! -2 Uint32

4-52 Adverténcia de Velocidade Baixa 0 RPM All set-ups3 TRUE! 67 Uint16

4-54 Advert de Refer Baixa -999999,999 N/A All set-ups3 -3
-999999,999
4-56 Advert de Feedb Baixo ReferenceFeedbackUnit  All set-ups3 TRUE! -3 Int32

4-58 Fungdo de Fase do Motor Ausente [1] On (Ligado) All set-ups3

4-60 Bypass de Velocidade de [RPM] All set-ups3 67

1) TRUE: Verdadeiro
2) FALSE: Falso
3) All set-ups: Todos os set-ups
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O 5-** Entrad/Said Digital

5-00 Modo E/S Digital [0] PNP All set-ups3 FALSE2

5-02 Modo do Terminal 29 [0] Entrada All set-ups3 TRUE!

X

5-10 Terminal 18 Entrada Digital [8] Partida All set-ups3 TRUE! - Uint8

5-12 Terminal 27 Entrada Digital [2] Paradp/inérc,reverso All set-ups3 TRUE! - Uint8

5-14 Terminal 32, Entrada Digital [0] Sem operagdo All set-ups3 TRUE! - Uint8

5-30 Terminal 27 Saida Digital [0 Fora de funcionament All set-ups3 TRUE! - Uint8

5-40 Fungdo do Relé [0] Fora de funcionament All set-ups3 TRUE! - Uint8

5-42 Atraso de Desativacdo do Relé 0,01 s All set-ups3 TRUE! -2 Uint16

5-50 Term. 29 Baixa Frequéncia 100 Hz All set-ups3 TRUE! 0 Uint32

0,000 ReferenceFeed-

5-52 Term. 29 Ref./feedb. Valor. Baixo backUnit All set-ups3 X TRUE! -3 Int32

5-54 Const de Tempo do Filtro de Pulso #29 100 ms All set-ups3 X FALSE?2 -3 Uint16

5-56 Term. 33 Alta Frequéncia 100 Hz All set-ups3 TRUE! 0 Uint32

1500,000 Reference-

5-58 Term. 33 Ref./Feedb.Valor. Alto FeedbackUnit All set-ups3 TRUE! -3 Int32

5-60 Terminal 27 Varidvel da Saida d Pulso [0] Fora de funcionament All set-ups3

5-63 Terminal 29 Variavel da Saida d Pulso [0] Fora de funcionament All set-ups3 TRUE! - Uint8

X

5-70 Term 32/33 Pulsos por Revolugdo 1024 N/A All set-ups3 FALSEZ2 0 Uint1l6

5-72 Term 32/33 Numer. Engren. 1 N/A All set-ups3 FALSE?2 0 uint16

1) TRUE: Verdadeiro
2) FALSE: Falso
3) All set-ups: Todos os set-ups
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O 6-** Entrad/Said Analdg

6-00 Tempo de Expiragdo do Live Zero 10 s All set-ups3 TRUE! 0 Uint8

6-10 Terminal 53 Tensdo Baixa 0,07 V All set-ups3 TRUE! -2 Int16

6-12 Terminal 53 Corrente Baixa 0,14 mA All set-ups3 TRUE! -5 Intl6

0,000 ReferenceFeed-
6-14 Terminal 53 Ref./Feedb. Valor. Baixo backUnit All set-ups3 TRUE! -3 Int32

6-16 Terminal 53 Const. de Tempo do Filtro 0,001 s All set-ups3 -3 Uint16

6-20 Terminal 54 Tensdo Baixa 0,07 V All set-ups3 TRUE! -2 Intl6

6-22 Terminal 54 Corrente Baixa 0,14 mA All set-ups3 TRUE! -5 Int16

0,000 ReferenceFeed-

6-24 Terminal 54 Ref./Feedb. Valor. Baixo backUnit All set-ups3 TRUE! -3 Int32

6-26 Terminal 54 Const. de Tempo do Filtro 0,001 s All set-ups3 TRUE! -3 Uint16

6-50 Terminal 42 Saida [0] Fora de funcionament All set-ups3 Uint8

6-52 Escala Maxima de Saida do Terminal 42 100.00 % All set-ups3 TRUE! -2 Int16

1) TRUE: Verdadeiro
2) FALSE: Falso
3) All set-ups: Todos os set-ups
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0O 7-** Controladores

7-00 Fonte do Feedb. do PID de Veloc. null All set-ups3 FALSE2 - Uint8

7-03 Tempo de Integragdo do PID de velocid. ExpressionLimit All set-ups3 TRUE! -4 Uint32

Lim do Ganho Diferencial. do PID d
7-05 Veloc 5,0 N/A All set-ups3 TRUE! -1 uintl6

7-20 Recurso do Feedb. 1 Malha fech. [0] Sem fungdo All set-ups3 TRUE! - Uint8

7-30 Controle Normal/Inverso do PID de Proc [0] Normal All set-ups3 TRUE! Uint8

7-32 Valor Inicial do Ctrir do PID de Proc 0 RPM All set-ups3 TRUE! 67 Uint16

7-34 Tempo de Integr. do PID de Proc 10000,00 s All set-ups3 TRUE! -2 Uint32

7-36 Lim.deGanho de Difer. PID de Proc 5,0 N/A All set-ups3 TRUE! -1 Uint16

7-39 Larg Banda Na Refer. 5 % All set-ups3 TRUE! 0 Uint8

1) TRUE: Verdadeiro
2) FALSE: Falso
3) All set-ups: Todos os set-ups
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0O 8-** Com. e Opcionais

8-01 Tipo de Controle [0] Digital e Control Wrd  All set-ups3 Uint8

8-03 Tempo de Timeout da Control Word 1,0 s 1 set-up -1 Uint32

8-05 Fungdo Timeout [1] Retomar set-up 1 set-up TRUE! - Uint8

8-07 Trigger de Diagndstico [0] Inativo 2 set-ups Uint8

8-10 Perfil da Control Word [0] Perfil do FC All set-ups3 Uint8

8-30 Protocolo [0] FC 1 set-up Uint8

8-32 Baud Rate da Porta do FC [2] 9600 Baud 1 set-up TRUE! - Uint8

8-36 Atraso Max de Resposta 5000 ms 1 set-up TRUE! -3 Uint16

8-50 Selegdo de Parada por Inércia [3] Ldgica OU All set-ups3 Uint8

8-52 Selegdo de Frenagem CC [3] Ldgica OU All set-ups3 Uint8

8-54 Selegdo da Reversdo [3] Ldgica OU All set-ups3 Uint8

8-56 Selecdo da Referéncia Pré-definida [3] Légica OU All set-ups3 Uint8

8-90 Velocidade de Jog 1 via Bus 100 rpm All set-ups3 TRUE! 67 Uint16

1) TRUE: Verdadeiro
2) FALSE: Falso
3) All set-ups: Todos os set-ups
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0 9-** Profibus

9-00 Setpoint 0 N/A All set-ups3 TRUE! 0 Uint16

9-15 Configuragdo de Gravar do PCD ExpressionLimit 2 set-ups TRUE! - uUint16

9-18 Enderego do N6 126 N/A 1 set-up TRUE! 0 Uint8

9-23 Parametros para Sinais 0 All set-ups3 TRUE! - Uint16

9-28 Controle de Processo [1] Ativar mestreCiclico 2 set-ups FALSE? - Uint8

9-45 Codigo do Defeito 0 N/A All set-ups3 TRUE! 0 Uintl6

9-52 Contador da Situagdo do defeito 0 N/A All set-ups3 TRUEL 0 Uintl6

[255] BaudRate

9-63 Baud Rate Real encontrad All set-ups3 TRUE! - Uint8

9-65 Nuamero do Perfil 0 N/A All set-ups3 0 OctStr[2]

9-68 Status Word 1 0 N/A All set-ups3 TRUE! 0 V2

9-72 Reinicializagdo do Drive [0] Nenhuma agdo 1 set-up FALSE2 - Uint8

9-81 Parametros Definidos (2) 0 N/A All set-ups3 FALSE? 0 Uint16

9-83 Parametros Definidos (4) 0 N/A All set-ups3 FALSE2 0 Uint16

9-91 Parémetros Alterados (2) 0 N/A All set-ups3 FALSE? 0 Uint16

9-93 Parametros Alterados (4) 0 N/A All set-ups3 FALSE2 0 Uint16

1) TRUE: Verdadeiro
2) FALSE: Falso
3) All set-ups: Todos os set-ups
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O 10-** Fieldbus CAN

10-00 Protocolo CAN [1] Device Net 2 set-ups FALSE2 - Uint8

10-02 MAC ID 63 N/A 2 set-ups TRUE?!

10-06 Leitura do Contador de Erros d Recepg 0 N/A All set-ups3 TRUE! 0 Uint8

10-10 Selegdo do Tipo de Dados de Processo null All set-ups3 TRUE! - Uint8

10-12 Leitura de Config dos Dados d Processo ExpressionLimit 2 set-ups TRUE! - uUint16

10-14 Referéncia da Rede [0] Off (Desligado) 2 set-ups TRUE! - Uint8

10-20 Filtro COS 1 0 N/A All set-ups3 FALSE2 0 Uint16

10-22 Filtro COS 3 0 N/A All set-ups3 FALSE? 0 Uint16

10-30 indice da Matriz 0 N/A 2 set-ups TRUE! 0 Uint8

10-32 Revisdo da DeviceNet ExpressionLimit All set-ups3 TRUE! 0 Uint16

10-39 Parametros F do Devicenet 0 N/A All set-ups3 TRUE! 0 uUint32

1) TRUE: Verdadeiro
2) FALSE: Falso
3) All set-ups: Todos os set-ups
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0O 13-** Smart Logic

13-00 Modo do SLC null 2 set-ups TRUE! - Uint8

13-02 Parar Evento null 2 set-ups TRUE! - Uint8

13-10 Operando do Comparador null 2 set-ups Uint8

13-12 Valor do Comparador ExpressionLimit 2 set-ups -3 Int32

13-20 Temporizador do SLC ExpressionLimit 1 set-up -3 TimD

13-40 Regra Légica Booleana 1 null 2 set-ups TRUE! - Uint8

13-42 Regra Légica Booleana 2 null 2 set-ups TRUE! - Uint8

13-44 Regra Lbgica Booleana 3 null 2 set-ups TRUE! - Uint8

13-51 Evento do SLC null 2 set-ups TRUE! - Uint8

1) TRUE: Verdadeiro
2) FALSE: Falso
3) All set-ups: Todos os set-ups
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O 14-** Fungoes Especiais

14-00 Padrdo de chaveamento [1] SFAVM All set-ups3 TRUE! - Uint8

FALSE2 Uint8

14-03 Sobre modulagdo

[1] On (Ligado) All set-ups3

14-12 Fungdo no Desbalanceamento da Rede [0] Desarme All set-ups3

14-20 Modo Reset [0] Reset manual All set-ups3 TRUE! - Uint8

14-22 Modo Operagao [0] Operagdo normal All set-ups3

14-28 Programagdes de Producdo [0] Nenhuma acdo All set-ups3 TRUE! - Uint8

14-30 Ganho Proporcional-Contr.Lim.Corrente 100 % All set-ups3 FALSEZ2 0 uUint16

14-40 Nivel do VT 66 % All set-ups3 FALSE?2 0 Uint8

14-42 Frequiéncia AEO Minima 10 Hz All set-ups3 TRUE! 0 Uint8

14-50 Filtro RFI [1] On (Ligado) 1 set-up X FALSEZ2 - Uint8

1) TRUE: Verdadeiro
2) FALSE: Falso
3) All set-ups: Todos os set-ups
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O 15-** Informagdo do VLT

15-00 Horas de funcionamento 0 h All set-ups3 FALSE2 74 Uint32

15-02 Medidor de kWh 0 kWh All set-uis3 FALSE2 75 Uint32
15-04 Superaguecimentos 0 N/A All set-ups3 FALSE2 0O Uint16
15-06 Reinicializar o Medidor de kWh 0] N&o reinicializar All set-ups3 TRUE! - Uint8

15-10 Fonte do Loiiini 0 2 set-uis TRUE! - uUint16
15-12 Evento do Disparo 0] FALSE (Falso 1 set-u TRUE! - Uint8
15-14 Amostragens Antes do Disparo 50 N/A 2 set-ups TRUE! 0 Uint8

15-20 Registro do Histérico: Evento All set-ups3 FALSEZ2 0 Uint8

o
=2
>

15-22 Registro do Histérico: Tempo All set-ups3 FALSE2 _ -3 Uint32

I
3
o

15-30 Registro de Falhas: Cddigo da Falha N, All set-ups3 FALSEZ2 0 Uint8

15-32 Registro de Falhas: Tempo All set-ups3 FALSE?2 0 Uint32

15-40 Tipo do FC

o
=2
>

All set-ups3 FALSEZ2 0 VisStr[6

15-42 Tensao N All set-ups3 FALSE?2 0 VisStr[ 20

15-44 String do Cédigo de Compra All set-ups3 FALSEZ2 0 VisStr[40

o
=
>

15-46 NO°. do Pedido do Cnvrsr de Frequéncia N All set-ups3 FALSE2 0 VisStr[8

15-48 N° do Id do LCP 0 N/A All set-ups3 FALSE2 0 VisStr[20

15-50 ID do SW da Placa de Poténcia N All set-ups3 FALSE2 0 VisStr[20

15-53 Numero de Série do Cartdo de Poténcia 0 NiA All set-uis3 FALSE2 0 VisStr[19
15-60 Opcional Montado 0 N/A All set-ups3 FALSEZ2 0O VisStr[30
15-62 N°. do Pedido do Opcional 0 N/A All set-ups3 FALSE2 0 VisStr[8
15-70 Opcional no Slot A 0 N/A All set-ups3 FALSEZ2 0O VisStr[30
15-72 Opcional no Slot B 0 N/A All set-ups3 FALSE2 0 VisStr[30

15-74 Opcional no slot C N All set-ups3 FALSE2 0 VisStr[30

o
>

15-92 Parédmetros Definidos N All set-ups3 FALSE2 0O Uint16

15-99 Metadados de Parametro 0 N/A All set-ups3 FALSE2 0 uint16

1) TRUE: Verdadeiro
2) FALSE: Falso
3) All set-ups: Todos os set-ups
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0 16-** Leituras de Dados

'
w

FALSE2

=

- ntrol Wor

=
>

All

<
N

16-02 Referéncia % Al FALSE2 -1 n

X
'
w

—

=

1
o
<
i

w
N
U

1

>
|
w
N

16-12 Tensdo do Motor 0,0 V All set-ups3 FALSEZ2 -1 Uint16

16-14 Corrente do Motor 0,00 A All set-ups3 FALSEZ2 -2 Int32

16-16 Tor All 3 FALSE2 -1 Intl

z
3

16-18 Térmi Al FALSE2

=<
=
~
|
w
=

16-30 Tensdo de Conexdo CC oV All set-uis3 FALSE2 0 Uint16
16-33 Energi Frenagem /2 min kW All set-ups3 FALSE2 int32
- Armi ) —ups3 2
- 4 ionLimi —ups3 2

16-39 Temp.do Control Card All set-ups3 FALSE2 100 Uint8

- - 3 2 -
16-66 Saida Diaital [bin 0 N/A All set-ups3 FALSE2 0 Int16
16-68 Entr. Frea. #33 [Hz 0 N/A All set-ups3 FALSE2 0 Int32
16-7 i Pulso #29 [Hz N/A All -ups3 X FALSE2 Int32

3 2

'
w

FALSE2

=

- TW 1 Fiel

=2
>

All

<
N

StatusWord do. Opcional d

16-90 Alarm Word 0 N/A All set-ups3 FALSEZ2 0 Uint32

16-94 Status Word. Estendida 0 N/A All set-ups3 FALSE2 0 Uint32

1) TRUE: Verdadeiro
2) FALSE: Falso
3) All set-ups: Todos os set-ups

configuragdo padrdo  texto no display |  Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial

MG.33.B6.28 - VLT é uma marca registrada da Danfoss 267



Guia de Projeto do FC 300 M

— Como Programar

0O 17-** Opcion.Feedb Motor

17-10 Tipo de Sinal 1] TTL (5V, RS422 All set-ups3 FALSE2 -

17-20 Selegéo do Protocolo 0] Nenhum All set-ups3 FALSE2 -

17-34 Baudrate da HIPERFACE 4] 9600 All set-ups3 FALSE2 -

17-60 Sentido Positivo do Encoder [0] Sentido horario All set-ups3 FALSEZ2 - Uint8

1) TRUE: Verdadeiro
2) FALSE: Falso
3) All set-ups: Todos os set-ups
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o Comunicacao serial por meio

O Protocolos
Comunicagdo mestre-escravo.

O Trafico de Telegramas
Telegramas de controle e de resposta

Danfiti

Mestre
Comunicagdo serial

Escravo 1 ‘

Escravo 2‘

Enderego 1

Enderego 2

195NA035.10

Escravo 31
(126)

Enderego 31 (126)

O mestre controla o trafico de telegramas, em um sistema mestre-escravo. Pode-se conectar
um maximo de 31 escravos a um mestre, a menos que sejam utilizados repetidores. Desta
maneira, pode-se conectar um maximo de 126 escravos a um mestre.

O mestre envia continuamente telegramas aos escravos e aguarda telegramas de resposta
deles. O tempo de resposta do escravo é de 50 ms, no maximo.

Um escravo somente pode enviar um telegrama resposta se tiver recebido um tele-

grama que lhe foi enderecado sem erros.

Broadcast

Um mestre pode enviar um telegrama, ao mesmo tempo, a todos os escravos conectados no
barramento. Durante esta comunicacdao em broadcast, o escravo nao envia nenhum telegrama
resposta de confirmacdo ao mestre. A comunicacdo em broadcast é configurada no formato

de enderego (ADR), consulte Estrutura dos telegramas.

Contelido de um caractere (byte)

Cada caractere transferido comega com um start
bit. Em seguida, sdo transmitidos 8 bits de dados,
que correspondem a um byte. Cada caractere

€ garantido por meio de um bit de paridade,
programado em "1", quando atinge a paridade (ou
seja, quando ha um numero par de 1s nos 8 bits
de dados). Um caractere termina com um stop bit
e é, portanto, composto de 11 bits no total.

O Estrutura dos Telegramas
Cada telegrama comega com um caractere de
partida (STX) = Hex 02, seguido de um byte
que indica o comprimento do telegrama (LGE)
e um byte que indica o enderego do conversor
de frequéncias (ADR). IniUmeros bytes de dados
(variavel, dependendo do tipo de telegrama) vém
em seguida. O telegrama é completado com
um byte de controle de dados (BCC).

configuracao padrao  texto no display

195NA036.10

Start 0
bit

1 2

5

6

7 Paridade Stop
Par bit

195NA099.10

STX LGE

ADR

BCC
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Regulacdo do tempo do telegrama

195NA038.10
1,1 | A velocidade de comunicagao entre um mestre e
Telegrama Telegrama
um escravo depende da taxa baud.A taxa baud do mestre do escravo
do conversor de freqliéncias deve ser a mesma Intervalo Tempo Intervalo
que a taxa baud do mestre (selecionada no par. de pausa de resposta de pausa

8-32 Taxa Baud da Porta do FC.

Depois de um telegrama de resposta do escravo, assegure-se de que ha uma pausa de pelo menos 2
caracteres (22 bits), antes que o mestre possa enviar um novo telegrama. Com uma taxa baud de 9600
baud, a pausa deve ser de pelo menos 2,3 ms. Quando o mestre houver terminado o telegrama, o tempo de
resposta do escravo ao mestre sera de, no maximo, 20 ms. H& uma pausa de pelo menos 2 caracteres.

e Tempo de pausa, min: 2 caracteres
e Tempo de resposta min: 2 caracteres
e Tempo de resposta, max: 20 ms

195NA039.10

O tempo entre os caracteres individuais de um
telegrama nao pode ultrapassar 2 caracteres e o
telegrama deve estar completo dentro de 1,5 x o
tempo nominal do telegrama. Com uma taxa baud 7 = Tempo enfre os caracteres
de 9600 baud e um comprimento do telegrama de 16 v/ P

bytes, o telegrama estara completo apds 27,5 ms.

STX  LGE ADR DATA BCC

Comprimento do telegrama (LGE)
O comprimento do telegrama é o nimero de bytes de dados, mais o byte de endereco
ADR, mais o byte de controle de dados BCC.

Os telegramas com 4 bytes de dados tém um comprimento de: LGE =4 + 1 + 1 = 6 bytes
Os telegramas com 12 bytes de dados tém um comprimento de: LGE = 12 + 1 + 1 = 14 bytes
O comprimento dos telegramas que contém textos é 10+n bytes. O valor 10 representa os
caracteres fixos e 'n’ é variavel (depende do comprimento do texto).

Endereco (ADR) do conversor de freqléncias

Sdo utilizados dois diferentes formatos de endereco. A faixa de enderegos do con-
versor de frequéncias é 1-31 ou 1-126.

1. Formato de endereco 1-31

. 7 6 5 4 3 2 1 0
O byte para a faixa de enderego 1-31 tem ’ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘
o perfil mostrado abaixo: 0 D 1
Bit 7 = 0 (formato de endereco 1-31 ativo) 195NA040.10

Bit 6 ndo é utilizado

Bit 5 = 1: Broadcast, os bits de enderego

(0-4) ndo sdo utilizados

Bit 5 = 0: Sem Broadcast

Bit 0-4 = Endereco do conversor de freqiéncias 1-31
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2. Formato de enderego 1-126

7 6 5 4 3 2 1 0

O byte da faixa de endereco 1 - 126 tem ‘ 1 ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘
o perfil mostrado:

Bit 7 = 1 (formato de enderego 1-126 ativo) 1SONADEIO
Bit 0-6 = Endereco 1-126 do conversor

de freqliéncias

Bit 0-6 = 0 Broadcast

O escravo envia o byte de enderego de volta, sem
alteracao, no telegrama de resposta ao mestre.

Exemplo:

7 6 5 4 3 2 10
lojojo|1]o]1][1]0]

195NA042.10

Gravando no enderego 22 (16H) do conversor de
freqléncias, com o formato de enderego 1-31:

Byte de controle de dados (BCQC)

7 6 5 4 3 2 1 0

O byte de controle de dados é explicado

neste exemplo: ‘O‘O‘O‘O‘O‘O D‘O‘
plo:
Antes que o primeiro byte do telegrama seja 195NA043.10
recebido, o CheckSum Calculado (BCS) é 0.
Quando o primeiro byte (02H) houver sido recebido:
BCS = BCC EXOR "primeiro byte" BCS =00000000 (00H)
(EXOR = ou-exclusivo) EXOR

10. byte =00000010 (02H)
Cada byte subseqiente é filtrado por BCS EXOR BCC ~000000 10 (02H)
e produz um novo BCC, por exemplo.:

BCS =00000010(02H)

EXOR
20. byte =11010110(D6H)
BCC =11010100 (D4H)
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O Caractere de Dados (byte)

Danfiti

A estrutura dos blocos de dados depende do tipo de telegrama. Existem trés tipos de telegramas
e o tipo aplica-se tanto aos telegramas de controle (mestre=>escravo) quanto aos telegramas
de resposta (escravo=>mestre). Os trés tipos de telegramas sdo:

Bloco de parametros: Usado para transferir
parametros entre o mestre e o escravo. O bloco
de dados é composto de 12 bytes (6 words) e
contém também o bloco de processo.

O bloco de processo: E composto de um bloco de

dados de quatro bytes (2 words) e contém:

- Control word e o valor de referéncia (do
mestre para escravo)

- A status word e a freqUéncia de saida atual
(do escravo para o mestre)

O bloco de texto é usado para ler ou gravar
textos, via bloco de dados.

Comandos e respostas dos parametros (AK)

195NA044.10
PKE IND | PWEqito | PWE baixe] PCD1 PCD2
Resistor do freio Bloco de processo
PCD1 PCD2
Process block
PKE | IND |Ch 1|Ch 2 Ch n|PCD1 [PCD2
Bloqueio de texto |Bloqueio do processo
195NA046.10
PKEZ] IND |PWEgio |PWEpgix
AK PNU

Parédmetro
comandos
e respostas

N5 14 13 12|11

Sem uso

109876543210

Pardmetro
nGmero

Os bits n. 12-15 sdo usados para transferir comandos de parametro, do mestre para o escravo,
e as respostas processadas enviadas do escravo ao mestre.
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0 0 0 1 Ler valor do parametro

0 0 1 1 Gravar valor do parametro na RAM (double word)

1 1 1 0 Gravar valor do parametro na RAM e na EEprom (word)

0 0 0 1 Valor de parametro transferido (word)

0 1 1 1 O comando ndo pode ser executado

Se o comando ndo puder ser executado, o escravo envia esta resposta: 0111 Comando ndo pode
ser executado e emite o seguinte relatdrio de falha, no valor do parédmetro (PWE):

0 O numero do parametro utilizado ndo existe

2 O valor dado ultrapassa os limites do parametro

4 O parametro ndo é do tipo matriz

17 A alteracdo dos dados no parametro definido ndo é possivel no modo atual do
conversor de frequéncias. Determinados parametros podem apenas ser alterados
quando o motor esta desligado

131 A alteragdo de dados ndo é possivel porque o Setup de fabrica esta selecionado

NUmero do parametro (PNU)
Os bits n® 0-10 sdo utilizados para transferir nUmeros de parametro. A fungdo de parametro
relevante é definida na descrigdo de parametro no capitulo Como Programar.
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Indice
O indice é utilizado, em conjunto com o numero

(.7%. do parametro, para acesso de leitura/gravacdo dos PKE [/INDZIPWE pignPWE oy
parametros que tenham um indice, por exemplo,

parametro 15-30 Cddigo de erro. O indice consiste
de 2 bytes - um byte alto e um byte baixo. Somente
o byte baixo é usado como indice.

, . : 130BA091.10
Exemplo - Indice: - X 15FA H|0001 H |
O primeiro codigo de erro (indice[1]), no parametro !
615 Cddigo de erro deve ser lido. PKE IND PWE

PKE = 15 Hex FA (ler par. 15-30 Cddigo de erro.)
IND = 0001 Hex - indice no. 1.

O conversor de freqiéncias respondera no
bloco de valor de parametro (PWE), com um
valor de cdédigo de erro de 1 - 99. Consulte

0 Resumo de Adverténcias e Alarmes para
identificar o codigo de erro.

Valor do parametro (PWE)

O bloco de valor de parametro consiste em 2
word (4 bytes) e o seu valor depende do comando PKE IND PWEhIgh PWE W
definido (AK). Se o mestre solicitar um valor de

parametro, o bloco PWE ndo contém um valor.

Se vocé desejar que o mestre altere um valor de parametro (gravar), o novo valor é

gravado no bloco PWE e enviado ao escravo.

Se o escravo responder a uma solicitacdo de parametro (comando de leitura), o valor do

parametro atual no bloco PWE é transferido e retornado ao mestre.

Se um parametro ndo contiver um valor numérico, mas varias opcGes de dados, por exemplo, par. -001
Idioma, onde [0] corresponde a Ingl/és e [4] corresponde a Dinamarqués, selecione o valor de dados
digitando o valor no bloco PWE. Vide Exemplo - Selecionando um valor para os dados.

Via comunicacdo serial, sé € possivel ler os parametros que contenham o tipo de dados 9 (seqiéncia
de texto). Par. 15-40 a 15-33 Identificacdo do Drive é um tipo de dado 9. Por exemplo, pode-se ler
o tamanho de unidade e a faixa de tensdo de rede elétrica, no par. 15-40 Tipo de FC.

Quando uma seqliéncia de texto é transferida (lida), o comprimento do telegrama é variavel,
porque os textos tém comprimentos diferentes. O comprimento do telegrama é definido

no segundo byte do telegrama, conhecido como LGE.

Para ler um texto, via bloco PWE, defina o comando do pardmetro (AK) para 'F’ Hex.

O caractere do indice indica se o comando é de

T

leitura ou gravacdo. Em um comando de leitura, 04 00 H

o indice deve ter o formato mostrado abaixo: Highbyte Lowbyte
IND

configuragdo padrdo  texto no display = Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial

274 MG.33.B6.28 - VLT é uma marca registrada da Danfoss



Guia de Projeto do FC 300

— Como Programar

Alguns conversores de freqiiéncia tém parametros

I
nos quais pode ser gravado um texto. Para 05 | 00 H
gravar um texto através do bloco PWE, defina Highbyte Lowbyte
o comando do pardmetro (AK) para 'F’ Hex. IND

Em um comando de gravacao, o texto deve
ter o formato mostrado abaixo:

Tipos de dados suportados pelo conversor _ Tiposdedados  Descricho

de frequéncias: Inteiro 16
Inteiro 32

3
4
Sem sinal significa que ndo ha sinal 5 8 sem sinal algébrico
operacional no telegrama. 6 16 sem sinal algébrico
7
9

32 sem sinal algébrico
Sequiéncia de texto

10 Seqliéncia de byte
13 Diferenca de tempo
33 Reservado
35 Seqliéncia de bit
1308A092.10
Exemplo - Gravar um valor de parametro: E19E H|0000 Hl0000 H|03EE H

Altere o par. 4-14 Limite Superior da Velocidade
para 100 Hz. Apds uma falha de rede elétrica,
recupere o valor para grava-lo na EEPROM.

PKE = E19E Hex - Gravar para par. 4-14

Limite Superior da Velocidade

IND = 0000 Hex

PWEHIGH = 0000 Hex

PWE_ow = 03E8 Hex - Valor de dados 1000,

correspondendo a 100 Hz, consulte a conversao.

PKE  IND  PWEpigh PWE o,

130BA093.10

A resposta do escravo para o mestre sera: 119E H|0000 H|0000 H|03E8 H
PKE  IND  PWEpigh PWE o,

configuragdo padrdo  texto no display = Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial

275

MG.33.B6.28 - VLT é uma marca registrada da Danfoss



Guia de Projeto do FC 300 M

— Como Programar

Exemplo - Lendo um valor de parametro:
Requer um valor no par. 3-41 Tempo de Aceleracdo 1.

(.7%. O mestre envia a seguinte solicitagdo:

130BA094.10
PKE = 1155 Hex - INer parametro 3-41 1155 H|0000 Hloooo Hloooo H
Tempo de Aceleragdo 1
IND = 0000 Hex PKE IND PWEhigh PWEIOW
PWEHIGH = 0000 Hex
PWELow = 0000 Hex
N 130BA095.10
Se o valor do par. 3-41 Tempo de Aceleracao 1 for 1155 Hl0000 Hloooo HloooA H
10 s, a resposta do escravo para o mestre sera:
PKE IND  PWEphigh PWEq,
Conversao: Tabela de conversdo:
Na secdo intitulada Configuragées de Fabrica, séo
exibidos os diversos atributos de cada parametro. 74 0.1
Um valor de pardmetro sé pode ser transferido 2 100
como um nUmero inteiro. Portanto, utilize um fator 1 10
de conversdo para transferir nimeros decimais. 01 011
Exemplo: -2 0.01
O par. 4-12 Velocidade do Motor, Limite Inferior tem -3 0.001
um fator de converséo de 0,1. Caso prefira, para -4 0.0001
predefinir a freqiiéncia minima em 10 Hz, deve-se -5 0.00001

transferir o valor 100. Um fator de converséo 0,1
significa que o valor transferido é multiplicado por
0,1. O valor 100, portanto, sera recebido como 10,0.

195NAQ66.10

O Words do Processo
O bloco de palavras de processo é dividido em PCD1 PCD2
dois blocos de 16 bits, que sempre ocorrem
na seqléncia definida.

PCD 1 PCD 2
Telegrama de controle (mestre Control word Valor de referéncia
=>escravo)
Telegrama de controle (es- Status word Freq. de saida atual

cravo=>mestre)
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O Control Word De acordo com o Per-
fil do FC (CTW)
Para selecionar o protocolo FC, na control word,
o parametro 8-10 Perfil da control word [0]
para o protocolo FC. O controle envia comandos
de um mestre (PLC ou PC) para um escravo
(conversor de freqliéncia).

Explicagdao dos Bits de Controle

PCD leitura/gravacao

Valor de referéncia

Frenagem CC

Parada rapida

Sem fungao

10 Dados invalidos

12

Set-up do parametro

06 Parada da rampa de velocidade

Relé 02 aberto (somente para o FC 302)

selegdo externa Isb

Rampa

Rampa

Partida

Fixa

Dados validos

Relé 02 ativo (somente para o FC 302)

selecdo msb

Bits 00/01

Utilize os bits 00 e 01 para selecionar entre
os quatro valores de referéncia, que sdo
pré-programados no par. 3-10 Referéncia
Predefinida, de acordo com a tabela a seguir:

NOTA!:

Faca uma selecdo no par. 8-56 Selecdo

da Referéncia Pre-definida para definir

como o Bit 00/01 se comunica com a
fungdo correspondente nas entradas digitais.

Bit 02, Frenagem CC:

1 3-10 [0] 0 0

3 3-10 [2] 1 0

Bit 02 = '0’: Frenagem CC e parada. Programe a corrente e a duragao de frenagem nos parametros 2-01
Corrente de frenagem CC e 2-02 Tempo de Frenagem CC. Bit 02 = "1’ conduz a rampa de velocidade.
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Bit 03, Parada por inércia:
Bit 03 = ‘0’: O conversor de freqliéncia "solta" o motor (os transistores de saida sdo "desligados"),
(.7%. imediatamente, e este para por inércia. Bit 03 = ‘1”: O conversor de freqiiéncia d& a partida

no motor, se as demais condi¢cdes de partida estiverem preenchidas.

NOTA!:
Faca uma selegdo no par. 8-50 Selecdo de Parada por Inércia, para definir como o Bit 03
comunica-se com a funcao correspondente em uma entrada digital.

Bit 04, Parada rapida:
Bit 04 = '0’: Forga a reducdo da velocidade do motor até parar (definida no par.
3-81Tempo de Rampa da Parada Rapida).

Bit 05, Congelar saida de freqliéncia:
Bit 05 = '0’: A freqUéncia de saida atual (em Hz) congela. A alteracao da freqliéncia de saida congelada sé
pode ser feita por intermédio das entradas digitais (par. 5-10 a 5-15) programadas para Acelerar e Slow down.

NOTA!:
Se Congelar saida estiver ativo, o conversor de freqliéncia somente pode ser parado pelo:

e Bit 03 Parada por inércia

e« Bit 02 Frenagem CC

e Entrada digital (par.5-10 a 5-15) programada para Frenagem CC, Parada por in-
ércia ou Reset e parada por inércia.

Bit 06, Parada/Partida da rampa de velocidade:
Bit 06 = ‘0’: Provoca uma parada e forca o motor a desacelerar até este parar, por meio do
parametro de desaceleragao selecionado. Bit 06 = '1’: Permite ao conversor de freqliéncia dar

partida no motor, se as demais condicdes de partida forem satisfeitas.

NOTA!:
Faca uma selegao no par. 8-53 Selecdo da Partida, para definir como o Bit 06 Parada/partida da
rampa de velocidade se comunica com a fungdo correspondente em uma entrada digital.

Bit 07, Reset: Bit 07 = '‘0’: Sem reinicializagdo. Bit 07 = '1": Reinicializa um desarme. O reset é ativado
na borda de ataque do sinal, ou seja, quando estiver mudando do ‘0’ Iégico para ‘1’ Idgico.

Bit 08, Jog:
Bit 08 = "1": A freqiiéncia de saida é determinada pelo par. 3-19 Velocidade de Jog [RPM].

Bit 09, Selecdo de rampa 1/2:
Bit 09 = "0": Rampa 1 esta ativa (par. 3-40 a 3-47). Bit 09 = "1": Rampa 2 (par. 3-50 a 3-57) esta ativa.

Bit 10, Dados invalidos/Dados validos:

Informa o conversor de freqliéncia se a control word deve ser utilizada ou ignorada. Bit 10 = '0": A

control word é ignorada. Bit 10 = '1": A control word é utilizada. Esta funcdo é importante porque o
telegrama sempre contém a control word, qualquer que seja o telegrama. Portanto, pode-se desligar
a control word, caso ndo se deseje utiliza-la na atualizacdo ou leitura de parametros.

Bit 11, Relé 01:
Bit 11 = "O" Relé ndo ativado. Bit 11 = "1": Relé 01 ativado, desde que o Bit 11 da
control word tenha sido escolhido no par. 5-40.

Bit 12, Relé 02 (somente para o FC 302):
Bit 12 = "0": O relé 02 ndo esta ativado. Bit 12 = "1": Relé 02 ativado, uma vez que
o Bit 12 da control word foi escolhido no par. 5-40.
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Bit 13/14, Selecdo de set-up:

Utilize os bits 13 e 14 para selecionar entre ao
quatro set-ups de menu, conforme a seguinte
tabela. A fungdo sé é possivel quando Setup Multiplo
for selecionado no parametro 0-10 Setup ativo.

= = O O
= O — O

1
2
3
4

NOTA!:

Faga uma selega@o no par. 8-55 Selegéo

do Set-up para definir como os Bits

13/14 se comunicam com a fungao
correspondente nas entradas digitais.

Bit 15 Inversao:

Bit 15 = '0": Sem inversdo. Bit 15 = ‘1" Inversdo. Na programacado padrdo, a inversdo é
definida como digital no par, 8-54 Selecdo da Reversdo. O bit 15 s6 forga a inversdo quando
Comunicagdo serial, Ldogica ‘ou’ ou Logica ‘e’ forem selecionadas.
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O Status Word De acordo com o Per-

fil do FC (STW)
Ltk A status word informa o mestre (um PC, por
exemplo) sobre o modo de operagdo do escravo
(conversor de freqliéncias).

PCD leitura/gravacao

Explicagdao dos Bits de Status

00 Controle ndo preparado Controle preparado

02 Parada por inércia Habilitar

04 Reservado -

06 Sem erro Bloqueio por desarme

08 Velocidade # referéncia Velocidade = referéncia

10 Fora do limite de freqiiéncia Limite de freqiéncia OK

12 Drive OK True se Adverténcia/Falha do freio

14 Torque OK Torque excedido

Bit 00, Controle ndo preparado/preparado:

Bit 00 = '0": O conversor de freqliéncias desarma. Bit 00 = '1’: Os controles do conversor de freqiiéncias
estdo prontos, mas o componente de energia ndo esta necessariamente recebendo alimentagdo de
energia (no caso de alimentacdo de 24 V externa fornecida para os controles).

Bit 01, Unidade pronta:
Bit 01 = '1’: O conversor de freqliéncias estad pronto para funcionar, mas o comando de parada por
inércia esta ativo através das entradas digitais ou da comunicacgdo serial.

Bit 02, Parada por inércia:
Bit 02 = ‘0’: O conversor de frequiéncias libera o motor. Bit 02 = ‘1’: O conversor de
freqléncias da partida no motor com um comando de partida.

Bit 03, Sem erro/desarme:
Bit 03 = ‘0’ : O conversor de frequiéncias ndo esta no modo de defeito. Bit 03 = '1": O conversor
de freqUéncias desarma. Para restabelecer a operacdo, pressione [Reset].

Bit 04, Sem erro/com erro (sem desarme):
Bit 04 = '0’: O conversor de freqléncias ndo estd no modo de defeito. Bit 04 = "1": O
conversor de frequéncias exibe um erro mas ndo desarma.
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Bit 05, Sem uso:
O bit 05 ndo € usado na status word.

| o]
Bit 06, Sem erro / blogueio de desarme: (7%
Bit 06 = '0’: O conversor de freqliéncias ndo estd no modo de defeito. Bit 06 = "1": O
conversor de freqUéncias esta desarmado e bloqueado.

Bit 07, Sem adverténcia/com adverténcia:
Bit 07 = '0": N&o ha adverténcias. Bit 07 = '1’: Ocorreu uma adverténcia.

Bit 08, Velocidade # referéncia/velocidade = referéncia:

Bit 08 = '0’: O motor esta funcionando mas a velocidade atual é diferente da referéncia de velocidade
predefinida. Pode ser o caso, por exemplo, da aceleragdo/desaceleragao da velocidade durante a
partida/parada. Bit 08 = '1": A velocidade do motor corresponde a referéncia de velocidade predefinida.

Bit 09, Operacdo local/controle de barramento:

Bit 09 = '0": [STOP/RESET] esta ativo na unidade de controle, ou o Controle local no par. 3-13 Fonte da
referéncia esta selecionado. Ndo é possivel controlar o conversor de freqliéncias via comunicacao serial. Bit
09 = "1": E possivel controlar o conversor de freqiiéncias por meio do fieldbus / comunicagdo serial.

Bit 10, Fora do limite de freqiéncia:
Bit 10 = '0": A freqiéncia de saida atingiu o valor do par. 4-11 Lim. Inferior da Veloc. do Motor, ou do par.
4-13 Lim. Superior da Veloc do Motor. Bit 10 = "1": A freqUéncia de saida esta dentro dos limites definidos.

Bit 11, Fora de funcionamento/em funcionamento:
Bit 11 = '0": O motor ndo estad funcionando. Bit 11 = '1’: O conversor de freqiiéncias tem
um sinal de partida ou a freqliéncia de saida é maior que 0 Hz.

Bit 12, Drive OK/parado, partida automatica:
Bit 12 = ‘0’": N&o ha superaquecimento temporario no inversor. Bit 12 = '1": O inversor parou devido ao super-
aquecimento, mas a unidade ndo desarma e retomara o funcionamento assim que o superaquecimento cessar.

Bit 13, Tensdo OK/limite excedido:
Bit 13 = '0’: Nao ha adverténcias de tensdo. Bit 13 = ‘1": A tensdo CC no circuito intermediario
do conversor de freqliéncias estd muito baixa ou muito alta.

Bit 14, Torque OK/limite excedido:
Bit 14 = '0’: A corrente do motor esta abaixo do limite de torque selecionado no par. 4-18 Limite de
Corrente. Bit 14 = '1’: O limite de torque do par. 4-18 Limite de Corrente foi ultrapassado.

Bit 15, Temporizador OK/limite excedido:
Bit 15 = '0": Os temporizadores da protecdo térmica do motor e da protecdo térmica do VLT nao
excederam 100%. Bit 15 = ‘1" Um dos temporizadores ultrapassou 100%.
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O Control Word de acordo com o Perfil
do PROFIdrive (CTW)
ig; A Control word é utilizada para enviar comandos de

um mestre (um PC, por exemplo) para um escravo.

PCD leitura/gravacao

Explicagao dos Bits de Controle

00 OFF 1 ON 1

02 OFF 3 ON 3

04 Parada rapida Rampa

06 Parada da aceleragao Partida

08 Jog 1 OFF Jog 1 ON

10 Dados invalidos Dados validos

12 Sem fungao Catch up

14 Parametro do set-up 2 Selegao msb

Bit 00, OFF 1/ON 1:

A parada da rampa de velocidade normal utiliza os tempos de rampa da rampa real selecionada. Bit 00 = "0":
Para e ativa a saida de relé 1 ou 2, se a freqliéncia de saida for 0 Hz e se o Relé 123 for selecionado no par.
5-40 Bit 00 = "1": O conversor de freqiiéncias da a partida se as outras condigdes de partida forem satisfeitas.

Bit 01, OFF 2/ON 2

Bit 01 = "0": A parada por inércia e a ativacdo do relé de saida 1 ou 2 ocorrem se a freqiéncia
de saida for 0 Hz e se o Relé 123 for selecionado no par. 5-40 Bit 01 = "1": O conversor de
freqliéncias da a partida se as outras condigdes de partida forem satisfeitas.

Bit 02, OFF 3/ON 3

A parada rapida utiliza o tempo de rampa do par. 2-12. Bit 02 = "0": A parada rapida e a ativagdo do relé de
saida 1 ou 2 ocorrem se a freqliéncia de saida for 0 Hz e se o Relé 123 for selecionado no parametro. 5-40.
Bit 02 = "1": O conversor de freqUiéncias da a partida se as outras condicBes de partida forem satisfeitas.

Bit 03, Parada por inércia/Sem parada por inércia
Bit 03 = "0": Conduz a uma parada. Bit 03 = "1": O conversor de freqiéncias da a partida
se as outras condicdes de partida forem satisfeitas.

NOTA!:
A selecdo no par. 8-50 Selecdo de Parada por inércia determina como o bit 03 se
conecta com a fungao correspondente das entradas digitais.
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Bit 04, Parada rapida/Rampa
A parada rapida utiliza o tempo de rampa do par. 3-81. Bit 04 = "0": Ocorre uma parada rapida. Bit 04
= "1": O conversor de freqiiéncias da a partida se as outras condigdes de partida forem satisfeitas. (%.

NOTA!:
A selegdo no par. 8-51 Selecdo de Parada Rapida determina como o bit 04 se conecta
com a fungdo correspondente das entradas digitais.

Bit 05, Manter a freqliéncia de saida/Utilizar rampa

Bit 05 = "0": Mantém a frequiéncia de saida atual, mesmo se o valor de referéncia for alterado.
Bit 05 = "1": O conversor de freqiiéncias desempenha a sua funcdao de regulacao novamente.
A operacgdo ocorre de acordo com o respectivo valor de referéncia.

Bit 06, Parada da rampa/Partida

A parada de rampa normal utiliza os tempos de rampa selecionados da rampa real. Além disso,
a ativacdo do relé de saida 01 ou 04 ocorre se a freqliéncia de saida for 0 Hz e se o Relé 123
for selecionado no par. 5-40. Bit 06 = "0": Conduz a uma parada. Bit 06 = "1": O conversor de
freqliéncias da a partida se as outras condigdes de partida forem satisfeitas.

NOTA!:
A selecdo no par. 8-53 determina como o bit 06 se conecta com a fungao
correspondente das entradas digitais.

Bit 07, Sem funcdo/Reset
Reset apds desligar. Reconhece o evento no buffer de defeito. Bit 07 = "0": N&o ocorre nenhum reset. Um
reset ocorre apos o desligamento quando houver uma mudanca de inclinagdo do bit 07 para "1".

Bit 08, Jog 1 OFF / ON
Ativacdo da velocidade pré-programada no par. 8-90 Velocidade de Barramento do Jog 1. JOG
1 é possivel somente se o bit 04 = "0" e os bits 00 - 03 = "1".

Bit 09, Jog 2 OFF/ON

Ativacdo da velocidade pré-programada no par. 8-91 Velocidade de Barramento do Jog 2. JOG 2 é possivel
somente se o bit 04 = "0" e os bits 00 - 03 = "1". Se JOG 1 e JOG 2 estiverem ambos ativados (Bit 08

e 09 = "1"), JOG 3 é selecionado Assim, a velocidade (definida no par. 8-92) sera utilizada.

Bit 10, Dados ndo validos/validos
Informa ao conversor de freqiéncias se o canal de dados do processo (PCD) deve ou nao
responder as modificagles feitas pelo mestre (bit 10 = 1).

Bit 11, Sem funcdo/Slow down
Reduz o valor de referéncia da velocidade pela quantidade fornecida no par. 3-12 Valor de Catch Up/Slow
Down. Bit 11 = "0": O valor de referéncia ndo é modificado. Bit 11 = "1": O valor de referéncia é reduzido.

Bit 12, Sem fungao/Catch up

Aumenta o valor de referéncia da velocidade pela quantidade fornecida no par. 3-12 Valor de Catch
Up/Slow Down. Bit 12 = "0": O valor de referéncia ndo é modificado. Bit 12 = "1": O valor de referéncia
€ aumentado. Se desacelerar e acelerar estiverem ambos ativos (bits 11 e 12 = "1"), desacelerar

tera a prioridade. Desse modo, o valor de referéncia da velocidade é reduzido.
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Bits 13/14, Selecéo de set-up _ Setwp  Bt13  Bit14

Escolha entre os quatro set-ups de parametros,
por meio dos bits 13 e 14, de acordo com

L ], 1 |
a seguinte tabela:
A funcado so é possivel se for escolhido Set-up

A WN —
= O = O
= = O O

Multiplo no par. 0-10. A selegdo no par. 8-55

Selecdo do Set-up determina como os bits 13 e
14 conectam-se com a fungdo correspondente

das entradas digitais. Quando o motor estiver

funcionando, pode-se alterar o set-up somente
se este estiver conectado.

Bit 15, Sem funcgao/Inversao

Inversdo do sentido de rotagdo do motor. Bit 15 = "0": Sem inversao. Bit 15 = "1": Com
inversdo. A inversdo na configuracdo padrdo no par. 8-54 Selecdo da Reversédo é "Logic OR". O
bit 15 causa uma inversao somente se "Barramento", "Logic OR" ou "Logic AND" for selecionado
("Logic AND" somente em conexdo com o terminal 9, no entanto).

NOTA!:
A menos que haja indicagdo em contrario, o bit da control word conecta-se com a funcdo
de entrada digital correspondente como um "OR" ldgico.
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O Status Word De acordo com o Perfil
do PROFIdrive (STW)
A Status word é utilizada para informar o mestre
(p.ex., um PC) sobre o status do escravo.

PCD leitura/gravacao

Explicagdao dos Bits de Status

00 Controle ndo preparado Controle preparado

02 Parada por inércia Ativo

04 OFF 2 ON 2

06 Possivel dar partida Ndo é possivel dar partida

08 Velocidade # referéncia Velocidade = referéncia

10 Fora do limite de freqliéncia Limite de freqliéncia

12 Drive OK Parado, partida automatica

14 Torque OK Torque excedido

Bit 00, Controle ndo preparado/preparado

Bit 00 = "0": Bit 00, 01, ou 02 da Control word é "0" (OFF 1, OFF 2 ou OFF 3) - ou o
conversor de freqliéncias desconecta (desarma). Bit 00 = "1": O controle do conversor de
freqliéncias estd preparado, mas ndo ha necessariamente alimentacdo de energia (no caso
de uma alimentacao de 24 V externa do sistema de controle).

Bit 01, VLT ndo preparado/preparado
Mesmo significado que do bit 00, porém, com alimentacdo da unidade de energia. O conversor de
freqUéncias esta preparado quando recebe os sinais de partida necessarios.

Bit 02, Parada por inércia/Ativar

Bit 02 = "0": Bit 00, 01 ou 02 da Control word é "0" (OFF 1, OFF 2 ou OFF 3 ou parada por
inércia) - ou o conversor de frequéncias desconecta (desarma). Bit 02 = "1": Bits 00, 01 ou 02
da Control word é "1" - o conversor de freqiiéncias ndo desarma.

Bit 03, Sem erro/Desarme
Bit 03 = "0": N&o ha erro no conversor de freqliéncias. Bit 03 = "1": O conversor de freqliéncias
desarma e requer que se pressione a tecla [Reset] para reinicializar.

Bit 04, ON 2/OFF 2
Bit 04 = "0": Bit 01 da Control word € "0". Bit 04 = "1": Bit 01 da Control word é "1".
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Bit 05, ON 3/OFF 3
Bit 05 = "0": Bit 02 da Control word € "0". Bit 05 = "1": Bit 02 da Control word é "1".

L, 1
(7% Bit 06, Partida possivel/Partida impossivel

O Bit 06 sera sempre "0", se for selecionado Drive FC no par. 8-10. Se PROFIdrive tiver sido selecionado, no
parametro 8-10, o bit 06 sera "1", apds o reconhecimento de desconexdo, depois da ativacdo do OFF2 ou
OFF3, e depois da conexdo da tensdo de rede elétrica. Ndo é possivel dar a partida. O conversor de freqiéncias
é reinicializado com o bit 00 da Control word definido como ‘0’ e os bits 01, 02 e 10 definidos como "1".

Bit 07, Sem adverténcia/Com adverténcia
Bit 07 = "0": Nenhuma situagdo incomum. Bit 07 = "1": Ha um status incomum no conversor de freqiéncias.
Para informacdes adicionais sobre adverténcias - consulte as Instru¢cdes Operacionais do Profibus do FC 300.

Bit 08, Velocidade # referéncia / Velocidade = referéncia:

Bit 08 = "0": A velocidade do motor é diferente do valor da referéncia de velocidade programada. Isto ocorre,
p.ex., quando a velocidade ¢ alterada durante a partida/parada por meio da aceleragdo/desaceleragao.

Bit 08 = "1": A velocidade do motor é igual ao valor de referéncia da velocidade programada.

Bit 09, Controle de Operacao local/Barramento
Bit 09 = "0": Indica que o conversor de freqliéncias é parado por meio de [Stop] ou que Local esta
selecionado no par. 0-02. Bit 09 = "1": O conversor de freqliéncias é controlado por meio da interface serial.

Bit 10, Fora do limite de freqliéncia/Limite de freqiéncia OK

Bit 10 = "0": A freqUéncia de saida esta fora dos limites programados no par. 4-11 e no
par. 4-13 (Adverténcias : Limite inferior ou superior da velocidade do motor). Bit 10 =
"1": A frequiéncia de saida esta dentro dos limites definidos.

Bit 11, Fora de funcionamento/Em funcionamento
Bit 11 = "0": O motor ndo estad funcionando. Bit 11 = "1": Um sinal de partida esta
ativo ou a freqléncia de saida é maior que 0 Hz.

Bit 12, Drive OK/Parado, partida automatica

Bit 12 = "0": N&do ha sobrecarga temporaria no inversor. Bit 12 = "1": O inversor para
devido a sobrecarga. Entretanto, o conversor de freqliiéncias ndo é desconectado (desarme)
e dara partida novamente assim que a sobrecarga cessar.

Bit 13, Tensdo OK/Tensdo excedida
Bit 13 = "0": Os limites de tensdo do conversor de freqliéncias ndo foram excedidos. Bit 13 = "1": A tensao
CC no circuito intermediario do conversor de freqliéncias esta excessivamente baixa ou alta.

Bit 14, Torque OK/Torque excedido
Bit 14 = "0": O torque do motor é inferior ao do limite de torque selecionado no par. 4-18. Bit
14 = "1": O limite de torque selecionado no par. 4-18 foi excedido.

Bit 15, Temporizador OK/Temporizador excedido
Bit 15 = "0": Os temporizadores para a protecao térmica do motor e protecdo térmica do conversor de
freqliéncias ndo excederam 100%. Bit 15 = "1": Um dos temporizadores excedeu 100%.
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O Referéncia da Comunicacao Serial
A referéncia de comunicagdo serial é transferida
para o conversor de freqliéncias como uma word
de 16 bits. O valor é transferido em numeros
inteiros de 0 - £32767 (£200%).
16384 (4000 Hex) corresponde a 100%.

Danfiti

Contral//] Ref. com.
word”//} serial

15 14 13 12 11 10 98 76 5 4 3 2 1 0Bit no.

Mestre —» Escravo

A referéncia da comunicacgdo serial tem o seguinte formato: 0-16384 (4000 Hex) = 0-100%

(par. 3-02 Ref. Minima ao par. 3-03 Ref. Maxima).

E possivel modificar o sentido da rotagdo através da referéncia serial. Isto é feito convertendo-se
o valor da referéncia binaria para um complemento de 2. Vide exemplo.

Exemplo - Control word e ref. da comunicagdo serial.:

O conversor de freqliéncias deve receber

um comando de partida e a referéncia deve

ser programada para 50% (2000 Hex) da

faixa de referéncia.

Control word = 047F Hex => Comando de partida.
Referéncia = 2000 Hex => 50% referéncia.

O conversor de freqléncias recebe um comando de
partida e a referéncia deve ser configurada para
-50% (-2000 Hex) da faixa de referéncia.

O valor de referéncia é primeiramente convertido

em complemento de 1 e, em seguida, adiciona-se 1,

binariamente para obter-se o complemento de 2:

Control word = 047F Hex => Comando de partida.
Referéncia = E000 Hex => -50% referéncia.

’O47F H‘ZOOO H

Control Referéncia

word
2000 Hex 0010 0000 0000 0000 0000
Complemento de 1101 1111 1111 1111 1111
1

Complemento de
2

+ 1
1110 0000 0000 0000 0000

’O47F H‘EOOO H

Control
word

Referéncia
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O Freqiiéncia de Saida Atual
O valor da frequiéncia de saida atual do conversor
de freqliéncias € transmitido como uma word
de 16 bits. O valor é transferido como nimero
inteiro de 0 - £32767 (£200%).
16384 (4000 Hex) corresponde a 100%.

Status
word

Fregiiéncia
de saida

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 O Bit no.

Escravo —» Mestre

A freqiiéncia de saida tem o seguinte formato:
0-16384 (4000 Hex) = 0-100% (Par. 4-12 Limite
Inferior da Velocidade do Motor - par. 4-14 Limite
Superior da Velocidade do Motor).

Exemplo - Status word e freqiiéncia de saida atual:

O conversor de freqiéncias informa o mestre
que a freqUéncia de saida atual é de 50% da
faixa de frequéncia de saida.

Par. 4-12 Limite inferior da velocidade

OF03 H

2000 H

Status
word

Freqliéncia
de safda

do motor = 0 Hz
Par. 4-14 Limite superior da velocidade
do motor = 50 Hz

Status word = OF03 Hex.
Freqliéncia de saida = 2000 Hex => 50% da faixa
da freqliéncia de saida, que corresponde a 25 Hz.

O Exemplo 1: Para Controlar os parametros
de Drive e de Leitura
Este telegrama |é€ o parametro 6-14, Corrente do Motor.

Telegrama para o conversor de freqiéncias:

| pcd 2 | bee

02 |[OE |01 |6 4E |00 00 |00 00

| 00

00 |00

stx | Ige I adr | pke | ind | pwe, high | pwe, low | pcd 1

00 |00 00 |45

Todos os nimeros estdao em formato hexadecimal.

A resposta do conversor de freqiiéncias corresponde ao comando acima, mas pwe,high e pwe,low
contém o valor real do parametro 16-14 multiplicado por 100. A corrente de saida real é 5,24
A, que no conversor de freqliéncias corresponde ao valor 524.
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Resposta do conversor de frequiéncias:

stx |Ige |adr |pke | ind | pwe, high | pwe, low | pcd 1 | pcd 2 | bee
02 |[OE |01 |6 4E |00 00 |00 00 |02 OC |06 07 [00 00 |4A

Todos os nimeros estdao em formato hexadecimal.

Pcd 1 e pcd 2 do exemplo 2 podem ser utilizados e adicionados ao exemplo. Portanto, é
possivel controlar o drive e ler a corrente simultaneamente.

O Exemplo 2: Apenas para Controlar o Drive
Este telegrama define a control word como 047C Hex (comando Start) com uma refer-
éncia de velocidade de 2000 Hex (50%).

NOTA!:
O par. 8-10 é definido com Perfil do FC.

Telegrama para o conversor de freqliéncias: stx | Ige | adr | pcd 1 | pcd 2 | bcc
Todos os numeros estdo em formato hexadecimal. 02 | 06 | 04 | 04 7C | 20 00 | 58

O conversor de frequéncias fornece informacgGes sobre o status do drive, apos receber o comando.
Ao enviar o comando novamente, o pcdl mudara para um novo estado.

Resposta do conversor de freqiiéncias: stx | Ige | adr | pcd 1 | pcd 2 | bcc
02 |06 |04 |06 07 |00 00 |01

Todos os nimeros estdo em formato hexadecimal.

O Ler os Elementos de Descricao do Parametro
Ler as caracteristicas de um parametro (p.ex., _indice Descrigio
Nome, Valor padrdo, conversdo, etc.) com Ler os Caracteristicas basicas

1
Elementos de Descricdo do Pardmetro. 2 No. de elementos (tipos de matrizes)
4 Unidade de medida
A tabela a seguir mostra os elementos de 6 Nome
descricdo de parametros disponiveis: 7 Limite inferior
8 Limite superior
20 Valor padrao

21 Caracteristicas adicionais

No exemplo a seguir, Ler Elementos de Descricdo do Pardmetro foi escolhido no parametro 0-01
Idioma, e o elemento solicitado é indice 1 Caracteristicas basicas.
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Caracteristicas basicas (indice 1):

O comando Caracteristicas basicas ¢ dividido em duas partes, representando o comportamento basico e o
tipo de dados. As Caracteristicas basicas retornam um valor de 16 bits para o mestre em PWE ow.

O comportamento basico indica se, por exemplo, o texto esta disponivel ou se o parametro é

uma matriz, como informacdo de bit simples no byte alto de PWE ow.

A parte do tipo de dados indica se um parametro é 16 com sinal algébrico, 32 sem

sinal algébrico, no byte baixo de PWELow.

Comportamento bésico do PWE alto: _ Bt Descriglo

15 Parametro ativo

14 Matriz

13 O valor do parametro sé pode ser
reinicializado

12 Valor do parametro diferente da
configuragdo de fabrica

11 Texto disponivel

10 Texto adicional disponivel

9 Somente leitura

8 Limites superior e inferior ndo relevantes

0-7 Tipo de dados

Parédmetro ativo sé esta ativo quando ha comunicagdo através do Profibus.

Matriz significa que o parametro é uma matriz.

Se o bit 13 for verdadeiro, o paréametro sé podera ser reinicializado, ndo gravado.

Se o bit 12 for verdadeiro, o valor do parametro sera diferente da configuracdo de fabrica.

O bit 11 indica que o texto estad disponivel.

O bit 10 indica que o texto adicional esta disponivel. Por exemplo, o parametro 0-01, Idioma, contém
texto para o campo de indice 0, Inglés, e para o campo de indice 1, Alemé&o.

Se o bit 9 for verdadeiro, o valor do parametro sera somente leitura e ndo podera ser alterado.

Se o bit 8 for verdadeiro, os limites superior e inferior do valor do parametro ndo serdo relevantes.

Tipo de dados do PWELow Dec.  Tipodedados

3 16 com sinal algébrico
4 32 com sinal algébrico
5 8 sem sinal algébrico
6 16 sem sinal algébrico
7 32 sem sinal algébrico
9 Sequéncia visivel

10 Seqiéncia de byte
13 Diferenca de tempo
33 Reservado

35 Sequéncia de bit
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Exemplo
Neste exemplo, o mestre 1é as Caracteristicas basicas do parametro 0-01, Idioma. O telegrama
a seguir deve ser enviado para o conversor de freqiéncias:

STX LGE ADR PKE IND PWEHIGH PWELow PCD1 PCD2 BCC
02 OE 01 40 01 00 01 00 00 00 00 XX XX XX XX XX

STX = 02 Byte de partida

LGE = OE Tamanho do telegrama restante

ADR = Envia o conversor de frequéncias no Endereco 1, formato da Danfoss

PKE = 4001; o 4 no campo PKE indica Ler Descri¢cdo do Parédmetro e 01 indica o par. 0-01, Idioma

IND = 0001; o 1 indica que as Caracteristicas basicas sdao necessarias.

A resposta do conversor de freqUéncias é:

STX _LGE  ADR PKE IND PWEh1GH PWELow PCD1 PCD2 BCC

02 OE 01 30 01 00 01 00 00 04 05 XX XX XX XX XX

STX= 02 Byte de partida

IND = 0001; o 1 indica que as Caracteristicas basicas foram enviadas

PKE = 3001: o 3 no campo PKE indica Descricdo do Pardmetro de Elemento
Transferido e 01 indica o par. 0-01.

PWELow = 0405; o 04 indica que o Comportamento basico, como bit 10, corresponde
a Texto adicional. O 05 é o tipo de dados que corresponde ao 8 sem sinal
algébrico.

No. de elementos (indice 2):
Esta funcdo indica o NUmero de elementos (matriz) de um parametro. A re-
sposta para o mestre estarda no PWE_ow.

Converséo e Unidade de medida (indice 4): __ fndice de conversdo _ Fator de conversdo

O comando Conversao e unidade de medida indica 0 1

a conversdo de um parametro e sua unidade 1 10
de medida. A resposta para o mestre estd no 2 100
PWELow. O indice de conversdo estarad no byte alto 3 1000

de PWELow € o indice da unidade estara no byte -1 0.1
baixo de PWELow. O indice de conversdo é 8 com = S
sinal algébrico e o indice de unidade é 8 sem sinal -3 0.001
P . 67 1/60

algébrico, consulte as tabelas a seguir.

74 3600

75 3600000

100 1
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O indice da unidade define a "Unidade de medida". O indice de conversdo define como o
valor deveria ser escalonado, para obter a representagdo basica da "Unidade de medida". A
representagdo basica é onde o indice de conversdo € igual a "0".

Exemplo:

Um pardametro tem um "indice de unidade" 9 e um "indice de conversdo 2. O valor bruto (inteiro)
lido é 23. Isto significa que temos um parametro da unidade "Poténcia" e o valor bruto deveria ser
multiplicado por 10, para a poténcia 2 e a unidade é W. 23 x 102 = 2300 W

0 Dimensdo menos 0

8 E i
nergia wh

1/s 0
11 Velocidade
! 1/min (RPM) 67
17 Temperatura K 0
P oC 100

22 Corrente A 0

27 Alteragao relativa % 0

Diferenga de tempo sem ms 1*
indicagdo de data

54

|

N
w
o

N
©

N
N
@

N
N
~N

N
o

N
N

N

N

EN
3
n

i 214 213 2 2 210 29 28

Nome (indice 6):
O Nome retorna um valor de seqliéncia, no formato ASCII, contendo o nome do parametro.

Exemplo:
Neste exemplo, o mestre |&€ o nome do parametro 0-01, Idioma.

O telegrama a seguir deve ser enviado para o conversor de freqliéncias:

02 0OE 01 40 01 00 06 00 00 00 00 XX XX XX XX XX
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STX = 02 Byte de partida

LGE = OE Tamanho do telegrama restante

ADR =  Envia o conversor de freqiiéncias no Endereco 1, formato da Danfoss

PKE = 4001; o 4 no campo PKE indica Ler Descricdo do Parédmetro e 01 indica o par. 0-01, Idioma
IND = 0006;0 6 indica que Nomes é necessarios.

A resposta do conversor de freqliéncias sera:

STX LGE ADR PKE IND PVA PCD1 PCD2 BCC
02 12 01 30 01 00 06 4C41 4E47 5541 4745 XXXX XXXX XX
PKE = 3001; o 3 é a resposta para Nome e 01 indica o par.0-01, Idioma
IND = 00 06; o 06 indica que Nome foi enviado.
PVA = 4C 41 4E 47 55 41 47 45

LANGUAGE

O canal do valor do parametro agora esta configurado para uma sequéncia visivel, que retorna
um caractere ASCII, para cada letra no nome do parametro.

Limite inferior (indice 7):
O Limite inferior retorna o valor minimo permitido a um parametro. O tipo de dados
do Limite inferior é igual ao do proprio pardametro.

Limite superior (indice 8):
O Limite superior retorna o valor maximo permitido da um parametro. O tipo de dados
do Limite superior é igual ao do proéprio parametro.

Valor padrdo (indice 20):
O Valor-padrdo retorna o valor-padrdo de um pardmetro, que é a configuragao de fabrica. O
tipo de dados do Valor-padrdo é igual ao do proprio parametro.

Caracteristicas adicionais (indice 21):

O comando pode ser utilizado para obter algumas
informacdes adicionais sobre um pardmetro, por
exemplo. Sem Acesso a barramento, Dependéncia
da Unidade de Energia, etc.. As Caracteristicas
adicionais retornam uma resposta no PWEow. Se
o bit 1 for "1’ Iégico, a condicdo sera verdadeira
de acordo com a tabela a seguir:

configuracao padrao  texto no display

_ Bt  Descrigio
0 Valor-Padrao Especial
1 Limite Superior Especial
2 Limite Inferior Especial
7 LSB de Acesso ao PCL
8 MSB de Acesso ao PCL
9 NoBusAccess
10 Barramento Padrao Somente
Leitura
11 Profibus Somente Leitura
13 ChangeRunning
15 PowerUnitDependency
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Se um bit entre os bit 0 Valor Padrdo Especial, bit
1 Limite Superior Especial e bit 2 Limite Inferior
Especial for verdadeiro, o parametro tera valores
dependentes da unidade de energia.

Bits 7 e 8 indicam os atributos para o acesso
ao PCL, consulte a tabela.

O bit 9 indica Sem Acesso ao barramento

Sem acesso
Somente leitura
Leitura/gravacgao

Gravar com bloqueio

= = O O
= O = O

Os bits 10 e 11 indicam que este parametro pode apenas ser lido no barramento.
Se o bit 13 for verdadeiro, o pardmetro ndo podera ser alterado enquanto estiver em funcionamento.
Se o bit 15 for verdadeiro, o pardmetro dependerd da unidade de energia.

Texto Adicional

Com este recurso, é possivel ler texto adicional
se o bit 10, Texto Adicional Disponivel, for
verdadeiro, em Caracteristicas basicas.

Para ler o texto adicional, o comando de
parametro (PKE) deve ser definido como F
hex, consulte Bytes de dados.

O campo de indice é utilizado para apontar para
o elemento que deve ser lido. Os indices validos
estdo na faixa de 1 a 254. O indice deve ser
calculado depois da seguinte equagao:

Indice = Valor do pardmetro + 1 (consulte

a tabela a seguir).

Exemplo:

0 1 Inglés

1 2 Alemdo

2 3 Francés

3 4 Dinamarqués
4 5 Espanhol

5 6 Italiano

Neste exemplo, o Mestre Ié o texto adicional no paréametro 0-01, Idioma. O telegrama é configurado para ler
o valor dos dados [0] (Inglés). O telegrama a seguir deve ser enviado para o conversor de freqliéncias.

STX LGE ADR PKE IND PWEH1GH PWEow PCD1 PCD2 BCC
02 OE 01 FO 01 00 01 00 00 00 00 XX XX XX XX XX
STX = 02 Byte de partida

LGE = OE Comprimento do telegrama restante

ADR = Enviar o conversor de freqiiéncias do VLT no Endereco 1, formato da Danfoss

PKE = FOO1; o F no campo PKE indica Ler texto e 01 indica o pardmetro niumero 0-01, Idioma.
IND = 0001; o 1 indica que o texto para o valor do parametro [0] é exigido

configuragao padrao

294

texto no display
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A resposta do conversor de frequéncias é:

STX LGE ADR PKE IND PVA PCD1 PCD2 BCC
02 11 01 FO 01 00 01 454E 474C 4953 48 XX XX XX XX XX
PKE = FOO1; o F é a resposta para Transferéncia de texto e 01 indica o parametro nimero 0-01,
Idioma.
IND = 0001; o 1 indica que o indice [1] é enviado
PVA = 45 4E 47 4C 49 53 48
INGLES

O canal do valor do parametro agora esta configurado para uma seqiéncia visivel, que retorna
um caractere ASCII, para cada letra no nome do indice.

configuragdo padrdo  texto no display = Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial

MG.33.B6.28 - VLT é uma marca registrada da Danfoss 295



Guia de Projeto do FC 300 M

— Como Programar

configuracdo padrdo  texto no display | | Valores utilizados para a comunicagdo através da porta serial

296 MG.33.B6.28 - VLT é uma marca registrada da Danfoss



Guia de Projeto do FC 300 M

Solucionando Problemas

O Adverténcias/Mensagens de Alarme
Uma adverténcia ou um alarme é sinalizado pelo LED apropriado, no painel do conversor
de freqliéncia e indicada por um cédigo no display.

Uma adverténcia permanece ativa até que a sua causa seja eliminada. Sob certas condicdes, a operacao do
motor ainda pode prosseguir. As mensagens de adverténcia podem ser criticas, porém, ndo necessariamente.

Na eventualidade de um alarme, o conversor de freqiiéncia desarmara. Os alarmes devem
ser reinicializados a fim de que a operagdo inicie novamente, uma vez que a sua causa tenha
sido eliminada. Isto pode ser realizado de trés modos:

1. Utilizando a tecla de controle [RESET], no painel de controle do LCP.
2. Através de uma entrada digital con a funcdao "Reset".
3. Por meio da comunicacdo serial/Fieldbus opcional.

NOTA!:
Apds um reset manual, por meio da tecla [RESET] no LCP, é necessario apertar a
tecla [AUTO ON] para dar partida no motor novamente!

Se um alarme ndo puder ser reinicializado, provavelmente acontece em virtude da sua causa ndo ter sido
eliminada, ou porque o alarme esta bloqueado por desarme (consulte também a tabela na préoxima pagina).

Os alarmes que sdo bloqueados por desarme oferecem protecdao adicional, no sentido de que
a alimentacdo de rede elétrica deve ser desligada antes que o alarme possa ser reinicializado.
Apds ser novamente ligado, o FC 100 ndo estara mais bloqueado e pode ser reinicializado,
como acima descrito, uma vez que a causa foi eliminada.

Os alarmes que ndo estdo bloqueados por desarme podem também ser reinicializados utilizando a funcado
de reset automatico, nos parametros 14-20 (Adverténcia: é possivel a ativagdo automatica!)

Se uma adverténcia e um alarme forem registrados com um cddigo, na tabela da préxima pagina,
significa que ou uma adverténcia aconteceu antes de um alarme ou, entdo, que é possivel especificar
se uma adverténcia ou um alarme deve ser exibida, para um determinado defeito.

Isto pode ser feito, por exemplo, no parametro 1-90 Prote¢do térmica do motor. Depois de um
alarme ou desarme, o motor parara por inércia e o alarme e a adverténcia piscardo no FC 100. Uma
vez que o problema tenha sido eliminado, apenas o alarme continuard piscando.
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Lista de codigos de Alarme/Adverténcia

10 Volts baixo

3 Sem motor X 1-80

Tensdo CC alta

N
x
x

Sobretensao CC

(o]
x
x

Sobrc. d invrsr

11 TérmMtrSuper 9

<
>
-
1
o

x
x
x

13 Sobrecorrente

15 HW incompl.

17 Ctrl.word TO X X 8-04
26 Sobrcrg d freio X X 2-13
28 Verificg.d freio X X 2-15
30 Perda da fase U X X X 4-58
32 Perda da Fase W X X X 4-58
34 Falha d Fieldbus X X

47 Alim. 24V baix X

x
x

49 Lim.deVelocidad X

51 Unom Inom AMA

x

53 MtrGrandp/AMA

x

55 ParAMAforaFaix

x

57 Expir.tempoAMA

x

59 Lim. de corrent

63 Freiomecéan.baix 2

X
N
1
o

65 TempPlacaCntrl

x
x
x

67 Mdnc d opcionl

90 Perda d Encodr (X) (X) 17-61

(X) Dependente do pardmetro

Adverténcia amarela

Bloqueado por desarme amarela e vermelha
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Descricao da Alarm Word, Warning Word e Status Word estendida
Bit Hex Dec AlarmWord WarningWord ExtendedStatusWord
0 00000001 1 Verificg.d freio Verificg.d freio Rampa
1 00000002 2 Temp.. PlacPoté Temp.. PlacPoté AMA em exec
2 00000004 4 Falha de Aterr. Falha de Aterr. CW/CCW da Partida
3 00000008 8 TempPlacaCntrl TempPlacaCntrl Slow down
4 00000010 16 Ctrl. Word TO Ctrl. Word TO Catch Up
5 00000020 32 Sobrecorrente Sobrecorrente Feedback Alto
6 00000040 64 Limite d torque Limite d torque FeedbackBaix
7 00000080 128 TérmMtrSuper TérmMtrSuper Corrente Alta
8 00000100 256 ETR excss motr ETR excss motr Corrente Baix
9 00000200 512 Sobrc. d invrsr Sobrc. d invrsr Lim.Freq.d Saida
10 00000400 1024 Subtensdo CC Subtensdo CC Output Freq Low
11 00000800 2048 Sobretensdo CC Sobretensdao CC Verificc.d freio OK
12 00001000 4096 Curto-Circuito Tensdo CC baix Frenagem Max
13 00002000 8192 Falha de Inrush Tensdo CC alta Frenagem
14 00004000 16384 Perda de Fase. Perda de Fase. Elétr Fora da Faix de Veloc
Elétr
15 00008000 32768 AMA Not OK Sem motor Cntrle de OVC
16 00010000 65536 Erro live zero Erro live zero
17 00020000 131072 Falha Interna 10V Baixo
18 00040000 262144 Sobrcrg d Freio Sobrcrg d Freio
19 00080000 524288 Perda da fase U Resistor do Freio
20 00100000 1048576 Perda da fase V IGBT do freio
21 00200000 2097152 Perda da fase W Lim.deVelocidad
22 00400000 4194304 Falha d Fieldbus Falha d Fieldbus
23 00800000 8388608 Alim. 24V baix Alim. 24V baix
24 01000000 16777216 Falha rede elétr Falha rede elétr
25 02000000 33554432 Alim 1,8V baix Lim. de Corrent
26 04000000 67108864 Resistor do Freio Temp. baixa
27 08000000 134217728 IGBT do freio Limite d tensdo
28 10000000 268435456 Mdng d opcionl Unused
29 20000000 536870912 Drive inicialzad Unused
31 80000000 2147483648 Freiomecan.baix Status Word Estendida

As alarm words, warning words e status words estendida podem ser lidas por intermédio do barramento
serial ou do fieldbus opcional para fins de diagndstico. Consultar também os par. 16-90, 16-92 e 16-94.

WARNING 1

10 V baixo:

A tensdo de 10 V do terminal 50 no cartdo de
controle esta abaixo de 10 V.

Remova uma parte da carga do terminal 50 porque a
fonte de alimentagdo de 10 V estd com sobrecarga.
Max. de 15 mA ou minimo de 590 Q.

WARNING/ALARM 2

Erro live zero:

O sinal no terminal 53 ou 54 estd abaixo de
50% do valor definido nos pars. 6-10, 6-12,
6-20 ou 6-22, respectivamente.

WARNING/ALARM 3

Sem motor:

Nenhum motor foi conectado a saida do
conversor de freqléncia.

WARNING/ALARM 4

Falta Fase Elétr :

Uma das fases esta ausente, no lado da
alimentagao, ou o desbalanceamento na tensao
de rede elétrica é muito alto.

Esta mensagem também serd exibida no caso
de um defeito no retificador de entrada do
conversor de freqléncia.

Verifique a tensdo de alimentagdo e as correntes
de alimentagdo do conversor de frequéncia.
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WARNING 5

Tensao CC alta:

A tensdo CC do circuito intermediario esta acima
do limite de sobretensdo do sistema de controle.
O conversor de freqiéncia ainda esta ativo.

WARNING 6

Tensdao CC baix

A tensdo no circuito intermediario (CC) esta abaixo
do limite de subtensao do sistema de controle. O
conversor de freqgliéncia ainda esta ativo.

WARNING/ALARM 7

Sobretensao CC:

Se a tensdo do circuito intermediario exceder
o limite, o conversor de freqliéncia desarma
ap6s um tempo.

Corregdes possiveis:

Selecionar a fungao Controle de Sobretensao
(OVC-Over Voltage Control), no par. 2-17
Conectar um resistor de freio

Aumentar o tempo de rampa

Ativar fungbes no par. 2-10

Aumentar o par.14-26.

Ao selecionar a funcdo OVC, os tempos de
rampa serao estendidos.

Limites de alarme/adverténcia:

Subtensao 185 373
Adverténcia de 205 410

tensdo baixa

Adverténcia de 390/405 810/840
tensdo alta (s/ freio

- ¢/ freio)

Sobretensao 410 855

As tensdes especificadas sao as tensées do circuito
intermediario do FC 100, com tolerancia de = 5%.
A tensdo de rede elétrica correspondente é a tensao
do circuito intermediario (barramento CC) dividida
por 1,35.
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WARNING/ALARM 8

Subtensado CC:

Se a tensdo (CC) do circuito intermediario cair
abaixo do limite de "adverténcia de tensdo
baixa" (consulte a tabela acima), o conversor
de freqliéncia verifica se a fonte de alimentacdo
backup de 24 V estad conectada.

Se ndo houver nenhuma fonte backup de 24 V
conectada, o conversor de freqliéncia desarma,
apos algum tempo, que depende da unidade.
Para verificar se a tensao da alimentacao
corresponde ao conversor de freqliéncia, consultar
as Especificagbes Gerais.

WARNING/ALARM 9

Sobrc. d invrsr:

O conversor de freqliéncia esta prestes a
desligar devido a uma sobrecarga (corrente
muito alta durante muito tempo). O contador
de protecdo térmica eletrénica do inversor
sinaliza uma adverténcia em 98% e desarma
em 100%, emitindo um alarme. O conversor
de frequéncia ndo pode ser reinicializado antes
que o contador esteja abaixo de 90%.

O defeito indica que o conversor de freqiiéncia
esta sobrecarregado acima da corrente nominal,
durante um tempo excessivo.

WARNING/ALARM 10

Superaquecimento do ETR do motor:

De acordo com a protegdo térmica eletronica
(ETR), o motor esta superaquecido. Pode-se
selecionar se o conversor de freqliéncia deve
emitir uma adverténcia ou um alarme quando o
contador atingir 100% no par. 1-90. O defeito
ocorre porque o motor esta sobrecarregado acima
da corrente nominal, durante um periodo de
tempo longo demais. Verifique se o par. 1-24 do
motor foi programado corretamente.

WARNING/ALARM 11

TermMtrSuper:

O termistor ou as conexao dele foi desconectado.
Pode-se selecionar se o conversor de freqliéncia deve
emitir uma adverténcia ou um alarme, no par. 1-90.
Certifique-se de que o termistor esteja conectado
corretamente entre os terminais 53 ou 54 (entrada
de tensdo analdgica) e o terminal 50 (alimentacao
de + 10 Volts), ou entre os terminais 18 ou 19
(somente para entrada digital PNP) e o terminal
50. Se for utilizado um sensor KTY, verifique se a
conexdo entre os terminais 54 e 55 esta correta.

MG.33.B6.28 - VLT é uma marca registrada da Danfoss



Guia de Projeto do FC 300

Danfiti

— Solucionando Problemas

WARNING/ALARM 12

Limite d torque:

O torque é maior que o valor no par. 4-16 (em
operagdo como motor) ou maior que o valor no
par. 4-17 (em operacao como gerador).

WARNING/ALARM 13

Sobrecorrente:

O limite da corrente de pico do inversor (aprox.
200% da corrente nominal) foi excedido. A
adverténcia vai durar de 8-12 s aproximadamente
e, em seguida, o conversor de freqiéncia vai
desarmar e emitir um alarme. Desligue o
conversor de freqliéncia e verifique se o eixo

do motor pode ser girado, e se o tamanho do
motor é compativel com o conversor.

ALARM 14

Falha de Aterr.:

Ha& uma descarga das fases de saida para o terra,
localizada no cabo entre o conversor de freqliéncia
e o motor ou, entdo, no proprio motor.

Desligue o conversor de freqiéncia e corrija

o defeito de aterramento.

ALARM 15

HW incompl.:

Um opcional instalado ndo pode ser acionado pela
placa de controle existente neste equipamento
(hardware ou software).

ALARM 16

Curto-circuito:

Ha um curto-circuito no motor ou nos
terminais deste.

Desligue o conversor de freqiéncia e corrija
0 curto-circuito.

WARNING/ALARM 17
Ctrl.word TO:

N3o ha comunicagdo com o conversor de freqliéncia.

A adverténcia sé estara ativa quando o par. 8-04
NAO estiver programado para OFF (Desligado).
Se o par. 8-04 tiver sido programado para Parar
e Desarmar, uma adverténcia sera emitida e o
conversor de freqléncia desacelerara até zero,
emitindo, simultaneamente, um alarme.

O par. 8-03 Tempo de Timeout da Control Word
poderia, provavelmente, ser aumentado.

WARNING 25
Resistor d freio em curto-circuito:

O resistor de freio € monitorado durante a operagéo.

Se ele sofrer um curto-circuito, a fungao de
frenagem sera desconectada e uma adverténcia
sera exibida. O conversor de freqliéncia ainda
funciona, mas sem a funcdo de frenagem. Desligue

o conversor de freqlUiéncia e substitua o resistor de
freio (consulte o par. 2-15 Verificacdo do Freio).

ALARM/WARNING 26

Sobrcrg d freio:

A energia transmitida ao resistor do freio é calculada
como uma porcentagem, um valor médio dos
ultimos 120 s, baseado no valor da resisténcia

do resistor do freio (par. 2-11) e na tensao do
circuito intermediario. A adverténcia sera ativada
quando a energia de frenagem dissipada for maior
que 90%. Se Desarme [2] tiver sido selecionado,
no par. 2-13, o conversor de freqliéncia corta e
emite um alarme, quando a poténcia de frenagem
dissipada for maior que 100%.

é

WARNING/ALARM 27

IGBT do freio:

O transistor de freio € monitorado durante

a operacgao e, em caso de curto-circuito, a
fungdo de frenagem é desconectada e uma
adverténcia é emitida. O conversor de freqliéncia
ainda podera funcionar, mas como o transistor
de freio estd curto-circuitado, uma energia
consideravel é transmitida ao resistor de freio
mesmo se este estiver inativo.

Desligue o conversor de freqliéncia e remova
o resistor de freio.

Adverténcia: Ha risco de que uma
l quantidade consideravel de energia seja
@ transmitida ao resistor de freio se o
transistor do freio entrar em curto-circuito.

ALARM/WARNING 28

Verificc.d freio falhou:

Defeito do resistor de freio: o resistor de freio
ndo estd conectado/funcionando.

WARNING/ALARM 29

TempPlacPoté:

Se o gabinete for o IP 20 ou IP 21/TIPO 1, a
temperatura de corte do dissipador de calor sera
95 oC + 5 oC. O defeito devido a temperatura ndo
pode ser reinicializado, até que a temperatura do
dissipador de calor esteja abaixo de 70 °C.

O defeito pode ser devido a:

- Temperatura ambiente alta demais
- Cabo do motor comprido demais

ALARM 30

Perda da fase U:

A fase U do motor, entre o conversor de
freqliéncia e o motor, esta ausente.

Desligue o conversor de freqUéncia e verifique
a fase U do motor.
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ALARM 31

Perda da fase V:

A fase V do motor, entre o conversor de
freqliéncia e o motor, estd ausente.

Desligue o conversor de freqluéncia e verifique
a fase V do motor.

ALARM 32

Perda da Fase W:

A fase W do motor, entre o conversor de
freqliéncia e o motor, estd ausente.

Desligue o conversor de freqiéncia e verifique
a fase W do motor.

ALARM 33

Falha de Inrush:

Houve um excesso de energizagdes durante um
curto periodo de tempo. Consulte no capitulo
Especificacbes Gerais o nUmero de energizagoes
permitidas durante um minuto.

WARNING/ALARM 34

Falha d Fieldbus:

O fieldbus, na placa do opcional de comunicacao
ndo esta funcionando.

ALARM 38

Falha interna:

Entre em contato com o fornecedor Danfoss.
Algumas mensagens de alarme tipicas:

1299 - O opcional de SW no slot A é muito antigo
1300 - O opcional de SW no slot B é muito antigo
1301 - O opcional de SW no slot CO é muito antigo
1302 - O opcional de SW no slot C1 é muito antigo
1315 - O opcional SW no slot A ndo é
suportado (ndao permitido)

1316 - O opcional de SW no slot B ndo é
suportado (ndo permitido)

1317 - O opcional de SW no slot CO nao é
suportado (ndo permitido)

1318 - O opcional de SW no slot C1 ndo é
suportado (ndao permitido)

2315 - Versao de SW ausente da unidade de energia.

WARNING 47

Alim. 24V baix:

A fonte de alimentacdo backup de 24 V CC pode
estar sobrecarregada; caso contrario, entre em
contacto com o fornecedor Danfoss.

ALARM 48
Alim. 1,8V baix:
Entre em contato com o fornecedor Danfoss.
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WARNING 49

Lim.deVelocidad:

A velocidade foi limitada pela faixa especificada
nos par. 4-11 e par. 4-13

ALARM 50
Calibragao AMA, falhou:
Entre em contacto com o fornecedor Danfoss.

ALARM 51

Unom,Inom AMA:

As programacdes da tensdo, corrente e poténcia
do motor provavelmente estdo erradas.
Verifique as configuragoes.

ALARM 52

Inom AMA baixa:

A corrente do motor esta baixa demais.
Verifique as configuragoes.

ALARM 53

MtrGrandp/AMA:

O motor usado é muito grande para que a
AMA possa ser executada.

ALARM 54

Mtr peq p/ AMA:

O motor é muito pequeno para que a
AMA seja executada.

ALARM 55

ParAMAforaFaix:

Os valores de par. encontrados no motor estdo
fora do intervalo aceitavel.

ALARM 56
Interrup d AMA, pelo usuario:
A AMA foi interrompida pelo usuario.

ALARM 57

Expir.tempoAMA:

Tente iniciar a AMA algumas vezes, até que ela seja
executada. Observe que execugdes repetidas da
AMA podem aquecer o motor, a um nivel em que as
resisténcias Rs e Rr aumentam de valor. Na maioria
dos casos, no entanto, isso ndo é critico.

WARNING/ALARM 58
AMA interna, falhou:
Entre em contato com o fornecedor Danfoss.

WARNING 59

Lim. de Corrent:

A corrente estd maior que o valor definido
no par. 4-18.
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WARNING 62

Lim.freq.d saida:

A freqliéncia de saida é limitada pelo valor
programado no par. 4-19

ALARM 63

Freiomecan.baix:

A corrente real de motor ndo excedeu a corrente
de "liberacao do freio", dentro do intervalo de
tempo do "Retardo de partida".

WARNING 64

Limite d tensdo:

A combinagdo da carga com a velocidade exige
uma tensdao de motor maior que a tensao

de barramento CC real.

WARNING/ALARM/TRIP 65

TempPlacaCntrl::

Superaquecimento do cartao de controle: A
temperatura de corte do cartdo de controle é 80° C.

WARNING 66

Temp baixa:

A temperatura do dissipador de calor é medida
como sendo 0 °C. Isto pode ser uma indicacao
de que o sensor de temperatura esta defeituoso
e, portanto, que a velocidade do ventilador esta
no maximo, no caso do setor de poténcia ou o
cartdo de controle estar muito quente.

ALARM 67

Mdng¢ d opcionl:

Um ou mais opcionais foram acrescentados ou
removidos desde o ultimo ciclo de desenergizagao.

ALARM 70

Configuracao de Freqiiéncia Ilegal:

A combinacdo real da placa de controle e
da placa de power é ilegal.

ALARM 80

Drive inicializad, no Valor Padrao:

As programacdes dos parametros serdo inicializadas
com a definicdo padrdo, apds um reset manual
(trés dedos) ou por meio do par 14-22.
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