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Guia de Programacao

1 Introducao

1.1 Como Ler Este Guia de Programacao °C Graus Celsius
°F Fahrenheit
1.1.1 Objetivo do Manual A Corrente alternada
AEO Otimizacdo Automatica de Energia
O guia de programacéo fornece informac¢des sobre como ACP Processador de controle da aplicacdo
controlar o conversor de frequéncia, acessar o conversor de AWG American wire gauge
frequéncia, programar e resolver problemas. AMA Adaptacio automatica do motor
O guia de programacéo destina-se a ser utilizado por cc Corrente continua
pessoal qualificado e familiarizado com o conversor de Memoria somente leitura programavel
frequéncia VLT® Midi Drive FC 280. EEPROM que pode ser apagada eletricamente
Leia as instrucdes antes da programacdo e siga os procedi- EMC Compatibilidade eletromagnética
mentc,)s neste marlual. EMI Interferéncia eletromagnética
VLT® & marca registrada. ESD Descarga eletrostética
. i ETR Relé térmico eletrénico
1.1.2 Recursos adicionais fmN Frequéncia do motor nominal
FC Conversor de frequéncia
Os recursos adicionais incluem: IGBT Transistor bipolar de porta isolada
. O Guia de Programacdo do VLT® Midi Drive FC 280 P Protecao de entrada
fornece as informacgdes necessarias para colocar o ™ Limite de Corrente
conversor de frequéncia em funcionamento. v Corrente norminal de saida do inversor
U O Guia de Design do VLT® Midi Drive FC 280 IMN Corrente nominal do motor
fornece informacdes técnicas detalhadas sobre o IviTmAx Corrente de saida maxima
conversor de frequéncia, design do cliente e Corrente de saida nominal fornecida
aplicacoes. rw pelo conversor de frequéncia
Entre em contato com o fornecedor Danfoss local ou L Induténcia do eixo-d do motor
acesse drives.danfoss.com/knowledge-center/technical- Lq Indutancia do eixo-q do motor
-documentation/ para fazer download da documentacao. LCP Painel de controle local
LED Diodo Emissor de Luz
1.1.3 Documento e versao de software mcp Processador de controle do motor
N.A. Nao aplicavel
Este manual é revisado e atualizado regularmente. Todas as NEMA NEMA (National Electrical Manufac-
sugestdes para melhorias sao bem-vindas. Tabela 1.1 turers Association) nos Estados Unidos
mostra a versdo do documento com a respectiva versao de Pmn Poténcia do motor nominal
software. PCB Placa de circuito Impresso
PE Ponto de aterramento de protecao
Edicao Observagoes Versao do PELV Tensdo extra baixa protetiva
software PWM Modulacdo da largura de pulso
MGO07C3 | Atualizacdo devido a liberacdo da [1.2 Rs Resisténcia do estator
nova versao de software. Regenerativo Terminais regenerativos
RPM Rotac¢des por minuto
Tabela 1.1 Documento e versao de software RFI Interferéncia de radiofrequéncia
SCR Retificador controlado por silicone
Fonte de alimentagdo com modo de
SMPS i
comutagao
Tum Limite de torque
UmN Tensdo do motor nominal
Xh Reatancia principal do motor

Tabela 1.2 Abreviagoes
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Introducéo VLT® Midi Drive FC 280
1.2.2 Entrada
CUS Comandos de controle
Dé partida e pare o motor conectado com LCP e entradas
( Functional digitais.
g Safety As fun¢des estdo divididas em 2 grupos.
Type
Approved As funcbes do grupo 1 tém prioridade mais alta que as do

. ®
TUVRheinland

www.tuv.com
ID 0600000000

FAL

Para estar em conformidade com o Acordo Europeu com
relacdo ao Transporte Internacional de Produtos Perigosos
por Vias Fluviais (ADN), consulte Instala¢do compativel com
ADN no Guia de Design do VLT® Midi Drive FC 280.

O conversor de frequéncia atende os requisitos de
retencdo de memoria térmica UL 508C. Para obter mais
informacdes, consulte o capitulo Prote¢do Térmica do Motor
no Guia de Design do VLT® Midi Drive FC 280.

Normas e conformidades aplicadas para STO
O uso do STO nos terminais 37 e 38 exige o atendimento
de todas as determinac¢des de seguranca, incluindo as leis,
regulamentacdes e diretrizes relevantes. A fun¢do STO
integrada atende as normas a seguir:

. IEC/EN 61508: 2010 SIL2

. IEC/EN 61800-5-2: 2007 SIL2

. IEC/EN 62061: 2012 SILCL de SIL2

. IEC/EN 61326-3-1: 2008

. EN 1SO 13849-1: 2008 Categoria 3 PL d

1.2 Definicoes

1.2.1 Conversor de Frequéncia

Parada por inércia
O eixo do motor estd em modo livre. Nenhum torque no
motor.

lvit,max
Corrente de saida. maxima

lvirn
Corrente de saida nominal fornecida pelo conversor de
frequéncia.

UvLt,max
Tensdo de saida maxima.

grupo 2.

Grupo 1 Parada precisa, parada por inércia, parada precisa
e parada por inércia, parada rapida, frenagem CC,
parada e [OFF].

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

Tabela 1.3 Grupos de funcao

1.2.3 Motor

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

fio6
Frequéncia do motor quando a fungéo jog é ativada (por
meio dos terminais digitais).

fm
Frequéncia do motor.

fmax
Frequéncia do motor maxima.

fmin
Frequéncia do motor minima.

fmN
Frequéncia nominal do motor (dados da plaqueta de
identificacédo).

Im
Corrente do motor (real).

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

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

ns
Velocidade do motor sincrono.

_ 2 x Pardmetro 1-23 x 60 s
s” Pardmetro 1-39

n

Nslip
Deslizamento do motor.

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

Tmn
Torque nominal (motor).

4 Danfoss A/S © 07/2016 Todos os direitos reservados.
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Um
Tensao do motor. instantanea

UmN
Tensao nominal do motor (dados da plaqueta de identi-
ficacdo).

Torque de seguranca

Torque

Arranque

175ZA078.10

RPM

llustracdo 1.1 Torque de seguranca

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

Comando inibidor da partida

Um comando de partida-desabilitado que pertence aos
comandos de controle do grupo 1. Consulte Tabela 1.3
para saber mais detalhes.

Comando de parada

Um comando de parada que pertence aos comandos de
controle do grupo 1. Consulte Tabela 1.3 para saber mais
detalhes.

1.2.4 Referéncias

Referéncia Analdgica
Um sinal transmitido para as entradas analdgicas 53 ou 54
pode ser de tensdo ou de corrente.

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

Referéncia predefinida

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

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

Refmax

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

Refmin

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

1.2.5 Diversos

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

Ha dois tipos de entradas analdgicas:
. Entrada de corrente, 0-20 mA e 4-20 mA.

. Entrada de tensao, 0 a +10 V CC.

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

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

Resistor do freio

O resistor do freio é um méddulo capaz de absorver a
poténcia de frenagem gerada na frenagem regenerativa.
Essa poténcia de frenagem regenerativa aumenta a tensdo
no circuito intermedidrio e um circuito de frenagem
garante que a poténcia seja transmitida para o resistor do
freio.

Caracteristicas de TC

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

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

Saidas digitais

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

DSP
Processador de sinal digital.

ETR

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

Bus padrao do CF

Inclui o barramento RS485 protocolo Danfoss FC ou
protocolo MC. Consulte pardmetro 8-30 Protocol.
Inicializacdo

Se a inicializacdo for executada (pardmetro 14-22 Operation
Mode), o conversor de frequéncia retorna a configuracao
padrao.

MG07C328
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Ciclo util intermitente

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

LCP

O painel de controle local constitui uma interface completa
de controle e programacao do conversor de frequéncia. O
painel de controle é destacavel e pode ser instalado a até
3 metros (9,8 pés) do conversor de frequéncia, isto é, em
um painel frontal com o kit de instalacdo opcional.

NLCP

O painel de controle local numérico faz interface de
controle e programacédo do conversor de frequéncia. O
display é numérico e o painel é utilizado para mostrar
valores de processo. O NLCP nao tem fungdes de armaze-
namento e copia.

Isb
Bit menos significativo.

msb
Bit mais significativo.

MCM

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

Parametros on-line/off-line

As alteracdes nos parametros on-line sao ativadas imedia-
tamente ap6s a mudanca no valor dos dados. Pressione
[OK] para ativar alteracdes em parametros off-line.

PID de processo

O controle do PID mantém a velocidade, pressao e
temperatura ao ajustar a frequéncia de saida para corres-
ponder a variacdo da carga.

PCD
Dados de controle de processo.

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

Fator de poténcia
O fator de poténcia é a relagdo entre |1 entre Irws.

V3x UxI, cospl

Poténcia fator =
V3xUx Ipms

cos@l = 1, portanto:

Poténcia fator = lelcﬂ = 11—1

RMS RMS
O fator de poténcia indica em que intensidade o conversor
de frequéncia oferece uma carga na alimentacdo de rede
elétrica.
Quanto menor o fator de poténcia, maior sera a Irws para o

mesmo desempenho em kW.

Iaws = B+ B+ + .+ I

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

As bobinas CC integradas produzem um fator de poténcia
alto, o que minimiza a carga imposta na alimentacao de
rede elétrica.

Entrada de pulso/Encoder incremental

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

RCD
Dispositivo de corrente residual.

Setup

Salve a programacdo do parametro em 4 setups. Alterne
entre os quatro setups de parametro e edite um setup
enquanto esse setup estiver inativo.

SFAVM
Acronimo que descreve o padrdo de chaveamento
modulagdo vetorial assincrona orientada a fluxo do estator.

Compensac¢ao de escorregamento

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

Smart logic control (SLC)

O SLC é uma sequéncia de acdes definidas pelo usuario
executadas quando os eventos associados definidos pelo
usudrio sdo avaliados como verdadeiros pelo Smart Logic
Controller (grupo do parametro 13-** Smart Logic Control).

STW
Status word.

THD
A distorcdo harmonica total determina a contribuicdo total
da distor¢do de harmonica.

Termistor

Um resistor que varia com a temperatura, instalado onde a
temperatura sera monitorada (conversor de frequéncia ou
motor).

Desarme

Um estado que ocorre em situa¢des de falha, por exemplo,
se o conversor de frequéncia for sujeito a sobretensdo ou
quando estiver protegendo o motor, o processo ou o
mecanismo. Uma nova partida é impedida até a causa da
falha ser eliminada e o estado de desarme cancelado pela
ativacao do reset ou, as vezes, por ser programado para
executar reset automaticamente. Nao use o desarme para
seguranca pessoal.

Bloqueio por desarme

E um estado que ocorre em situacdes de falha, quando o
conversor de frequéncia esta se protegendo e requer
intervencdo manual, por exemplo, em caso de curto
circuito na saida. Um bloqueio por desarme somente pode
ser cancelado desligando-se a rede elétrica, eliminando-se
a causa da falha e energizando o conversor de frequéncia

6 Danfoss A/S © 07/2016 Todos os direitos reservados.
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novamente. Uma nova partida é impedida até que o referéncia de velocidade é alterada quanto em relacdo ao
desarme seja cancelado pelo acionamento do reset ou, em torque de carga.
Igun ja program rar mati-
alguns caso§, seja progra ; ado para reset automat AVM de 60°
camente. Nao use bloqueio por desarme para a seguranca

Refere-se ao padrdo de chaveamento Modulacdo Vetorial
pessoal. Assincrona de 60°.
Caracteristicas do TV

Caracteristicas de torque varidvel usadas em bombas e

ventiladores.

vvct

Se comparado com o controle da relagao tensao/
frequéncia padrdo, o Controle Vetorial de Tensao (VVC*)
melhora a dinamica e a estabilidade, tanto quando a

MGO07C328 Danfoss A/S © 07/2016 Todos os direitos reservados. 7
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1.3 Fiacao Elétrica - Cabos de Controle

1.3.1 Visao geral

~
g
£ 1 L w
RFI L S
91 (L1/N) L (= )
Power 92 (L2/L) Fp=itas =]
input 93 (L3) I+ + + / F H
.
Motor
Switch mode ‘
power supply 4 n
k resistor
0V DC 50 (+10 V OUT)
- 47—i53 (AIN)2
0-10vDC | T
0-10VDC [~ = | Q54(AIN) 250V AC,3A
0/4-20 mA ?
o 55 (COM digital/analog 1/0) 01
r~ e
;N ;0 12 (+24VOUT) {
\ , \
[ /\
| \ ! \ 13 (+24 V OUT) P 5-00
f », f », ! 24V (NPN)
T T ovew
[ R B ETTCY) :'t}?vv(g?upg) r
| | ‘ (AOUT) 42 = Analog output
1 ‘ ! ‘ | J 0/4-20 mA
| |
| 24V (NPN
, I FY270mnoun | —— ;L‘X} ov (I(DNP)) >
‘ L | ey | ON = Terminated
‘ | ‘ | | N H Z| OFF =Open
| |
\ - \ LZ-ovl : 5V
\‘ I | ___ 24V(NPN)
\ o RELD :IMOV(PNP)
\
1 oy 4 |
\ oy f |
| I | | 35485 (NRS485) 69 RS485
) ) [ YRY] (NPN) interface
\\ / \\ / 32(DIN) :"X} 0V (PNP) — (PRS485) 68
\ o\ _T330IN : — 204\,\/(&'\,‘\,'?,'?) Jov (COM Rs485) 61
/7; (PNP) = Source
37 (STO1)® (NPN) = Sink
38 (STO2)" -

llustracdo 1.2 Desenho Esquematico de Fiacdo Basica

A = analdgico, D = digital

1) O circuito de frenagem estd disponivel apenas em unidades trifdsicas.

2) O Terminal 53 também pode ser usado como entrada digital.
3) O interruptor S801 (terminais de comunicacéo serial) pode ser usado para ativar a terminag@o na porta RS485 (terminais 68 e

69).

4) Consulte o capitulo 6 Safe Torque Off (STO) no guia de utilizagdo para obter a correta fiagdo do STO.

Danfoss A/S © 07/2016 Todos os direitos reservados.
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Em casos excepcionais, cabos de controle longos e sinais AVISO!

analdgicos resultam em malhas de aterramento de 50/60
Hz devido ao ruido dos cabos de alimentacdo de rede
elétrica. Se isso acontecer, corte a malha da blindagem ou
instale um capacitor de 100 nF entre a blindagem e o
chassi.

Cabos de controle devem ser blindados/reforcados.

Consulte a secdo Usando cabos de controle blindados no
Guia de Design para saber a terminacdo correta dos cabos
de controle.

Conecte as entradas e saidas digitais e analégicas separa-
damente as entradas comuns terminal 55) do conversor de
frequéncia para evitar que correntes de ponto de
aterramento dos dois grupos afetem outros grupos. Por
exemplo, o chaveamento na entrada digital pode perturbar
o sinal da entrada analdgica.

130BA681.10

Polaridade da entrada dos terminais de controle

Y PNP (Source) =

e o g o 3

3 Digital input wiring e o

¥ ° 8

R

12 |13 |18 |19 | 27 |29 |32 |33 |55 -

° ° ° ° ° ° ° ° °

° ° ° ) ) [ ) [ ) °

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

U o

S Y =

3 NPN (Sink) =] g Terminal 18 = Pardmetro 5-10 Terminal 18 Entrada Digital [8]
+ Digital input wiring S § Partida.

12 113 L1sg 19 |27 |20 | 32 | 33 | s5 - Terminal 27 = Parametro 5-12 Terminal 27, Entrada Digital

[0] Sem operagéo (Parada por inércia inversa padréo).

*—0 0 06 06 0
llustragao 1.4 NPN (Dissipador)

MGO07C328 Danfoss A/S © 07/2016 Todos os direitos reservados. 9
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5 ° 1.3.4 Aceleracao/Desaceleracao
te = 3 Terminais 29/32 = Aceleracio/desaceleracio
12[13[18[19]2729[32[33 @ . A )
Slellelelelelele) Terminal 18 = Pardmetro 5-10 Terminal 18 Entrada
OIPIPIOIDIOIOIO Digital [9] Partida (padrao).

A

Start/Stop

Speed /

1 —

Start/Stop
[18]

llustracdo 1.6 Partida/Parada

1.3.3 Parada/Partida por Pulso

Terminal 18 = Pardmetro 5-10 Terminal 18 Entrada Digital [9]
Partida por pulso.

Terminal 27 = Pardmetro 5-12 Terminal 27, Entrada Digital
[6] Parada por inércia inversa

P5-10[9]
P5-12[6]

+24V
130BF101.10

OO
O[]=

i
—fo Ll

lejel]

Ho Ol
1O O[J®
1O O[J®
lelell

Start  Stopinverse

Speed

Start (18),

Stop (27)

llustragao 1.7 Parada/Partida por Pulso

Terminal 27 = Pardmetro 5-12 Terminal 27, Entrada
Digital [19] Congelar referéncia.

Terminal 29= Parametro 5-13 Terminal 29, Entrada
Digital [21] Aceleragdo.

Terminal 32= Parametro 5-14 Terminal 32, Entrada
Digital [22] Desaceleragao.

130BF095.10

llustragao 1.8 Aceleragao/Desaceleracao

1.3.5 Referéncia do Potenciometro

Tenséao de referéncia através de um potenciometro
Fonte da referéncia 1 = [1] Entrada analdgica 53
(padrao).

Terminal 53, baixa tensdo =0 V.
Terminal 53, alta tensdo = 10 V.
Terminal 53, baixa ref./feedback = 0 Hz.
Terminal 53, alta ref./feedback = 50 Hz.

Parametro 6-19 Terminal 53 mode = [1] Tensdo.

10 Danfoss A/S © 07/2016 Todos os direitos reservados. MGO07C328
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< o
£ =
1 ©
= o0
= a
-
+ ™

pheed 42[53[54[50 |55
L 1)L I 1)L 1)L |

| 1| 1| 1| 1|

=

s Ref. voltage ‘ S

P6-1110V —
P <Ll
/
/
s

1kQ)

llustracdo 1.9 Referéncia do Potenciémetro
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2 Seguranca

2.1 Simbolos de Seguranca

Os simbolos a seguir sdo usados neste documento.

AADVERTENCIA

Indica uma situacdo potencialmente perigosa que pode
resultar em morte ou ferimentos graves.

ACUIDADO

Indica uma situacdo potencialmente perigosa que pode
resultar em ferimentos leves ou moderados. Também

podem ser usados para alertar contra praticas inseguras.

AVISO!

Indica informagdes importantes, inclusive situagées que
podem resultar em danos no equipamento ou na
propriedade.

2.2 Pessoal qualificado

Transporte correto e confidvel, armazenagem, instalagao,
operagao e manutengao sao necessarios para a operacao
segura e sem problemas do conversor de frequéncia.

Somente pessoal qualificado tem permissao de instalar ou

operar este equipamento.

Pessoal qualificado é definido como pessoal treinado,
autorizado a instalar, colocar em funcionamento e manter
0 equipamento, os sistemas e circuitos em conformidade
com as leis e normas pertinentes. Além disso, o pessoal
deve ser familiarizado com as instrugdes e medidas de
seguranca descritas neste guia.

2.3 Precaugobes de seguranca

AADVERTENCIA

nto ALTA TENSAO

Os conversores de frequéncia contém alta tensao quando

conectados a entrada da rede elétrica CA, alimentacao
CC ou Load Sharing. Deixar de realizar a instalacao,
partida e manutencao por pessoal qualificado pode
resultar em morte ou lesGes graves.

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

AADVERTENCIA

PARTIDA ACIDENTAL

Quando o conversor de frequéncia estiver conectado a
rede elétrica CA, alimentacdao CC ou load sharing, o
motor podera dar partida a qualquer momento. Partida
acidental durante a programacao, servi¢o ou servico de
manutencao pode resultar em morte, ferimentos graves
ou danos a propriedade. O motor pode dar partida por
meio de interruptor externo, comando do fieldbus, sinal
de referéncia de entrada do LCP, via operacdo remota
usando o Software de Setup MCT 10 ou ap6s uma
condicdo de falha resolvida.

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

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

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

12 Danfoss A/S © 07/2016 Todos os direitos reservados.
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AADVERTENCIA

TEMPO DE DESCARGA

O conversor de frequéncia contém capacitores de
barramento CC que podem permanecer carregados
mesmo quando o conversor de frequéncia nao estiver
ligado. Pode haver alta tensao presente mesmo quando
os indicadores luminosos de LED de adverténcia
estiverem apagados. Se nao for aguardado o tempo
especificado apds a energia ter sido removida para
executar servico de manutencao, o resultado podera ser
ferimentos graves ou morte.

. Pare o motor.

. Desconecte a rede elétrica CA e as alimentac¢oes
do barramento CC remoto, incluindo bateria de
backup, UPS e conexées do barramento CC para
outros conversores de frequéncia.

. Desconecte ou trave o motor PM.

. Aguarde a descarga total dos capacitores. O
tempo de espera minimo é especificado em
Tabela 2.1.

. Antes de realizar qualquer servico de
manutencao ou reparo, use um dispositivo de
medicao da tensdo apropriado para garantir
que os capacitores estdo completamente
descarregados.

AADVERTENCIA

EQUIPAMENTO PERIGOSO

O contato com eixos rotativos e equipamento elétrico
pode resultar em morte ou ferimentos graves.

. Assegure que somente pessoal qualificado e
treinado realize a instalacao, start-up e
manutencao.

. Assegure que os servicos elétricos sejam
executados em conformidade com os regula-
mentos elétricos locais e nacionais.

. Siga os procedimentos deste guia.

ACUIDADO

Tempo de espera

Tensao [V]

Faixa de poténcia
kW (hp)]

minimo
(minutos)

200-240

0,37-3,7 (0,5-5)

4

380-480

0,37-7,5 (0,5-10)

4

11-22 (15-30)

15

RISCO DE FALHA INTERNA

Uma falha interna no conversor de frequéncia pode
resultar em lesdes graves quando o conversor de
frequéncia nao estiver fechado corretamente.

. Assegure que todas as tampas de seguranca
estdo no lugar e bem presas antes de aplicar
energia.

Tabela 2.1 Tempo de Descarga

AADVERTENCIA

RISCO DE CORRENTE DE FUGA

As correntes de fuga excedem 3,5 mA. Se o conversor de
frequéncia nao for aterrado corretamente podera resultar
em morte ou lesées graves.

o Assegure o aterramento correto do
equipamento por um eletricista certificado.

MGO07C328 Danfoss A/S © 07/2016 Todos os direitos reservados. 13
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3 Programacao

3.1 Operacao do painel de controle local A. Display Numérico
A tela de LCD é iluminada por trds com uma linha
O conversor de frequéncia suporta o painel de controle numérica. Todos os dados s3o mostrados no NLCP.
local (NLCP) numérico, o painel de controle local grafico
(GLCP) e a tampa cega. Esta secdo descreve as operacbes O numero do setup exibe a configuracao ativa e o setup
com NLCP e GLCP. de edicdo. Caso o mesmo setup atue tanto como setup

ativo e como setup de edi¢do, somente esse setup é

1 | mostrado (configuragao de fabrica). Quando as configu-
AVISO! (configurag ). Q g

o . ragoes ativa e de edigao forem diferentes, os dois nimeros
O conversor de frequéncia também pode ser

programado no Software de Setup MCT 10 no PC via
porta de comunicacao RS485 ou porta USB. Esse
software pode ser encomendado usando o cédigo de
compra 130B1000 ou fazendo download do site da
Danfoss: www.danfoss.com/BusinessAreas/DrivesSolutions/ 4
softwaredownload.

sdo exibidos no display (por exemplo, setup 12). O nimero
piscando indica o setup de edicéo.

2 |[Ndmero do parametro.

3 |Valor do parametro.

O sentido do motor é mostrado no canto inferior esquerdo
do display. Uma pequena seta indica o sentido de rotacao.

O triangulo indica se o LCP estd no menu de Status, no

Quick Menu ou no Menu Principal.

3.1.1 Painel de Controle Local (LCP)

Numérico Tabela 3.1 Legenda de llustragéo 3.1, se¢ao A
O painel de controle local numérico (NLCP) é dividido em e
4 secdes funcionais. iSetup 124" '-n -'A JL
A. Display numérico nn.nnyl th g
. . : uuu - - /d]‘%
B. Tecla do menu. INDEX Y OW* " "W,
C. Teclas de navegacéo e luzes indicadoras(LEDs). llustracdo 3.2 Informacdes da tela

D. Teclas de operacgao e luzes indicadoras (LEDs).

o
1 g B. Tecla do menu
§ Para selecionar entre Status, Quick Menu ou Menu
R Principal. pressione [Menul].
3
A C. Luzes indicadoras (LEDs) e teclas de navegacao
Setup1 <+ - a» e
2N ' “ ' ' 5 Indicado <
L C " ' ', ' L Luz Funcao
2 v -’ ‘e’ ‘e v—/ r
W —1 Status Quick Main A luz indicadora ON é ativada quando
B Menu MenuH -1 o conversor de frequéncia receber
Menu ] On energia da tensao de rede, dos
6 . Verde . L .
(Ligado) terminais de comunicacdo serial CC ou

de uma fonte de alimentagao de 24 V
externa.

Quando condi¢des de adverténcia

R forem atingidas, o LED amarelo de
Advertén | Amarel

7 . AVISO acende e um texto é exibido na
cia o
area do display identificando o
problema.
Uma condicao de falha faz o LED
Vermel .
8 Alarme h vermelho de alarme piscar e um texto
o

de alarme é exibido.

Tabela 3.2 Legenda para llustracdo 3.1, Luzes indicadoras (LEDs)
llustragao 3.1 Vista do NLCP
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Tecla Fungio 3.1.2 Funcao da tecla direita no NLCP
9 (Back] Para retornar a etapa ou camada anterior, Pressione [*] para editar individualmente qualquer dos 4
na estrutura de navegagao. digitos na tela. Ao pressionar [*] uma vez, o cursor move
Para alternar entre os grupos do para o primeiro digito e o digito comeca a piscar,
parametro, nos parametros e dentro dos conforme mostrado em llustracdo 3.3. Pressione [A] [¥]
10 [A] [V] paramefros ou aumentar/dln:unwr valores para alterar o valor. Pressionar [>] néo altera o valor dos
dos parametros. Setas também podem digitos e ndo move a casa decimal.
ser usadas para configuracéo da
referéncia local.
Pressione para acessar grupos do \l/ S
11 [OK] R . - Setup 1 nn M
parametro ou para ativar uma selecao. 302 “' i "l:; g
Pressione para se mover da esquerda — /‘\' —
1 ] para a direita dentro do valor do A
parametro para alterar cada digito indivi-
dualmente. NI/
5% 1000
Tabela 3.3 Legenda para llustracdo 3.1, Teclas de navegacao Vi
\
D. Teclas de operacao e luzes indicadoras (LEDs) o)
Tecla Funcéo Setup ‘n\"j/
Inicia o conversor de frequéncia no controle 3 0¢e (TR q v
Hand On |local. /IN
13| (Manual |® Um sinal de parada externo por entrada de &
Ligado) controle ou comunicagéo serial substitui o \/
Setup 1
manual ligado local. 36899””
~ A
Faz parar o motor, mas ndo remove a energia /IN
para o conversor de frequéncia ou reinicializa ">
14 | Off/Reset L ,
o conversor de frequéncia manualmente ap6s \I/
uma falha ser eliminada. Sgwﬁe gq ‘IB
Coloca o sistema em modo operacional — -'/‘\ ad

Auto On |remoto.
15 | (Automatic | ® Responde a um comando de partida
o Ligado) externo por terminais de controle ou

comunicagéo serial.

Tabela 3.4 Legenda de llustragdo 3.1, se¢ao D

AADVERTENCIA

RISCO ELETRICO

Mesmo apds pressionar a tecla [Off/Reset], existe tensao
presente nos terminais do conversor de frequéncia.
Pressionar a tecla [Off/Reset] ndo desconecta o conversor
de frequéncia da rede elétrica. Tocar em pecas
energizadas podera resultar em morte ou ferimentos
graves.

. Nao toque em qualquer peca energizada.

llustracao 3.3 Funcéo da tecla direita

[>] também pode ser usado para se mover entre 0s grupos
do parametro. No Menu Principal, pressione [>] para ir para
o primeiro parametro no préximo grupo do parametro (por
exemplo, para ir de pardmetro 0-03 Regional Settings [0]
Internacional para parametro 1-00 Configuration Mode [0]
Malha aberta).

AVISO!

Durante a partida, o NLCP mostra a mensagem LCP
LIGADO. Quando essa mensagem nao estiver mais
exibida, o conversor de frequéncia esta pronto para
operacdo. Adicionar ou remover opcionais pode
prolongar a dura¢ao da partida.

MG07C328
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3.1.3 Quick Menu no NLCP

O Quick Menu da acesso facil aos parametros utilizados
com mais frequéncia.

1. Para entrar no Quick Menu, pressione [Menu] até
o indicador no display ficar posicionado sobre
Quick Menu.

2. Pressione [4] [¥] para selecionar QM1 ou QM2, e

em seguida pressione [OK].

3. Pressione [4] [Y] para navegar pelos parametros
no Quick Menu.

4, Pressione [OK] para selecionar um parametro.

5. Pressione [4] [Y] para alterar o valor de uma
programacdo do parametro.

6. Pressione [OK] para aceitar a modificacdo.

7. Para sair, pressione [Voltar] duas vezes (ou 3
vezes se estiver em QM2 e QM3) para entrar em
Status ou pressione [Menu] uma vez para entrar
no Menu Principal.

16 Danfoss A/S © 07/2016 Todos os direitos reservados. MGO07C328
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3.1.4 Menu principal no NLCP

Setup 1
O Menu Principal da acesso a todos os parametros. . -‘;;-
1. Para entrar no Menu Principal, pressione a tecla
U .. Setup 1 e
[Menu] até o indicador na tela ficar posicionado 388 '
sobre Menu Principal. i L‘-‘ J v
2. [4] [v]: Navegando pelos grupos do parametro.
3. Pressione [OK] para selecionar um grupo do Se:-t‘“a? 0010
parametro. P | '_"_U_‘
4, [4] [v]: Navegando pelos parametros do grupo N |
especifico. Setup 1 'nn I
5. Pressione [OK] para selecionar o parametro. ELQE’ (TN
6. [>] e [A] [V]: Definir/alterar o valor do parametro. SN
NI/
7. Pressione [OK] para aceitar o valor. ] Setup 1 “-”-'n
8. Para sair, pressione [Voltar] duas vezes (ou 3 ) Bfge "_‘L'.'_'
vezes para parametros de matriz) para entrar no s /1N
Menu Principal ou pressione [Menu] uma vez para ’ N/
entrar em Status. Sgt_tl51 ‘nn N
Consulte llustragdo 3.5, llustragdo 3.6 e llustragcdo 3.7 para y wa “-"-'-'-‘
obter informacgdes sobre os principios de alterar o valor de )») 6 /IN
parametros continuos, parametros enumerados e N\ < N/
parametro de matriz, respectivamente. As a¢des nas 3”518 ] ll-ll-l
ilustragbes estao descritas em Tabela 3.5, Tabela 3.6 e — i
Tabela 3.7. /N
NI/
Setup 1800 '-“-‘
030y,
/1N
\NV4 /
Setup 1
a.n 1M
3029910
/1IN

llustracao 3.5 Interagées do menu principal - Parametros
continuos

18 Danfoss A/S © 07/2016 Todos os direitos reservados. MGO07C328
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1 |[OKI: O primeiro pardmetro do grupo é mostrado. Os parametros de matriz funcionam da seguinte maneira:
2 |Pressione [¥] repetidamente para ir até o parametro.

3 Pressione [OK] para iniciar a edicao. =
4 | [*]: Primeiro digito piscando (pode ser editado). Setup 1 10 %
5 [[*]: Segundo digito piscando (pode ser editado). - - v 4 %
6 [>]: Terceiro digito piscando (pode ser editado). ) 1

7 [¥]: Diminui o valor do parametro, a casa decimal muda

automaticamente.

8 |[A]: Aumenta o valor do parametro.

9 [[Back] Cancelar alteragbes, voltar a 2.
[OK]: Aceitar alteragdes, voltar a 2.

10 |[A][¥]: Selecione o pardmetro dentro do grupo.

11 |[Back] Remove o valor e mostra o grupo do parametro.

12 |[A][¥]: Selecionar grupo.

Tabela 3.5 Alterando valores de parametros continuos

Para parametros enumerados, a interacdo é semelhante,
mas o valor do parametro é mostrado entre parénteses

devido a limitacdo de digitos do NLCP (4 digitos grandes) e

0 enum pode ser maior que 99. Quando o valor enum for

maior que 99, o LCP pode mostrar somente a primeira
parte do colchete.

Setup 1 7

-

Setup 1

!-/QU

Setup 1

o

130BC447.11

llustracdo 3.6 Interagcdes do menu principal - Parametros
enumerados

1 [OK]: O primeiro parametro do grupo é mostrado.

2 |Pressione [OK] para iniciar a edigao.

3 [A][¥]: Alterar valor do parametro (piscando).

4 | Pressione [Voltar] para cancelar as alteracdes ou [OK] para

aceitar as alteracdes (retornar a tela 2).

w

[A][V]: Selecione um parametro dentro do grupo.

[Back] Remove o valor e mostra o grupo do parametro.

[A][Y]: Selecione um grupo.

Tabela 3.6 Alterando valores de parametros enumerados

Setup 1

nns

< 0 M
CN%EX'GB ' “ “
Setup 1 W -
0 ! ]

-—
 —
-
=

S—
=

U 7
INDEX ~y ‘== V

Setup1‘ n,,n
LU e

"

INDEX ~¥

Setypl "'l-l l-“ '
{l " “ " ‘

INDEX: 5i>

N Ny

llustracao 3.7 Interagdes do menu principal - Parametros de

matriz

_

[OK]: Mostra os numeros do parametro e o valor do
primeiro indice.

2 |[OK]: O indice pode ser selecionado.
3 |[A][V]: Selecione o indice.
4 [OK]: O valor pode ser editado.
5 [A][¥]: Alterar valor do parametro (piscando).
6 [Back] Cancelar alteragoes.
[OK]: Aceitar alteragoes.
7 [Back] Cancelar a edicdo do indice, selecionar um novo

parametro.

8 |[A][V]: Selecione o parametro dentro do grupo.

9 |[Back] Remove o valor do indice do parametro e mostra o
grupo do parametro.

10 |[A][¥]: Selecionar grupo.

Tabela 3.7 Alterando valores dos parametros de matriz

3.1.5 Layout do GLCP

O GLCP é dividido em quatro grupos funcionais (ver
llustragéo 3.8).

A. Area do display
B. Teclas do menu do display
C. Teclas de navegacéo e luzes indicadoras (LEDs)

D. Teclas de operacéo e reinicializar

MG07C328
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o Tecla Funcéo
o - = —
1 3 2 6 Status | Mostra informagdes operacionais.
\“\ Status i 1 T é Permite acesso aos parametros de
"T799 RPM 783 A 36.4 kW] 2 P
/// - ; Quick programacdo para obter instru¢des de setup
—
2 A 0.000 5 Menu iniciais e muitas instrucdes detalhadas da
/53.2 % ——1 | | aplicagao.
LT .
i Main Menu . .
] ) Permite acesso a todos os parametros de
4 Auto Remote Ramping 8 (Menu .
o programagao.
Principal)
6\ 9 - - P X
e Quick Main Alarm L 9 Registro de | Mostra uma lista das adverténcias atuais, os
B| Status led s
Menu Menu Log Alarmes [ ultimos 10 alarmes e o log de manutencéo.
,—T o il Tabela 3.9 Legenda para llustra¢do 3.8, Teclas do menu do
o A 6 ~~s display
O 1
/,. \ C. Teclas de navegacdo e luzes indicadoras (LEDs)
10 C < o= -
. As teclas de navegacdo sdo usadas para programar fungdes
l.-On e mover o cursor no display. As teclas de navegacdo
15 — | w também fornecem controle da velocidade na operagao
arn. , . A . .
16/’ 13 local. H4 também trés luzes indicadoras de status do
|1 Alarm conversor de frequéncia nessa area.
17 —
D Tecla Funcéao
X Retorna a etapa ou lista anterior na estrutura
: c \ 14 10 | Anterior
/ \ \ de menu.
18 19 20 21

llustracao 3.8 Painel de Controle Local Grafico (GLCP)

A. Area do display

A drea do display é ativada quando o conversor de
frequéncia recebe energia da tensdo de rede, de terminais
de comunicacgéo serial CC ou de alimentacdo de 24 V CC
externa.

As informagdes mostradas no LCP podem ser customizadas
para as aplicacbes do usudrio. Selecione as op¢des no
Quick Menu Q3-13 Configuragées do Display.

Display. Numero do parametro | Configuracao padrao
1 0-20 [1602] Referéncia [%]
[1614] Corrente do
2 0-21
Motor
0-22 [1610] Poténcia [kW]
4 0-23 [1613] Frequéncia
0-24 [1502] Contador de kWh

Tabela 3.8 Legenda para llustracdo 3.8, Area do display

B. Teclas do menu do display

As teclas de menu séo usadas para acesso ao menu para
configuracdo de parametros, articulagdo entre modos
display de status durante a operacdo normal e visualizacdo
de dados do registro de falhas.

Cancela a ultima alteracdo ou comando
1 Cancelar . B
enquanto o modo display néo for alterado.

Informacde |Pressione para obter uma definicdo da

12 s funcdo exibida.

13 Teclas de |Para mover entre os itens do menu, use as 4
navegacao |teclas de navegacdo.

14 oK Pressione para acessar grupos do parametro

ou para ativar uma selecao.

Tabela 3.10 Legenda para llustragédo 3.8, Teclas de navegacéao

Indicador Luz Fungao

A luz indicadora ON ¢é ativada
qguando o conversor de frequéncia
On receber energia da tensdo de rede,

15 . Verde L L
(Ligado) dos terminais de comunicacdo
serial CC ou de uma fonte de

alimentacdo de 24 V externa.

Quando condi¢des de adverténcia

R forem atingidas, o LED amarelo de
Adverténc .
16 . Amarelo |AVISO acende e um texto é
ia
exibido na area do display identi-

ficando o problema.

Uma condicado de falha faz o LED
17 Alarme | Vermelho [vermelho de alarme piscar e um

texto de alarme é exibido.

Tabela 3.11 Legenda para llustragdo 3.8, Luzes indicadoras
(LEDs)

20 Danfoss A/S © 07/2016 Todos os direitos reservados.
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D. Teclas de operacao e reinicializar
As teclas de operacédo estdo na parte inferior do LCP.

Tecla Funcao

Inicia o conversor de frequéncia no modo
Manual ligado.

Hand On .
. Um sinal de parada externo por
18 (Manual
. entrada de controle ou
Ligado) o -
comunicagao serial substitui o
manual ligado local.
off Para o motor, mas ndao remove a energia

(Desligado) [para o conversor de frequéncia.

Coloca o sistema em modo operacional
Auto On |remoto.

20 | (Automatico | ® Responde a um comando de partida
Ligado) externo por terminais de controle ou

comunicacgéo serial.

L Reinicializa o conversor de frequéncia
21 | Reinicializar

manualmente apds uma falha ser eliminada.

Tabela 3.12 Legenda para llustragdo 3.8, Teclas de operacao e
reinicializar

AVISO!

Para ajustar o contraste do display, pressione [Status] e
as teclas [A]/[V].

3.1.6 Programacgoes dos Parametros

Para estabelecer a programacao correta da aplicacao
geralmente é necessario programar fungdes em varios
parametros relacionados. Os detalhes dos parametros sdo
fornecidos em capétulo 4 Descrigbes do Pardmetro.

Os dados de programacao sdo armazenados internamente
no conversor de frequéncia.

. Para backup, transfira dados por upload para a
memoéria do LCP.

. Para fazer download de dados em outro
conversor de frequéncia, conecte o LCP a essa
unidade e faga o download das configuragées
armazenadas.

. Restaurar a configuracdo padrao de fabrica ndo
altera os dados armazenados na memédria do LCP.

3.1.7 Alterando a programacao do
parametro com GLCP

Acesse e altere a programacao do parametro no Quick
Menu (Menu Répido) ou no Main Menu (Menu Principal). O
Quick Menu da acesso somente a um numero limitado de
parametros.

1. Pressione [Quick Menu] ou [Main Menu] no LCP.

2. Pressione [4] [¥] para navegar pelos grupos do
parametro, pressione [OK] para selecionar grupo
de parametros.

3. Pressione [4] [Y] para navegar pelos parametros,
pressione [OK] para selecionar um parametro.

4, Pressione [A] [¥] para alterar o valor de uma
programacao do parametro.

5. Press [«] [*] para alterar o digito quando um
parametro decimal estiver no estado de edicdo.

6. Pressione [OK] para aceitar a modificacéo.

7. Pressione [Voltar] duas vezes para entrar em
Status ou pressione [Main Menu] uma vez para
entrar no Main Menu (Menu Principal)

Visualizar alterac6es
Quick Menu Q5 - Alteragées feitas indica todos os
parametros alterados em relacdo a configuragdo padrao.

. A lista mostra somente os parametros que foram
alterados no setup de edicao atual.

. Os parametros que foram reinicializados para
valores padrao nao sao indicados.

. A mensagem Empty (vazio) indica que nenhum
parametro foi alterado.

3.1.8 Efetuando Upload/Download de
Dados do/para o GLCP

1. Pressione [Off] para parar o motor antes de
transferir dados por upload ou download.

2. Pressione [Menu Principal] pardmetro 0-50 LCP
Copy e pressione [OK].

3. Selecione [1] Todos para LCP para transferir dados
por upload para o LCP ou selecione [2] Todos do
LCP para fazer download de dados do LCP.

4. Pressione [OK]. Uma barra de progresso mostra o
andamento do download ou do upload.

5. Pressione [Hand On] ou [Auto On] para retornar a
operagao normal.

MG07C328
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3.1.9 Restaurando a configuracdo padrao
com o LCP

AVISO!

Risco de perder programacao, dados do motor,
localizacao e registros de monitoramento ao realizar a
restauracao da configuracdao padrao. Para fornecer um
backup, transfira os dados por upload para o LCP antes
da inicializacao.

A restauracdo da programacao do parametro padrao é
realizada pela inicializacdo do conversor de frequéncia.
Inicializagdo é executada por meio do

parametro 14-22 Operation Mode (recomendado) ou
manualmente. A inicializacdo néo reinicializa as configu-
racdes do parametro 1-06 Clockwise Direction.

. A inicializacdo usando pardmetro 14-22 Operation
Mode nao reinicializa configuragées do conversor
de frequéncia como as horas de funcionamento,
sele¢des da comunicacao serial, registro de falhas,
registro de alarme e outras fungdes de monito-
ramento.

. A inicializacdo manual apaga todos os dados do
motor, de programacao, de localizacdo e de
monitoramento e restaura as configuracao padrdo
de fébrica.

Procedimento de inicializagdo recomendado, via
pardametro 14-22 Operation Mode
1. Selecione pardmetro 14-22 Operation Mode e
pressione [OK].

2. Selecione [2] Inicializa¢édo e pressione [OK].

3. Remova a energia da unidade e aguarde até o
display desligar.

4. Aplique energia a unidade.

As programacdes do parametro padrdo sdo restauradas
durante a partida. Isso poderd demorar ligeiramente mais
que o normal.

5. Alarme 80, Drive inicializado no valor padrédo é
mostrado.

6. Pressione [Reinicializar] para retornar ao modo de
operacao.

Procedimento de inicializacdo manual
1. Remova a energia da unidade e aguarde até o
display desligar.

2. Pressione e mantenha pressionado [Status], [Main
Menu] e [OK] ao mesmo tempo no GLCP ou
pressione [Menu] e [OK] ao mesmo tempo no
NLCP enquanto aplica energia a unidade (aproxi-
madamente 5 s ou até ouvir um clique e o
ventilador ser acionado).

As programacgdes do parametro padrao de fabrica sdo
restauradas durante a partida. Isso podera demorar
ligeiramente mais que o normal.

A inicializacao manual néo reinicializa as seguintes
informacdes do conversor de frequéncia:
. Pardmetro 15-00 Operating hours

. Parametro 15-03 Power Up's
. Parametro 15-04 Over Temp's

. Parametro 15-05 Over Volt's

3.2 Programacao Basica

3.2.1 Setup de Motor Assincrono

Insira os dados do motor a seguir na ordem indicada. Essas
informacdes sdo encontradas na plaqueta de identificacdo
do motor.

1. Pardmetro 1-20 Motor Power.

2 Pardmetro 1-22 Motor Voltage.

3 Pardmetro 1-23 Motor Frequency.

4. Pardmetro 1-24 Motor Current.

5 Pardmetro 1-25 Motor Nominal Speed.

Para desempenho ideal no modo VVC*, dados adicionais
do motor sdo necessarios para configurar os parametros a
seguir.

6 Pardmetro 1-30 Stator Resistance (Rs).
7. Pardmetro 1-31 Rotor Resistance (Rr).
8 Parametro 1-33 Stator Leakage Reactance (X1).
9. Parametro 1-35 Main Reactance (Xh).

Os dados podem ser encontrados na folha de dados do
motor (esses dados tipicamente ndo estdo disponiveis na
plaqueta de identificacdo do motor). Execute a AMA
completa usando pardmetro 1-29 Automatic Motor Adaption
(AMA) [1] Ativar AMA completa ou insira os parametros
manualmente.

Ajuste especifico da aplicagdo ao executar VVC*

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

Etapas iniciais de programacao
1. Ajuste pardmetro 1-10 Motor Construction com as
op¢des a seguir para ativar a operacdo do motor
PM:

1a [1] PM, SPM ndo saliente
1b  [2] PM, IPM saliente,ndo Sat
1c [3] PM, IPM saliente, Sat

2. Selecione [0] Malha aberta em
pardmetro 1-00 Configuration Mode.

AVISO!

O feedback do encoder nao é suportado para motores
PM.

Programando os dados do motor

ApO6s selecionar uma das opc¢des do motor PM em
parametro 1-10 Motor Construction, os parametros
relacionados ao motor PM nos grupos do pardmetro 1-2*
Dados do Motor, 1-3* Dados do Motor Avang e 1-4* Dados
do Motor Avancgados Il estao ativos.

Obtenha a informacgédo na plaqueta de identificagdo do
motor e na folha de dados do motor.

Programe os parametros a seguir na ordem indicada:
1. Pardmetro 1-24 Motor Current.

2 Pardametro 1-26 Motor Cont. Rated Torque.
3 Pardmetro 1-25 Motor Nominal Speed.

4. Pardmetro 1-39 Motor Poles.
5

Pardmetro 1-30 Stator Resistance (Rs).

Insira linha para resisténcia de enrolamento do
estator comum (Rs). Se houver apenas dados
linha-linha disponiveis, divida o valor de linha-
-linha por 2 para obter o valor linha-a-comum
(starpoint) da linha.

Também é possivel medir o valor com um
ohmimetro, que leva em conta a resisténcia do
cabo. Divida o valor medido por 2 e insira o
resultado.

6. Parametro 1-37 d-axis Inductance (Ld).
Insira a linha a indutancia direta do eixo comum
do motor PM.
Se houver somente dados de linha para linha
disponiveis, divida o valor de linha para linha por
2 para obter o valor comum da linha (starpoint).
Também é possivel medir o valor com um
medidor de indutancia, que leva em conta a
indutancia do cabo. Divida o valor medido por 2
e insira o resultado.

7. Parametro 1-40 Back EMF at 1000 RPM.
Insira a Forca Contra Eletro Motriz de linha para
linha do Motor PM a velocidade mecanica de

1000 RPM (valor RMS). Forca Contra Eletro Motriz
é a tensao gerada por um motor PM quando nédo
houver um conversor de frequéncia conectado e
o eixo for girado externamente. A Forca Contra
Eletro Motriz é normalmente especificada pela
velocidade nominal do motor ou a 1,000 RPM
medida entre duas linhas. Se o valor ndo estiver
disponivel para uma velocidade do motor de
1000 RPM, calcule o valor correto da seguinte
maneira: Por exemplo, se a Forca Contra Eletro-
motriz a 1800 RPM for 320 V, a Forca Contra
Eletromotriz a 1000 RPM sera:

Forca Contra Eletro Motriz = (Tensdo/RPM) x 1000
= (320/1800) x 1000 = 178.

Programe esse valor para pardmetro 1-40 Back
EMF at 1000 RPM.

Operacao do motor de teste
1. Dé partida no motor em baixa velocidade (100 a
200 RPM). Se o motor ndo funcionar, verifique a
instalacdo, programacao geral e os dados do
motor.

Estacionamento

Essa funcdo é a opcdo recomendada para aplicagées em
que o motor esta girando em baixa velocidade (por
exemplo, rotacdo livre em aplicagdes de ventilador).
Parametro 2-06 Parking Current e pardmetro 2-07 Parking
Time sao ajustaveis. Aumentar a configuracdo de fabrica
desses parametros para aplicagdes com alta inércia.

Dar partida na velocidade nominal. Caso a aplicacdo nao
funcione bem, verifique as configuragdes de VVC* PM.
Tabela 3.13 mostra recomendag¢des em diferentes
aplicacoes.

Aplicagao Configuragées

Aplicacbes de baixa inércia| ¢ Aumente o valor de
Icarga/IMotor <5 parametro 1-17 Voltage filter time

const. por um fator de 5 a 10.

e Reduza o valor de
pardmetro 1-14 Damping Gain.

e Reduza o valor (<100%) de
parametro 1-66 Min. Current at
Low Speed.

Aplicacdes de média Mantenha valores calculados.
inércia

50>Icarga/IMotor >5

Aplicacdes de alta inércia | Aumente os valores de
Icarga/IMotor >50 pardmetro 1-14 Damping Gain,
pardmetro 1-15 Low Speed Filter Time

Const. e parametro 1-16 High Speed

Filter Time Const.
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Aplicacao Configuragdes 10.  Pressione [OK].

Alta carga em baixa Aumente o valor de 11. O teste executard automaticamente e indicara
velocidade parametro 1-17 Voltage filter time quando estiver concluido.

<30% (velocidade const. o )
nominal) Aumente o valor de Dependendo da poténcia, a AMA leva de 3-10 minutos

parametro 1-66 Min. Current at Low para concluir.

Speed (>100% durante mais tempo
pode superaquecer o motor). A VISO.

A funcdo AMA em néo faz o motor funcionar e nao
prejudica o motor.

Tabela 3.13 Recomendacdes em diferentes aplicagdes

Se o motor comecar a oscilar a uma certa velocidade,
aumente pardmetro 1-14 Damping Gain. Aumente o valor
em pequenas etapas.

O torque de partida pode ser ajustado em
pardmetro 1-66 Min. Current at Low Speed. 100% fornece
torque nominal como torque de partida.

3.2.3 Adaptacao Automatica do Motor
(AMA)

Para otimizar a compatibilidade entre o conversor de
frequéncia e o motor em modo VVC*, execute a AMA.

. O conversor de frequéncia constréi um modelo
matematico do motor para regular a corrente do
motor de saida, melhorando assim seu
desempenho.

. Alguns motores poderdo ndo conseguir executar
a versao completa do teste. Nesse caso, selecione
[2] ativar AMA reduzida em
pardmetro 1-29 Automatic Motor Adaption (AMA).

. Se ocorrerem adverténcias ou alarmes, consulte
capétulo 6.1 Adverténcias e Alarmes.

. Para melhor resultados execute esse
procedimento em um motor frio.

Para executar AMA usando o LCP
1. Pela programacdo do parametro padrdo, conecte
os terminais 13 e 27 antes de executar a AMA.

Acesse o Menu Principal.
Acesse o grupo do pardmetro 1-** Carga e motor.

Pressione [OK].

uos wN

Programe os parametros do motor usando os
dados da plaqueta de identificagdo do grupo do
parametro 1-2* Dados do motor.

6. Defina o comprimento de cabo de motor em
pardmetro 1-42 Motor Cable Length.

7. Ir para pardmetro 1-29 Automatic Motor Adaption
(AMA).

8. Pressione [OK].

9. Selecione [1] ativar AMA completa.
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4 Descricoes do Parametro

4.1 Parametros 0-** operagao/Display

0-01 Language

Define o idioma a ser utilizado no display.

0-06 Tipo de Grade

Selecione a tensdo de alimentagao, a frequéncia e o tipo.

forcada,ref=0 reiniciar o conversor de frequéncia.

Option: Funcao: Option: Funcao:
[0] * English [0] 200-240 V/50 Hz/grade de TI
[1] Deutsch [1] 200-240 V/50 Hz/Delta
[2] Francais [2] 200-240 V/50 Hz
[3] Dansk [10] 380-440 V/50 Hz/grade de TI
[4] Spanish [11] 380-440 V/50 Hz/Delta
[5] Italiano [12] 380-440 V/50 Hz
[28] Bras.port [20] 440-480 V/50 Hz/grade de TI
— — [21] 440-480 V/50 Hz/Delta
Option: Funcao: [100] 200-240 V/60 Hz/grade de TI
AVISO [101] 200-240 V/60 Hz/Delta
Nao é possivel ajustar este parametro [102] 200-240 V/60 Hz
enquanto o motor estiver em funcio- [110] 380-440 V/60 Hz/grade de TI
namento. [111] 380-440 V/60 Hz/Delta
[112] 380-440 V/60 Hz
[0] |Interna- | Ativar o pardmetro 1-20 Poténcia do Motor [kW] [120] 440-480 V/60 Hz/grade de TI
* cional para a configuracdo da poténcia do motor em [121] 440-480 V/60 Hz/Delta
kW e programa o valor padrao do [122] 440-480 V/60 Hz
pardametro 1-23 Freqiiéncia do Motor para [50 Hz].
[11 |US Ativar o pardmetro 1-20 Poténcia do Motor [kW] " "
. . Option: Funcao:
para ajustar a poténcia do motor em HP e define
o valor padréo do pardmetro 1-23 Freqiéncia do Funcdo de protecdo contra sobretensao na parada por
Motor para 60 Hz. inércia em ambiente de grade IT. Esse parametro esta
ativo somente quando [7] On estiver selecionado nesse
parametro e as opg¢des da grade IT estiverem
N " selecionadas em pardametro 0-06 GridType.
Option: Funcao:
Selecione o modo de operacio na [0] | Off [ Esta fungao nao esta ativa.
reconexao do conversor de frequéncia a [11 *] On | Esta funcao esta ativa.
tensao de rede apés desligar em modo
[0] |Retomar Reiniciar o conversor de frequéncia Selecione o setup para controlar as fungdes do conversor de
mantendo as configuracées de partida/ frequéncia. Programe os parametros nos setups 1 a 4. Utilize o
parada (aplicadas por [Hand On/Off]) setup de fabrica para retornar ao estado inicial. Use o setup
selecionadas antes de desligar o conversor multiplo para controle remoto.
de frequéncia. Option: Funcéo:
[1] * | Parad Reiniciar o conversor de frequéncia com [1] * Set-up 1
for¢d,ref=ant. uma referéncia local salva apds a tensao [2] Set-up 2
de rede religar e apds pressionar [Hand [3] Set-up 3
On]. [4] Set-up 4
[2] |Parada Reinicializa a referéncia local em 0, ao [ Multi Set-up

MG07C328

Danfoss A/S © 07/2016 Todos os direitos reservados. 25




Dt

Descri¢coes do Parametro VLT® Midi Drive FC 280

0-11 Programming Set-up 0-16 Application Selection

Selecione o setup a ser programado durante a operacao; a Option: Funcao:
configuragéo ativa ou a configuracao inativa. O nimero do setup [4] [Simple Speed Close

que estad sendo editado pisca no LCP. Loop

Option: Funcéo: [5] [Multi Speed

[1] Set-up 1 [6] |OGD LA10

[2] Set-up 2 [7] [OGD V210

El set-up 3 0-20 Display Line 1.1 Small
[4] Set-up 4

Selecionar uma variavel para mostrar a linha 1, lado esquerdo.

[9] * Active Set-up
Option: Funcao:
o None
Option: Funcao: 37 Display Text 1
O link assegura a sincronizagcao dos valores de [38] Display Text 2
parametro Ndo alterdveis durante a operagao, [39] Display Text 3
viabilizando mudar de um setup para outro [748] PCD Feed Forward
durante a operagao. [953] Profibus Warning Word
Se os setups ndo estiverem vinculados, uma [1005] Readout Transmit Error Counter
alternacao entre eles ndo seréd possivel enquanto [1006] Readout Receive Error Counter
o motor estiver em funcionamento. Nesse caso, a [1230] Warning Parameter
alteracdo ndo ocorre até o motor parar por [1501] Running Hours
inércia. [1502] kWh Counter
[0] |Not Deixa os parametros inalterados dos dois setups [1600] Control Word
linked |e ndo podem ser alterados enquanto o motor [1601] Reference [Unit]
estiver em funcionamento. [1602] * Reference [%)]
[20] | Linked | Copia os parametros Ndo alterdveis durante a [1603] SIS L
* operacdo de um setup para outro, assim eles [1605] Main Actual Value [%]
ficam idénticos nos dois setups. [1609] Custom Readout
[1610] Power [kW]
Range: Funcio: [1612] Motor Voltage
0% | [-2147483647 - | Ver a configuracao do LE0E] AT ENG)
21474836471 | pardmetro 0-11 Programming Set-up. Editar [1614] Motor current
setup, para cada canal de comunicacéo. A [1615] Frequency [%]
significa configuracéo ativa; F significa de [1616] Torque [Nm]
fabrica; niumeros que indicam o cédigo do [1617] Speed [RPM]
setup. Os canais de comunicagéo, da direita [1618] Motor Thermal
para a esquerda sao LCP, FC-bus, USB e [1620] Motor Angle
HPFB1-5. [1622] Torque [%)]
[1630] DC Link Voltage
(1633 | rake Energy /2 min
Option: Funcéo: [1634] Heatsink Temp.
Selecionar as funcdes integradas [1635] Inverter Thermal
da aplicagdo. Quando uma [1636] Inv. Nom. Current
aplicacao for selecionada, um [1637] Inv. Max. Current
conjunto de parametros [1638] SL Controller State
relacionados sdo programados [1639] Control Card Temp.
automaticamente. [1650] External Reference
[0] * | None [1652] Feedback[Unit]
[1] |Simple Process Close [1653] Digi Pot Reference
Loop [1657] Feedback [RPM]
[2] | Local/Remote [1660] Digital Input
[3] |Speed Open Loop [1661] Terminal 53 Setting
[1662] Analog input 53
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0-20 Display Line 1.1 Small 0-20 Display Line 1.1 Small

Selecionar uma varidvel para mostrar a linha 1, lado esquerdo. Selecionar uma varidvel para mostrar a linha 1, lado esquerdo.
Option: Funcéo: Option: Funcéo:
[1663] Terminal 54 Setting [3456] | Track Error |
[1664] Analog input 54

(16651 | Analog output 42 mA]
[1666] Digital Output Selecionar uma varidvel para mostrar a linha 1, na posicao do
[1667] Pulse input 29[Hz] meio.

[1668] Pulse Input 33 [Hz] Option: Funcao:
[1669] Pulse Output 27 [Hz] [0] None

[1671] Relay output [37] Display Text 1

[1672] Counter A [38] Display Text 2

[1673] Counter B [39] Display Text 3

[1674] Prec. Stop Counter [748] PCD Feed Forward

[1680] Fieldbus CTW 1 [953] Profibus Warning Word

[1682] Fieldbus REF 1 [1005] Readout Transmit Error Counter
[1684] Comm. Option STW [1006] Readout Receive Error Counter

[1685] FC Port CTW 1 [1230] Warning Parameter

[1686] FC Port REF 1 [1501] Running Hours

[1690] Alarm Word [1502] kWh Counter

[1691] Alarm Word 2 [1600] Control Word

[1692] Warning Word [1601] Reference [Unit]

[1693] Warning Word 2 [1602] Reference [%]

[1694] Ext. Status Word [1603] Status Word

[1695] Ext. Status Word 2 [1605] Main Actual Value [%]

[1697] Alarm Word 3 [1609] Custom Readout

[1890] Process PID Error [1610] Power [kW]

[1891] Process PID Output [1611] Power [hp]

[1892] Process PID Clamped Output [1612] Motor Voltage

[1893] Process PID Gain Scaled Output [1613] Frequency

[2117] Ext. 1 Reference [Unit] [1614] * Motor current

[2118] Ext. 1 Feedback [Unit] [1615] Frequency [%]

[2119] Ext. 1 Output [%] [1616] Torque [Nm]

[3401] PCD 1 Write For Application [1617] Speed [RPM]

[3402] PCD 2 Write For Application [1618] Motor Thermal

[3403] PCD 3 Write For Application [1620] Motor Angle

[3404] PCD 4 Write For Application [1622] Torque [%]

[3405] PCD 5 Write For Application [1630] DC Link Voltage

[3406] PCD 6 Write For Application [1633] Brake Energy /2 min

[3407] PCD 7 Write For Application [1634] Heatsink Temp.

[3408] PCD 8 Write For Application [1635] Inverter Thermal

[3409] PCD 9 Write For Application [1636] Inv. Nom. Current

[3410] PCD 10 Write For Application [1637] Inv. Max. Current

[3421] PCD 1 Read For Application [1638] SL Controller State

[3422] PCD 2 Read For Application [1639] Control Card Temp.

[3423] PCD 3 Read For Application [1650] External Reference

[3424] PCD 4 Read For Application [1652] Feedback[Unit]

[3425] PCD 5 Read For Application [1653] Digi Pot Reference

[3426] PCD 6 Read For Application [1657] Feedback [RPM]

[3427] PCD 7 Read For Application [1660] Digital Input

[3428] PCD 8 Read For Application [1661] Terminal 53 Setting

[3429] PCD 9 Read For Application [1662] Analog input 53

[3430] PCD 10 Read For Application [1663] Terminal 54 Setting

[3450] Actual Position [1664] Analog input 54
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0-21 Display Line 1.2 Small 0-22 Display Line 1.3 Small

Selecionar uma varidvel para mostrar a linha 1, na posicdo do Selecionar uma varidvel para mostrar na linha 1, lado direito.
meio. Option: Funcio:
Option: Funcao: [0] None
[1665] Analog output 42 [mA] [37] Display Text 1
[1666] Digital Output [38] Display Text 2
[1667] Pulse input 29[Hz] [39] Display Text 3
[1668] Pulse Input 33 [Hz] [748] PCD Feed Forward
[1669] Pulse Output 27 [HZ] [953] Profibus Warning Word
[1671] Relay output [1005] Readout Transmit Error Counter
[1672] Counter A [1006] Readout Receive Error Counter
[1673] Counter B [1230] Warning Parameter
[1674] Prec. Stop Counter [1501] Running Hours
[1680] Fieldbus CTW 1 [1502] kWh Counter
[1682] Fieldbus REF 1 [1600] Control Word
[1684] Comm. Option STW [1601] Reference [Unit]
[1685] FC Port CTW 1 [1602] Reference [%]
[1686] FC Port REF 1 [1603] Status Word
[1690] Alarm Word [1605] Main Actual Value [%]
[1691] Alarm Word 2 [1609] Custom Readout
[1692] Warning Word [1610] Power [kW]
[1693] Warning Word 2 [1611] Power [hp]
[1694] Ext. Status Word [1612] Motor Voltage
[1695] Ext. Status Word 2 [1613] Frequency
[1697] Alarm Word 3 [1614] Motor current
[1890] Process PID Error [1615] Frequency [%]
[1891] Process PID Output [1616] Torque [Nm]
[1892] Process PID Clamped Output [1617] Speed [RPM]
[1893] Process PID Gain Scaled Output [1618] Motor Thermal
[2117] Ext. 1 Reference [Unit] [1620] Motor Angle
[2118] Ext. 1 Feedback [Unit] [1622] Torque [%]
[2119] Ext. 1 Output [%] [1630] DC Link Voltage
[3401] PCD 1 Write For Application [1633] Brake Energy /2 min
[3402] PCD 2 Write For Application [1634] Heatsink Temp.
[3403] PCD 3 Write For Application [1635] Inverter Thermal
[3404] PCD 4 Write For Application [1636] Inv. Nom. Current
[3405] PCD 5 Write For Application [1637] Inv. Max. Current
[3406] PCD 6 Write For Application [1638] SL Controller State
[3407] PCD 7 Write For Application [1639] Control Card Temp.
[3408] PCD 8 Write For Application [1650] External Reference
[3409] PCD 9 Write For Application [1652] Feedback[Unit]
[3410] PCD 10 Write For Application [1653] Digi Pot Reference
[3421] PCD 1 Read For Application [1657] Feedback [RPM]
[3422] PCD 2 Read For Application [1660] Digital Input
[3423] PCD 3 Read For Application [1661] Terminal 53 Setting
[3424] PCD 4 Read For Application [1662] Analog input 53
[3425] PCD 5 Read For Application [1663] Terminal 54 Setting
[3426] PCD 6 Read For Application [1664] Analog input 54
[3427] PCD 7 Read For Application [1665] Analog output 42 [mA]
[3428] PCD 8 Read For Application [1666] Digital Output
[3429] PCD 9 Read For Application [1667] Pulse input 29[Hz]
[3430] PCD 10 Read For Application [1668] Pulse Input 33 [Hz]
[3450] Actual Position [1669] Pulse Output 27 [Hz]
[3456] Track Error [1671] Relay output
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0-22 Display Line 1.3 Small

0-23 Display Line 2 Large

Selecionar uma varidvel para mostrar na linha 1, lado direito. Selecionar uma varidvel para mostrar na linha 2.

Option: Funcéo: Option: Funcéo:

[1672] Counter A [39] Display Text 3

[1673] Counter B [748] PCD Feed Forward

[1674] Prec. Stop Counter [953] Profibus Warning Word

[1680] Fieldbus CTW 1 [1005] Readout Transmit Error Counter

[1682] Fieldbus REF 1 [1006] Readout Receive Error Counter

[1684] Comm. Option STW [1230] Warning Parameter

[1685] FC Port CTW 1 [1501] Running Hours

[1686] FC Port REF 1 [1502] kWh Counter

[1690] Alarm Word [1600] Control Word

[1691] Alarm Word 2 [1601] Reference [Unit]

[1692] Warning Word [1602] Reference [%]

[1693] Warning Word 2 [1603] Status Word

[1694] Ext. Status Word [1605] Main Actual Value [%]

[1695] Ext. Status Word 2 [1609] Custom Readout

[1697] Alarm Word 3 [1610] Power [kW]

[1890] Process PID Error [1611] Power [hp]

[1891] Process PID Output [1612] Motor Voltage

[1892] Process PID Clamped Output [1613] * Frequency

[1893] Process PID Gain Scaled Output [1614] Motor current

[2117] Ext. 1 Reference [Unit] [1615] Frequency [%]

[2118] Ext. 1 Feedback [Unit] [1616] Torque [Nm]

[2119] Ext. 1 Output [%] [1617] Speed [RPM]

[3401] PCD 1 Write For Application [1618] Motor Thermal

[3402] PCD 2 Write For Application [1620] Motor Angle

[3403] PCD 3 Write For Application [1622] Torque [%)]

[3404] PCD 4 Write For Application [1630] DC Link Voltage

[3405] PCD 5 Write For Application [1633] Brake Energy /2 min

[3406] PCD 6 Write For Application [1634] Heatsink Temp.

[3407] PCD 7 Write For Application [1635] Inverter Thermal

[3408] PCD 8 Write For Application [1636] Inv. Nom. Current

[3409] PCD 9 Write For Application [1637] Inv. Max. Current

[3410] PCD 10 Write For Application [1638] SL Controller State

[3421] PCD 1 Read For Application [1639] Control Card Temp.

[3422] PCD 2 Read For Application [1650] External Reference

[3423] PCD 3 Read For Application [1652] Feedback[Unit]

[3424] PCD 4 Read For Application [1653] Digi Pot Reference

[3425] PCD 5 Read For Application [1657] Feedback [RPM]

[3426] PCD 6 Read For Application [1660] Digital Input

[3427] PCD 7 Read For Application [1661] Terminal 53 Setting

[3428] PCD 8 Read For Application [1662] Analog input 53

[3429] PCD 9 Read For Application [1663] Terminal 54 Setting

[3430] PCD 10 Read For Application [1664] Analog input 54

[3450] Actual Position [1665] Analog output 42 [mA]

[3456] Track Error [1666] Digital Output

x » [1667] Pulse input 29[Hz]

(6681 Pulse npur 33

Selecionar uma varidvel para mostrar na linha 2. 11669] Pulse Output 27 [Hz]

Option: Funcao: [1671] Relay output

[0] None [1672] Counter A

[37] Display Text 1 [1673] Counter B

[38] Display Text 2 [1674] Prec. Stop Counter
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0-23 Display Line 2 Large

0-24 Display Line 3 Large

Selecionar uma varidvel para mostrar na linha 2. Selecionar uma varidvel para mostrar na linha 3.
Option: Funcéo: Option: Funcéo:
[1680] Fieldbus CTW 1 [1005] Readout Transmit Error Counter
[1682] Fieldbus REF 1 [1006] Readout Receive Error Counter
[1684] Comm. Option STW [1230] Warning Parameter
[1685] FC Port CTW 1 [1501] Running Hours
[1686] FC Port REF 1 [1502] * kWh Counter
[1690] Alarm Word [1600] Control Word
[1691] Alarm Word 2 [1601] Reference [Unit]
[1692] Warning Word [1602] Reference [%]
[1693] Warning Word 2 [1603] Status Word
[1694] Ext. Status Word [1605] Main Actual Value [%]
[1695] Ext. Status Word 2 [1609] Custom Readout
[1697] Alarm Word 3 [1610] Power [kW]
[1890] Process PID Error [1611] Power [hp]
[1891] Process PID Output [1612] Motor Voltage
[1892] Process PID Clamped Output [1613] Frequency
[1893] Process PID Gain Scaled Output [1614] Motor current
[2117] Ext. 1 Reference [Unit] [1615] Frequency [%]
[2118] Ext. 1 Feedback [Unit] [1616] Torque [Nm]
[2119] Ext. 1 Output [%] [1617] Speed [RPM]
[3401] PCD 1 Write For Application [1618] Motor Thermal
[3402] PCD 2 Write For Application [1620] Motor Angle
[3403] PCD 3 Write For Application [1622] Torque [%)]
[3404] PCD 4 Write For Application [1630] DC Link Voltage
[3405] PCD 5 Write For Application [1633] Brake Energy /2 min
[3406] PCD 6 Write For Application [1634] Heatsink Temp.
[3407] PCD 7 Write For Application [1635] Inverter Thermal
[3408] PCD 8 Write For Application [1636] Inv. Nom. Current
[3409] PCD 9 Write For Application [1637] Inv. Max. Current
[3410] PCD 10 Write For Application [1638] SL Controller State
[3421] PCD 1 Read For Application [1639] Control Card Temp.
[3422] PCD 2 Read For Application [1650] External Reference
[3423] PCD 3 Read For Application [1652] Feedback[Unit]
[3424] PCD 4 Read For Application [1653] Digi Pot Reference
[3425] PCD 5 Read For Application [1657] Feedback [RPM]
[3426] PCD 6 Read For Application [1660] Digital Input
[3427] PCD 7 Read For Application [1661] Terminal 53 Setting
[3428] PCD 8 Read For Application [1662] Analog input 53
[3429] PCD 9 Read For Application [1663] Terminal 54 Setting
[3430] PCD 10 Read For Application [1664] Analog input 54
[3450] Actual Position [1665] Analog output 42 [mA]
[3456] Track Error [1666] Digital Output
5 5 [1667] Pulse input 29[Hz]

(16681 [Pule Input 3 [
Selecionar uma variavel para mostrar na linha 3. 11669] Pulse Output 27 [Hz]
Option: Funcao: [1671] Relay output
[0] None [1672] Counter A
[37] Display Text 1 [1673] Counter B
[38] Display Text 2 [1674] Prec. Stop Counter
[39] Display Text 3 [1680] Fieldbus CTW 1
[748] PCD Feed Forward [1682] Fieldbus REF 1
[953] Profibus Warning Word [1684] Comm. Option STW
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0-24 Display Line 3 Large 0-30 Custom Readout Unit

Selecionar uma varidvel para mostrar na linha 3. Programe um valor para ser exibido no LCP. O valor tem uma
Option: Funcio: relagéo linear, ao quadrado ou clbica com a velocidade. Essa
[1685] FC Port CTW 1 relacdo depende da unidade selecionada.
[1686] FC Port REF 1 Option: Funcéo:
[1690] Alarm Word [21] I/min
[1691] Alarm Word 2 [22] I/h
[1692] Warning Word [23] m®/s
[1693] Warning Word 2 [24] m>/min
[1694] Ext. Status Word [25] m*/h
[1695] Ext. Status Word 2 [30] kg/s
[1697] Alarm Word 3 [31] kg/min
[1890] Process PID Error [32] ka/h
[1891] Process PID Output [33] t/min
[1892] Process PID Clamped Output [34] t/h
[1893] Process PID Gain Scaled Output [40] m/s
[2117] Ext. 1 Reference [Unit] [41] m/min
[2118] Ext. 1 Feedback [Unit] [45] m
[2119] Ext. 1 Output [%] [60] °C
[3401] PCD 1 Write For Application [70] mbar
[3402] PCD 2 Write For Application [71] bar
[3403] PCD 3 Write For Application [72] Pa
[3404] PCD 4 Write For Application [73] kPa
[3405] PCD 5 Write For Application [74] m WG
[3406] PCD 6 Write For Application [80] kW
[3407] PCD 7 Write For Application [120] GPM
[3408] PCD 8 Write For Application [121] gal/s
[3409] PCD 9 Write For Application [122] gal/min
[3410] PCD 10 Write For Application [123] gal/h
[3421] PCD 1 Read For Application [124] CFM
[3422] PCD 2 Read For Application [127] ft/h
[3423] PCD 3 Read For Application [140] ft/s
[3424] PCD 4 Read For Application [141] ft/min
[3425] PCD 5 Read For Application [160] °F
[3426] PCD 6 Read For Application [170] psi
[3427] PCD 7 Read For Application [171] Ib/in2
[3428] PCD 8 Read For Application [172] in WG
[3429] PCD 9 Read For Application [173] ft WG
[3430] PCD 10 Read For Application [180] HP
e
[3456] Track Error
Range: Funcao:

0 CustomRea- | [O - Este parametro programa o valor
Programe um valor para ser exibido no LCP. O valor tem uma doutUnit* 999999.99 minimo da leitura personalizada
relacdo linear, ao quadrado ou cubica com a velocidade. Essa CustomRea- (ocorre a velocidade zero). E
relacdo depende da unidade selecionada. doutUnit] possivel selecionar apenas um
Option: Funcio: valor diferente de 0 ao
0] None selecionar uma unidade linear
(1] * % em pardmetro 0-30 Custom

Readout Unit. Para unidades
Cl PPM quadraticas e cubicas o valor
(o] 1/min minimo é 0.
[11] RPM
[12] Pulse/s
[20] /s
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0-32 Custom Readout Max Value

Range: Funcao:

0-50 LCP Copy

Option: Funcao:

100 Custom-
ReadoutUnit*

[0.0 -
999999.99
CustomRea-
doutUnit]

Este parametro programa o
valor maximo a ser mostrado
quando a velocidade do motor
atingir o valor programado de
pardmetro 4-14 Motor Speed
High Limit [Hz].

[3] | Size indep. | Copia apenas os parametros que forem
from LCP | independentes do tamanho do motor. Essa
selecdo pode ser utilizada para programar
diversos conversores de frequéncia com a
mesma fungdo, sem tocar nos dados do motor

que ja estao definidos.

0-37 Display Text 1

Range: Funcao:

[0 - 0 ]| Texto livre, por exemplo, usado para a etiqueta do
dispositivo de um aplicativo do fieldbus

0-38 Display Text 2

Range:

Funcao:

[0 - 0 ]| Texto livre, por exemplo, usado para a a localizacao
da etiqueta da aplicagao do fieldbus.

0-39 Display Text 3

Range:

Funcao:

[0 - 0 ]| Texto livre, por exemplo, usado para a etiqueta de
ajuda do aplicativo do fieldbus

0-40 [Hand on] Key on LCP

Option: Funcao:

[0] | Disabled [ Evita a partida acidental do conversor de
frequéncia no modo Manual ligado.

[1] * | Enabled | [Hand On] esta ativado.

0-42 [Auto on] Key on LCP
Option:

Funcao:

[0] |Disabled [ Evita a partida acidental do conversor de
frequéncia no LCP.

[1] * [ Enabled | [Auto On] esta ativado.

0-44 [Off/Reset] Key on LCP
Option:

[0] Disabled

[1* Enabled

[7] Enable Reset Only

Funcao:

0-50 LCP Copy

Option: Funcao:

[0] * [ No copy Sem funcgao.

[11 | All to LCP | Copia todos os parametros em todos os setups
a partir da memoria do conversor de
frequéncia para o LCP. Para fins de servico,
copie todos os parametros para o LCP apds a

colocacao em funcionamento.

[21 | All from
LCP a partir da memoria do LCP para o conversor

Copia todos os parametros em todos os setups

de frequéncia.

0-51 Set-up Copy
Use esse parametro para copiar parametros entre setups.

Option: Funcéo:

[0] * No copy

[1] Copy from setup 1

[2] Copy from setup 2

[3] Copy from setup 3

[4] Copy from setup 4

[9] Copy from Factory setup

w

2 Danfoss A/S © 07/2016 Todos os direitos reservados.

MG07C328



Dt

Descri¢coes do Parametro

Guia de Programacéo

4.2 Parametros 1-** Carga e Motor

1-00 Configuration Mode

Option: Funcao:

1-01 Principio de Controle do Motor

Option: Funcao:

Seleciona o principio de controle da aplicagao
a ser usado quando uma referéncia remota
(por exemplo, entrada analdgica ou fieldbus)
estiver ativa.

[0] | Open Loop | Ativa o controle da velocidade (sem sinal de
* feedback de motor) com compensagdo de
escorregamento automdtica, para velocidade
quase constante em cargas variaveis. As
compensagdes estdo ativas, mas podem ser
desabilitadas no grupo do pardmetro 1-0*

Carga e Motor.

Ativa o controle de malha fechada de
velocidade com feedback. Para aumentar a

[1] | Speed
closed loop
precisao de velocidade, forneca um sinal de
feedback e programe o controle do PID de
velocidade. Os parametros de controle da
velocidade sao programados no grupo do
pardmetro 7-0% Controle do PID de Velocidade.

[2] | Torque Ativa o controle de malha fechada de torque

closed loop | com feedback de velocidade. Possivel somente
quando o opcional [1] VVC* estiver selecionado

em pardmetro 1-01 Motor Control Principle.

[3] | Process Ativa o uso do controle de processo no

Closed conversor de frequéncia. Os parametros de
Loop controle de processo sdo definidos nos grupos
do pardmetro 7-2* Controle do Processo.
Feedback e 7-3* Controle do PID de Processo.
[4] | Torque
open loop
[7] | Extended
PID Speed
oL
1-01 Principio de Controle do Motor
Option: Funcao:

CRZIAVISO!
Quando U/f estiver em funcionamento,
deslizamento de controle e compensacdes de

carga nao estao incluidos.

Usado para motores conectados em paralelo e/ou
em aplicagées de motor especiais. Programe as
configuragdes U/f em parametro 1-55 Caracteristicas
U/f - U e parametro 1-56 Caracteristicas U/f - F.

Modo de funcionamento normal, incluindo compen-
sacoes de carga e deslizamento.

1-03 Torque Characteristics

Option: Funcao:

Selecione a caracteristica do torque
solicitada. VT e AEO sao operagoes
de economia de energia.

[0] * [ Constant torque

[1] | Variable Torque

Quando pardmetro 1-10 Construgéo do Motor
estiver programado para opc¢oes ativadas por
PM, somente a opgao VVC* esta disponivel.

[2] [ Auto Energy Optim.

cT
1-06 Clockwise Direction

Option: Funcéo:

AVISO!
Néao é possivel ajustar este parametro

enquanto o motor estiver em funcio-
namento.

Esse parametro define o termo sentido hordrio
correspondente a seta de direcdo do LCP. Usado
para mudar com facilidade o sentido de rotacao
do eixo sem trocar os fios do motor.

*

[0] * | Normal | O eixo do motor gira no sentido horario quando o
conversor de frequéncia estiver conectado U=U;

V=V; e W=>W para o motor.

[1]1 |Inverse | O eixo do motor gira no sentido anti-horario
quando o conversor de frequéncia estiver
conectado U=U; V=V; e W=W para o motor.

1-08 Largura de banda do controle do motor

Option: Funcao:

[0] [Alto Adequado para resposta com alta dinamica.

[1] | Médio Adequado para operagdo suave em estado
estavel.

[2] * | Baixo Adequado para operagdo suave em estado

estavel com o minimo de resposta dinamica.

[3] | Adaptativo 1 [ Otimizado para operagao suave em estado
estavel com amortecimento ativo extra.

[4] | Adaptativo 2 [ Foco em motores PM de baixa indutancia.
Esta opgao é uma alternativa para [3]

adaptativo 1.
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1-10 Construcao do Motor

1-17 Voltage filter time const.

Option: Funcao: Range: Funcao:
[0] * | Assincrono Para motores assincronos. Size [0.001 - 1 | Reduz a influéncia do ripple de alta
[11 [PM, SPM ndo |Para motores de ima permanente (PM) com related* sl frequéncia e da ressonancia do sistema
saliente imas montados na superficie (nao no calculo da tensao de alimentacéo.
salientes). Consulte Sem esse filtro, os ripples das correntes
pardmetro 1-14 Damping Gain a podem distorcer a tensao calculada e
pardmetro 1-17 Voltage filter time const. afetar a estabilidade do sistema.
para obter detalhes sobre a otimizacdo da
[21 | PM, IPM Para motores de ima permanente (PM) com Option: Funcao:
saliente, ndo imas internos (salientes), sem controle de 2] 0.12 kW - 0.16 hp
Sat. saturacdo da indutancia. 3] 0.18 kW - 0.25 hp
[31 | PM, IPM Para motores de ima permanente (PM) com 4] 0.25 kW - 0.33 hp
saliente, Sat. imas internos (salieAnte), com controle de 5] 0.37 KW - 0.5 hp
saturacao da indutancia. 6l 055 KW - 075 hp
Range: Funcio: (8] 1.1 kW - 1.5 hp
120 [0- [O ganho de amortecimento estabiliza a maquina 2 15 kW-2hp
%* 250 %] | PM. O valor do ganho de amortecimento controla (0] 22kwW-3hp
o desempenho dindmico da maquina PM. Alto (1] 3 kW -4 hp
ganho de amortecimento produz desempenho 2] 3.7 kW -5 hp
dinamico alto e baixo ganho de amortecimento N3l 4 kW -54 hp
resulta em desempenho dinamico baixo. O [14] 5.5 kW - 7.5 hp
desempenho dinamico esta relacionado aos [15] 7.5 kW -10 hp
dados da maquina e ao tipo de carga. Se o [16] 11 kW - 15 hp
ganho de amortecimento for muito alto ou baixo, [171 15 kW - 20 hp
o controle ficara instavel. 18] 18.5 kW - 25 hp
[19] 22 kW - 30 hp
Range: Funcao:
. ,
Size [0.01 - 20 | Essa constante de tempo é usado
related* s] abaixo de 10% da velocidade nominal. Range: Funcéo:
Obtenha controle rapido com uma Size [50 - 1000 | Insira a tensdo do motor nominal de
constante de tempo de amorte- related* V] acordo com os dados da plaqueta de
cimento curto. No entanto, se esse identificacdo do motor. O valor padrao
valor for muito curto, o controle fica corresponde a saida nominal efetiva da
instavel. unidade.
Range: Funcao: Range: Funcao:
Size [0.01 - 20 | Essa constante de tempo é usada m
related* s] acima de 10% da velocidade nominal. N&o é possivel ajustar este parametro
Obtenha controle rapido com uma enquanto o motor estiver em funcio-
constante de tempo de amorte- namento.
cimento curto. No entanto, se esse
valor for muito curto, o controle fica - - —
o Size [20 | Selecione o valor da frequéncia do motor nos
instavel. related* |- 500 |dados da plaqueta de identificacdo do motor.
Hz] Para operacdo em 87 Hz com motores de
230/440 V, defina o valor de acordo com os
dados da plaqueta de identificacdo para 230
V/50 Hz. Adapte o pardmetro 4-14 Motor Speed
High Limit [Hz] e o pardmetro 3-03 Maximum
Reference para a aplicacéo de 87 Hz.
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1-24 Corrente do Motor

1-29 Adaptacdo Automatica do Motor (AMA)

identificacao do motor. Esses dados
sdo usados para calcular o torque
do motor, a protecao térmica do
motor etc.

1-25 Velocidade nominal do motor

Range: Funcao:

[50 - 60000
RPM]

Size Digite o valor da velocidade nominal

related* do motor dos dados da plaqueta de
identificagdo do motor. Os dados séao
usados para calcular as compen-

sagoes do motor automaticas.

1-26 Motor Cont. Rated Torque

Range: Funcao:

Size [0.1 - |Insira o valor a partir dos dados da plaqueta

related* | 10000 [ de identificagdo do motor. O valor padrao
Nm] corresponde a saida nominal da unidade.

Este parametro esta disponivel quando
pardmetro 1-10 Construgdo do Motor estiver
programado para [1] PM, SPM ndo saliente,
ndo Sat, [2] PM, IPM saliente, ndo Sat ou [3]
PM, IPM saliente, Sat, isto é, o parametro é
vélido somente para motores PM, SPM nao
saliente e IPM saliente.

1-29 Adaptacdo Automatica do Motor (AMA)
Option:

Funcao:

AVISO!
Nao é possivel ajustar este parametro

enquanto o motor estiver em funcio-
namento.

AVISO!

O terminal 27 Entrada Digital
(parametro 5-12 Terminal 27, Entrada
Digital) tem parada por inércia inversa
como configuracao padrao. Essa
configuracdo significa que AMA néo
pode ser executada se o terminal 27
estiver desligado.

A funcdo AMA otimiza o desempenho dinamico
do motor ao otimizar automaticamente os
parametros do motor avancados

(pardmetro 1-30 Resisténcia do Estator (Rs) a
pardmetro 1-35 Reatdncia Principal (Xh))
enquanto o motor esta parado.

[0] | Off
* (Desligado)

Sem funcéo.

Range: Funcao: Option: Funcao:
Size [0.01 - Insira o valor da corrente nominal [1] | Ativar AMA [ Dependendo da opgéo selecionada em
related* 10000.00 A] do motor nos dados da plaqueta de completa pardmetro 1-10 Motor Construction, a AMA é

realizada em parametros diferentes.

. Se [0] Assincrono estiver selecionado, a
AMA é executada em:
- Parametro 1-30 Stator
Resistance (Rs).

- Parametro 1-31 Rotor
Resistance (Rr).

- Parametro 1-33 Stator
Leakage Reactance (X1).

- Parametro 1-35 Main
Reactance (Xh).
. Se [1] PM, SPM ndo saliente, ndo Sat
estiver selecionado, a AMA é
executada em:

- Parametro 1-30 Stator
Resistance (Rs).

- Pardmetro 1-37 d-axis
Inductance (Ld).

. Se [2] PM, IPM saliente, ndo Sat estiver
selecionado, a AMA é executada em:

- Parametro 1-30 Stator
Resistance (Rs).

- Pardmetro 1-37 d-axis
Inductance (Ld).

- Pardmetro 1-38 g-axis
Inductance (Lq).

. Se [3] PM, IPM saliente, Sat estiver
selecionado, a AMA é executada em:

- Parametro 1-30 Stator
Resistance (Rs).

- Pardmetro 1-37 d-axis
Inductance (Ld).

- Pardmetro 1-38 g-axis
Inductance (Lq).

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

- Pardmetro 1-45 g-axis
Inductance Sat. (LgSat).

[2] | Ativar AMA
reduzida

Executa uma AMA reduzida da resisténcia do
estator Rs (pardmetro 1-30 Stator Resistance (Rs))
somente no sistema. Selecione esta opcdo se
for usado um filtro LC entre o conversor de
frequéncia e o motor.

Quando pardmetro 1-10 Construg¢do do Motor estiver
programado para opcionais que ativam o modo motor
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permanente, o Unico opcional disponivel é [1] Ativar AMA
Completa.

Ative a funcao AMA pressionando [Hand On] apés
selecionar [1] Ativar AMA Completa ou [2] Ativar AMA
Reduzida. Apds uma sequéncia normal, o visor indica:
Pressione [OK] para encerrar a AMA. Apés pressionar [OK], o
conversor de frequéncia esta pronto para operacao.

AVISO!

. Para obter a melhor adaptacédo possivel do
conversor de frequéncia, recomenda-se executar
a AMA quando o motor estiver frio.

. A AMA nao pode ser executada enquanto o
motor estiver funcionando.

AVISO!

Evite gerar um torque externo durante a AMA.

AVISO!

Se uma das programacgdes no grupo do pardmetro 1-2*
Dados do Motor for alterada, os parametros do motor
avancados, pardmetro 1-30 Resisténcia do Estator (Rs) a
pardametro 1-39 Pélos do Motor, retornam para a
configuracdo padrao.

Se filtro LC for usado, programe o conversor de frequéncia
para funcionar em modo de controle U/f (recomendado)
ou execute AMA reduzida em modo VVC*. Se filtro LC nao
for usado, execute AMA completa.

1-30 Stator Resistance (Rs)

1-33 Stator Leakage Reactance (X1)

Range: Funcao:

Size [0.0 - Programe o valor da reatancia parasita

related* 9999.000 do estator. Obtenha o valor em uma
Ohm] folha de dados do motor ou

executando uma AMA no motor frio.
A configuragao padrao é calculada
pelo conversor de frequéncia a partir
dos dados da plaqueta de identi-
ficacao do motor.

1-35 Main Reactance (Xh)

Range: Funcéo:

Size [0.0 - Programe a reatancia principal do motor

related* [ 9999.00 usando um dos métodos seguintes:
Ohm] . Execute uma AMA quando o

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

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

. Utilize a configuracéo padréo Xn.
O conversor de frequéncia
estabelece a configuragao com
base nos dados da plaqueta de
identificacdo do motor.

1-37 d-axis Inductance (Ld)

Range: Funcao:
Size related* | [0 - 1000 Insira o valor da indutancia do eixo-
mH] -d. Obter o valor na folha de dados

do motor de ima permanente.

Range: Funcao:

Size [00 - ’ﬂ"g.y

e Nao é possivel ajustar este
Ohm]

parametro enquanto o motor
estiver em funcionamento.

Programar o valor da resisténcia do
estator. Insira o valor a partir de uma
folha de dados do motor ou execute
uma AMA em um motor frio.

1-31 Rotor Resistance (Rr)

1-38 g-axis Inductance (Lq)

Range: Funcao:
Size related*| [0.000 - m
1000 mH]

Néo é possivel ajustar este
parametro enquanto o motor
estiver em funcionamento.

Programe o valor da indutancia do
eixo g. Localize o valor na folha de
dados do motor.

Range: Funcao:
Size [O- Insira o valor da resisténcia do rotor.
related* 9999.000 Obtenha o valor em uma folha de
Ohm] dados do motor ou executando uma

AMA no motor frio. A configuracao
padrao é calculada pelo conversor de
frequéncia a partir dos dados da
plaqueta de identificagao do motor.
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1-39 Poélos do Motor

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

Nao é possivel ajustar este
parametro enquanto o motor estiver
em funcionamento.

Insira o numero de polos do motor.

O valor de polos do motor é sempre par,
pois refere-se ao nimero de polos total
do motor e ndo aos pares de polos.

1-40 Forca Contra Eletromotriz em 1000RPM

Range: Funcao:
Size [0 - Programe a FCE nominal do motor em
related* | 9000 V] | funcionamento em 1000 rpm.

Forca Contra Eletro Motriz é a tensdo gerada
por um motor PM quando ndo houver um
conversor de frequéncia conectado e o eixo
for girado externamente. A Forca Contra
Eletro Motriz é normalmente especificada
pela velocidade nominal do motor ou a
1,000 RPM medida entre duas linhas. Se o
valor nao estiver disponivel para uma
velocidade do motor de 1000 RPM, calcule o
valor correto da seguinte maneira: Se a Forca
Contra Eletro Motriz for, por exemplo, 320 V
a 1800 rpm, pode ser calculada a 1000 rpm:
Exemplo

Forca Contra Eletro Motriz de 320 V a 1,800
rpm. Forca Contra Eletro Motriz= (Tensao/
rpm)*1000 = (320/1800)*1000 = 178.

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

AVISO!

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

Range: Funcao: Range: Funcao:
Size [2 - m Size [0- |Este parametro estd ativo somente quando
related* 100 ] related | 1000 parametro 1-10 Motor Construction estiver

mH] programado para [3] PM, IPM saliente, Sat.
Este parametro corresponde a indutancia de
saturacao de eixo-d. O valor padrao é o valor
programado em pardametro 1-37 d-axis
Inductance (Ld). Na maioria dos casos, néo
altere o valor padrao. Se o fornecedor do
motor fornecer a curva de saturagao, insira o
valor de indutancia do eixo-d, que é 100% da
corrente nominal.

1-45 g-axis Inductance Sat. (LgSat)

Range: Funcao:
Size [0 -
related* | 1000

mH] programado para [3] PM, IPM saliente, Sat.

Este parametro esta ativo somente quando
pardmetro 1-10 Motor Construction estiver

Este parametro corresponde a indutancia de
saturacao do eixo g. O valor padrao é o valor
programado em parametro 1-38 g-axis
Inductance (Lg). Na maioria dos casos, nao
altere o valor padrao. Se o fornecedor do
motor fornecer a curva de saturagao, insira o
valor de indutancia do eixo-q, que é 100%
da corrente nominal.

1-46 Position Detection Gain

Range: Funcao:
100 %* | [20 - Ajustar a amplitude do pulso de teste
200 %] durante a deteccao de posicao na partida.

Ajustar este parametro para melhorar a
medicao da posicao.

1-48 Current at Min Inductance for d-axis

Range: Funcao:
100 %

[20 - 200 %] | Use esse parametro para ajustar o ponto
de saturacao da indutancia.

1-49 Current at Min Inductance for g-axis

Range: Funcao:
100 % | [20- [Este parametro especifica a curva de saturagao
1-42 Motor Cable Length
200 %] | dos valores e indutanci q. De 20% a 100%
Range: Funcéo: deste parametro, as indutancias séo linearmente
50 m* | [0 - 100 m] | Programe o comprimento de cabo de aproximadas devido a pardmetro 1-38 g-axis
motor em metros. Inductance (Lg) e pardmetro 1-45 g-axis
Inductance Sat. (LgSat). Os parametros sao
1-43 Motor Cable Length Feet relacionados as compensacdes de carga da
Range: Funcao: plaqueta de identificacdo do motor, ao tipo de
164 ft*| [0 - 328 ft] | Programa o comprimento de cabo de carga da aplicacédo e a fungéo de frenagem
motor. A unidade de comprimento é pé. eletronica para parada rapida/hold do motor.
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1-50 Magnetiza¢ao do Motor a 0 Hz

1-56 U/f Characteristic - F

funcionando em baixa velocidade.

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

Range: Funcao: Range: Funcao:
100 [0 - [ Utilize esse parametro juntamente com o 130810010
%* 300 % | parametro 1-52 Veloc Min de Magnetiz. Norm. [Hz] S

1 para obter uma carga térmica diferente no motor | E===s=sssm

|

|

|

1-56 1-56  1-56 1-56  1-56 1-56

[0] [1] [21 3] [4] (51
Freqiiéncia de Saida
Par 1-56 [x]

llustracao 4.2 Exemplo de caracteristica U/f

em pardmetro 1-55 U/f Characteristic - U.

Crie uma caracteristica U/f com base em seis
tensoes e frequéncias definiveis, consulte
llustragdo 4.2.

Magn. current 2
o
R
90% — ()
o
Par.1-50 2
f - 1-60 Low Speed Load Compensation
Par.1-52 Hz Range: Funcao:
llustracdo 4.1 Magnetizacdo do Motor 100 % | [0 - Insira o valor de compensacéo de tensao em
@ 300 %] | baixa velocidade em porcentagem. Esse
parametro é usado para otimizar o
. -~ desempenho de carga em baixa velocidade.
1-52 Min Speed Normal Magnetising [Hz] 5 A
Esse parametro esta ativo somente se
Range: Funcao: parémetro 1-10 Construcdo do Motor = [0]
1 Hz*| [0.1- Programe a frequéncia necesséria para a Assincrono.
10.0 Hz] | corrente de magnetizacdo normal. Utilize este
parametro junto com 1-61 High Speed Load Compensation
parametro 1-50 Magnetizagédo do Motor a 0 Hz, Range: Funcio:
ol fevalonm Huieeie <, 100 % | [0 - Insira o valor de compensacéo de tensao da
T @ 300 %] | carga em alta velocidade em porcentagem. Esse
1-55 U/f Characteristic - U A A .
parametro é utilizado para otimizar o
Range: Funcao: desempenho da carga em alta velocidade. Esse
Size [0 - 1000 | Insira a tensdo em cada ponto de parametro esta ativo somente se
related* V] frequéncia, para tracar manualmente pardmetro 1-10 Construgédo do Motor = [0]
uma caracteristica U/f que corresponda Assincrono.
ao motor. Os pontos de frequéncia sdao
definidos em parametro 1-56 U/f Charac- 1-62 Slip Compensation
teristic - F. Range: Funcao:
1-56 U/f Ch — Size [-400 - [ Insira o valor % da compensacéo de
related* 399.0 %] [ escorregamento para compensar a
Range: Funcao: tolerancia no valor de nwn. A
Size [0- [|Insira os pontos de frequéncia para formar compensagao de escorregamento é
related* |[500.0 |uma caracteristica U/f que corresponda ao calculada automaticamente, ou seja, com
Hz] motor. A tensao em cada ponto é definida base na velocidade nominal do motor

NMN.

1-63 Const d Tempo d Compens Escorregam
Range: Funcao:

0.1 s*

[0.05 - 5 s] | Insira a velocidade de reacao da
compensacao de escorregamento. Um valor
alto redunda em uma reagao lenta e um
valor baixo em uma reagao rapida. Se
surgirem problemas de ressonancia de baixa
frequéncia, use uma configuracao de tempo

mais longo.
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1-64 Resonance Dampening

1-71 Atraso da Partida

e o parametro 1-65 Resonance Dampening Time
Constant para ajudar a eliminar problemas de
ressonancia em alta frequéncia. Para reduzir
oscilagao de ressonancia, o valor do
pardmetro 1-64 Resonance Dampening deve ser
aumentado.

1-65 Resonance Dampening Time Constant

Range: Funcao:
0.005 s*| [0.001 - | Programe o parametro 1-64 Resonance
0.05 s] Dampening e o parametro 1-65 Resonance

Dampening Time Constant para ajudar a
eliminar problemas de ressonancia em alta
frequéncia. Insira a constante de tempo
que proporciona o melhor amortecimento.

1-66 Min. Current at Low Speed

Range: Funcéo:
50 %*| [O - Insira a corrente do motor minima em
120 %] velocidade baixa. Aumentar essa corrente

melhora o torque do motor em velocidade
baixa.

Parametro 1-66 Min. Current at Low Speed é
ativado somente para motor PM.

1-70 PM Start Mode

Selecione o modo de partida do motor PM. Para inicializar o

nucleo do controle VVC* para motor PM anteriormente de
funcionamento livre. Ativo para motores PM em VVC* somente se
0 motor estiver parado (ou funcionando em velocidade bem

Range: Funcao: Range: Funcao:
100 [0 - Insira o valor do amortecimento da ressonancia. 0s*[ [0-10 |Este parametro ativa um atraso no tempo da
%* 500 %] [ Programe o pardmetro 1-64 Resonance Dampening s] partida. O conversor de frequéncia inicia com a

fungao partida selecionada em

pardmetro 1-72 Fungdo de Partida. Programe o
tempo de atraso da partida até a aceleragao
comegar.

1-72 Start Function

Option: Funcao:
Selecione a fungédo partida durante o retardo
de partida. Este parametro estd vinculado ao
pardmetro 1-71 Atraso da Partida.
[0] | DC Hold/ Energizar o motor com uma corrente de hold
delay time | CC (pardmetro 2-00 DC Hold/Motor Preheat

Current) durante o tempo de retardo de
partida.

[1] | DC-Brake/
delay time

Energizar o motor com uma corrente de hold
CC (parametro 2-01 DC Brake Current) durante o
tempo de retardo de partida.

[2] | Coast/delay
* time

O motor parou por inércia durante o tempo de
atraso da partida (inversor desligado).

[3] | Start speed
cw

Possivel somente com VVC*. Independen-
temente do valor aplicado pelo sinal de
referéncia, a velocidade de saida aplica a
programacao da velocidade de partida em
pardmetro 1-75 Start Speed [Hz] ou e a corrente
de saida corresponde a configuracao da
corrente de partida em parametro 1-76 Start
Current. Esta funcao é normalmente utilizada
em aplicagoes de icamento sem contrapeso e,
especialmente, em aplicagdes com um motor-

baixa). -cone, cuja partida é dada no sentido horério e
Option: Funcio: seguida de rotacao no sentido da referéncia.

[0] * | Rotor Detection | Estimar o angulo elétrico do rotor e usar [4] [Horizontal | Possivel somente com VVC*.
como ponto inicial. Essa op¢do é a selecéo operation [ Para obter a fungao descrita nos
padrao para aplicagoes industriais. Se parametro 1-75 Start Speed [Hz] e
flying start detectar que o motor parou ou pardmetro 1-76 Start Current, durante o tempo
estd funcionando em baixa velocidade, o de atraso da partida. O motor gira no sentido
conversor de frequéncia detecta a posicao da referéncia. Se o sinal de referéncia for igual
do rotor (o angulo) e da partida no motor a zero, pardmetro 1-75 Start Speed [Hz] é
nessa posicao. ignorado e a velocidade de saida é igual a

[1] | Parking A funcédo de estacionamento aplica zero. A corrente de saida corresponde a
corrente CC no enrolamento do estator e configuracdo da corrente de partida em
gira o rotor para a posicdo elétrica zero. parametro 1-76 Start Current.
Essa opcdo é tipicamente para aplicages [5] | VWC+ A corrente de partida é calculada automati-
de bomba e ventilador. Se flying start clockwise | camente. Esta funcdo usa a velocidade de
detectar que o motor parou ou esta partida somente no tempo de atraso da
funcionando em baixa velocidade, o partida.
conversor de frequéncia envia corrente CC
para estacionar o motor em um angulo e
da partida no motor nessa posicao.
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1-73 Flying Start

1-76 Start Current

Option: Funcao: Range: Funcao:
m Size [0- Alguns motores, por exemplo, motores com
Este parametro nio pode ser alterado related* | 10000 rotores cOnicos, precisam de corrente/
enquanto o motor estiver em funcio- Al velocidade de partida extra para desacoplar
TG o rotor. Para obter este boost, programe a
corrente requerida neste parametro.
Programe o pardmetro 1-72 Start Function
. VI S O' em [3] Velocidade de partida cw ou [4]
Para obter o melhor desempenho do Operagao horizontal e programe o tempo de
flying start, os dados do motor atraso da partida em pardmetro 1-71 Atraso
avancados, pardmetro 1-30 Stator da Partida.
Resistance (Rs) a pardmetro 1-35 Main
Reactance (Xh) precisam estar corretos.
Range: Funcao:
CelpiLizTr Wi isior e esis izt 0 Hz*| [0- Esse parametro ativa torque de partida alto. O
Iivrer.nente Sladitels 2 Wi gustk e el 500 Hz] | tempo desde o sinal de partida é dado até a
e velocidade exceder a velocidade programada
[0] | Disabled Sem funcao. nesse parametro torna-se uma zona de partida.
* Na zona inicial, o limite de corrente e o limite de
[1] | Enabled Habilitar o conversor de frequéncia para torque do motor sao programados para o
capturar e controlar um motor em rotagao. méximo valor possivel para a combinacdo de
Quando pardmetro 1-73 Flying Start estiver conversor de frequéncia/motor. O tempo sem
ativado, pardmetro 1-71 Atraso da Partida e protecao do limite de corrente e limite de torque
pardmetro 1-72 Start Function ficam sem funco. ndo deve exceder o valor programado em
[2] | Enabled Ativar o flying start em cada comando de parametro ,1-_79 Compressor Start MaxATirrre to Trip.
Always partida. Caso contrério, o conversor d.e frequéncia
desarma com alarme 18, Partida falhou.
[3]1 [Enabled Habilitar o conversor de frequéncia para
Ref. Dir. capturar e controlar um motor em rotagao. A
pesquisa é executada somente no sentido da Range: Funcio:
referéncia.
5s*[ [0- |O tempo desde o sinal de partida é dado até a
[4] | Enab. Ativar o flying start em cada comando de 10 s] | velocidade exceder a velocidade programada em
Always partida. A pesquisa é executada somente no pardmetro 1-78 Compressor Start Max Speed [Hz] ndo
Ref. Dir. sentido da referéncia. deve exceder o tempo programado nesse
parametro. Caso contrario, o conversor de
frequéncia desarma com alarme 18, Partida falhou.
Range: Funcao: Qualquer tempo programado em
Size [o- Este parametro pode ser usado, por pardmetro 1-71 Atraso da Partida para uso de uma
related* | 500.0 exemplo, para aplicacdes em guindastes funcéo partida deve ser executado dentro do limite
Hz] (rotor conico). Programe a velocidade de de tempo.
partida do motor. Apés o sinal de partida, a
velocidade de saida assume o valor
programado. Programe a fungao partida em Option: Funcao:
pardmetro 1-72 Start Function para [3] Selecione a funcdo do conversor de
Velocidade de partida cw, [4] Operagdo frequéncia, ap6s um comando de parada ou
horizontal ou [5] VVC* sentido hordrio e depois que a velocidade é desacelerada até as
programe um tempo de atraso da partida configuragées no pardmetro 1-82 Veloc. Min p/
em pardmetro 1-71 Atraso da Partida. Funcionar na Parada [Hz].

As selecoes disponiveis dependem de.a
configuracdo em pardmetro 1-10 Motor
Construction.

. [0] Assincr.
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1-80 Function at Stop 1-82 Veloc. Min p/ Funcionar na Parada [Hz]

Option: Funcao: Range: Funcao:
- [0] Parada por inércia. 0 Hz*| [0 - 20 Hz] | Programar a frequéncia de saida que ativa o
_ [1] Retengdo CC. parametro 1-80 Fung¢do na Parada.
© R, 1-83 Precise Stop Function
. [1] PM, SPM ndo saliente,néo Sat. Option: Funcio:
. [2] PM, IPM saliente, nédo Sat. [0] | Precise ramp | Somente ideal quando a velocidade
. [3] PM, IPM saliente, Sat. * | stop operacional (por exemplo, de uma correia
— transportadora) for constante. Este é um
-0 inércia.
[0] Parada por inércia controle de malha aberta. Alcanga um alto
- [1] Retengdo CC. nivel de precisao da repeticao, no ponto de
[0] | Coast Deixar o motor em modo livre. parada.

* [1] | Counter stop Conta o numero de pulsos, tipicamente de
[1] [ DC hold / Energizar o motor com uma corrente de hold with reset um encoder e gera um sinal de parada ap6s
Motor CC (consulte pardmetro 2-00 DC Hold/Motor um numero de pulsos pré-programado,
Preheat Preheat Current). definido no pardmetro 1-84 Precise Stop

" Counter Value, que foi recebido no terminal
[3] | Pre- Gera um campo magnético enquanto o motor
. . . 29 ou terminal 33. Este é um feedback
-magnetizing | estad parado. Isso permite ao motor gerar
. direto com um controle de malha fechada
torque rapidamente nos comandos (somente
. < . unidirecional. A funcdo do contador é
motores assincronos). Essa funcdo de pré-
- . . ativada (comeca a cronometrar) na transicao
-magnetiza¢do nao ajuda o comando de
S N . < do sinal de partida (quando este muda de
partida inicial. Duas solu¢des diferentes estdo
. . . . - parada para partida). Ap6s cada parada
disponiveis para pré-magnetizar a maquina
. . precisa, o nimero de pulsos contados
para o primeiro comando de partida:
durante a desaceleracao até 0 rpm é
1. Dé partida no conversor de reinicializado.
frequéncia com uma referéncia de 0
rpm e aguarde de 2 a 4 constantes [2] | Counter stop | O mesmo que [1] Parada do contador com
de tempo do rotor (ver a equacio a without reset | reset, mas o niumero de pulsos contados
seguir)) antes de aumentar a durante a desaceleracao até 0 RPM é
referéncia de velocidade. deduzido do valor do contador inserido em
pardmetro 1-84 Precise Stop Counter Value.
2. 2a Programe =
Essa funcédo reset pode ser usada para
parametro 1-71 Atraso da Byt .
compensar pela distancia extra percorrida
Partida para o tempo de = .

o durante a desaceleracao e para reduzir os
pré-magnetizacao (2 a 4 impactos do desgaste gradual das pecas
constantes de tempo do At

mecanicas.
rotor).
[3] | Speed Para precisamente no mesmo ponto,
2b  Programe . .
compensated | independentemente da velocidade atual. O
parametro 1-72 Start . . .
stop sinal de parada é atrasado internamente
Function para [0] Reten¢éGo .
o« quando a velocidade atual for menor que a
’ velocidade maxima (programada em
2c Programe a magnitude da pardmetro 4-19 Max Output Frequency). O
corrente de hold CC atraso é calculado com base na velocidade
(parametro 2-00 DC Hold/ de referéncia do conversor de frequéncia e
Motor Preheat Current para nao com base na velocidade real. Certifique-
ser igual a lpre-mag = Unom/ -se de que o conversor de frequéncia tenha
(1,73 x Xh). acelerado antes de ativar a parada
Amostras de constantes de tempo do rotor= compensada por velocidade.
(Xh+X2)/(6,3*Freq_nom*Rr) [4] | Speed O mesmo que [3] Parada compensada por
1kw=02s compensated | velocidade, mas apés cada parada precisa o
10 kW=0,5 s counter stop [ ndmero de pulsos contados durante a
100 kW=1,7 s with reset desaceleragdo até 0 RPM é reinicializado.
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1-83 Precise Stop Function

1-90 Motor Thermal Protection

counter stop contados durante a desaceleracdo até 0 rpm

without reset [ é deduzido do valor do contador inserido
em pardmetro 1-84 Precise Stop Counter
Value. Essa funcao reset pode ser usada para
compensar a distancia extra obtida durante
a desaceleracdo e para reduzir os impactos

do desgaste gradual das pecas mecanicas.

1-84 Precise Stop Counter Value

Range: Funcao:
100000% | [O -

999999999 ]

Insira o valor do contador a ser usado
na funcao de parada precisa integrada
em pardmetro 1-83 Precise Stop
Function. A frequéncia maxima
permitida no terminal 29 ou 33 é de
32 kHz.

1-85 Precise Stop Speed Compensation Delay

Range: Funcao:
10 ms*| [0 - 100 | Insira o tempo de atraso dos sensores, PLCs
ms] etc. para ser usado em pardmetro 1-83 Precise

Stop Function. No modo parada compensada
por velocidade, o tempo de atraso em
diferentes frequéncias tem uma grande
influéncia na funcao de parada.

1-88 AC Brake Gain

Range:

Funcao:

Option: Funcao: Option: Funcao:
[5] | Speed O mesmo que [3] Parada compensada por [0] * | No protection | Motor sobrecarregado continuamente,
compensated | velocidade, mas o nimero de pulsos quando nao houver necessidade de

14| [1.0 -
2.0] capacidade da poténcia de frenagem CA

Este parametro é usado pata programar a

(programar o tempo de desaceleracao quando a
inércia for constante). Na condicao de que a tensao
do barramento CC nao for maior que o valor de
desarme da tensao do barramento CC, o torque do
gerador podera ser ajustado com este parametro.
Quanto maior o ganho de freio CA, maior a
capacidade do freio. Quando for igual a 1,0,
significa que ndo hé capacidade de freio CA.

AVISO!

Se houver torque de gerador continuo,
maior torque do gerador causara maior
corrente do motor e o motor ficara quente.
Nessa condigao, o pardmetro 2-16 AC Brake,
Max current pode ser usado para proteger o
motor contra superaquecimento.

nenhuma adverténcia ou desarme do
conversor de frequéncia.

[11 | Thermistor Ativa uma adverténcia quando o termistor

warning conectado no motor reage a um superaque-

cimento do motor.

[2] | Thermistor
trip quando o termistor conectado no motor

Para (desarma) o conversor de frequéncia

reagir a um superaquecimento do motor.

O valor de desativacao do termistor deve
ser > 3 kQ.

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

[3] ETR warning
1 display quando o motor estiver sobrecar-

Calcula a carga e ativa uma adverténcia no

regado. Programe um sinal de adverténcia
através de uma das saidas digitais.

[4] |ETR trip 1 Calcula a carga e faz a parada (desarme) do
conversor de frequéncia quando o motor
estiver sobrecarregado. Programe um sinal
de adverténcia através de uma das saidas
digitais. O sinal aparece na eventualidade
de uma adverténcia e se o conversor de

frequéncia desarmar (adverténcia térmica).

[221 | ETR Trip -
Extended
Detection
1-93 Thermistor Source
Option: Funcao:

AVISO!
Este parametro ndao pode ser alterado

enquanto o motor estiver em funcio-
namento.

AVISO!

Ajuste a entrada digital para [0] PNP -
Ativo a 24 V em pardmetro 5-00 Digital
/0 Mode.

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

parametro 3-15 Reference 1 Source,
pardmetro 3-16 Reference 2 Source ou
parametro 3-17 Reference 3 Source).
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1-93 Thermistor Source

Option:

Funcao:

(o1 *

None

(1

Analog
Input 53

[2

Analog
Input 54

[3]

Digital input
18

[4]

Digital input
19

[5]

Digital input
32

(6l

Digital input
33

MG07C328
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4.3 Parametros 2-** Freios

2-00 DC Hold/Motor Preheat Current

2-04 DC Brake Cut In Speed

Para evitar danos no motor causados por
superaquecimento, nao opere a 100%
durante muito tempo.

Programe a corrente como % da corrente nominal
do motor, pardmetro 1-24 Corrente do Motor.
Quando a velocidade estiver abaixo do limite
programado em pardmetro 2-04 Veloc.Acion.d
FreioCC [Hz] ou quando a funcao de inversao da
frenagem CC estiver ativa (no grupo do pardmetro
5-1* Entradas digitais programado para [5] Inversdo
da frenagem CC; ou através da porta serial), uma
corrente de freio CC é aplicada em um comando de
parada. Ver pardmetro 2-02 Tempo de Frenagem CC
para saber a duragao.

2-02 Tempo de Frenagem CC

Range: Funcao:

Range: Funcao: Range: Funcao:

50 % | [O- Defina a corrente de holding como uma 0 Hz*| [0 - 500 |Este parametro é para configuracdo da

8 160 %] | porcentagem da corrente nominal do motor N Hz] velocidade de ativagao do freio CC na qual a
parametro 1-24 Motor Current. Este parametro corrente de freio CC pardmetro 2-01 Corrente de
mantém a funcdo do motor (torque de holding) Freio CC deve estar ativa, com um comando de
ou pré-aquece o motor. Este parametro esta ativo parada.
se [0] Retencédo CC estiver selecionado em
pardmetro 1-72 Start Function ou se [1] Reten¢édo
CC/Pré-aquecimento estiver selecionado em Range: Funcao:
LR R T e e 100 %* | [O - Programe a corrente de acordo com a
AVISO! 150 %] porcentagem da corrente nominal do
0 valor maximo depende da corrente motor, pardmetro 1-24 Motor Current.
nominal do motor. Evite corrente 100%
durante muito tempo. O motor pode ser 2-07 Tempo de Estacionamento
danificado. Range: Funcao:

3 s*[ [0.1-60 s] [ Programe a duracao da corrente de estacio-
namento programada em
parametro 2-06 Corrente de Estacionamento,
Range: Funcao: uma vez ativada.
O valor maximo depende da corrente : .
nominal do motor. [0] | Off N&o ha nenhum resistor do freio instalado.

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

[1] | Resistor | Um resistor do freio esta instalado no sistema

brake para dissipacao do excesso de energia do freio
em forma de calor. A conexao de um resistor do
freio permite uma tensdo do barramento CC
maior durante a frenagem (operagdo como
gerador). A funcédo do resistor do freio estd ativa
somente em conversores de frequéncia com freio

dinamico integral.

[2] | AC brake | Melhora a frenagem sem usar um resistor do
freio. Este parametro controla uma sobremagne-
tizagdo do motor, com uma carga que forca o
motor a funcionar como gerador. Esta funcao
pode melhorar a fungdo OVC. Aumentar as
perdas elétricas no motor permite que a fungao
OVC aumente o torque de frenagem sem
exceder o limite de tenséo.

AVISO!

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

O freio CA é para o modo VVC* tanto em
malha fechada como aberta.
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2-11 Brake Resistor (ohm)

2-16 AC Brake, Max current

Pbravg € a poténcia média dissipada no
resistor de frenagem. Rpr € a resisténcia do
resistor de frenagem. tor € 0 tempo de
frenagem ativo dentro do periodo de 120 s,
Tor.

Upr € a tensao CC em que o resistor de
frenagem estd ativo. Para unidades T4, a
tensao CC é 770 V, que pode ser reduzida
por pardmetro 2-14 Redugéo da tensdo de
frenagem.

AVISO!

Se Ror ndo for conhecido ou se Tpr for
diferente de 120 s, a abordagem
pratica é executar a aplicacao de freio,
leitura de parametro 16-33 Energia de
Frenagem /2 min e inserir esse valor

+ 20% em pardametro 2-12 Limite da
Poténcia de Frenagem (kW).

Range: Funcao: Range: Funcao:
Size [O- Programe o valor do resistor do freio em 100 %* | [0 - Insira a corrente maxima permitida ao usar
related* 65535 Q. Esse valor é usado para monitorar a 160 %] Freio CA para evitar superaquecimento dos
Ohm] energia do resistor do freio. enrolamentos do motor.
Pardmetro 2-11 Brake Resistor (ohm) esta A VISO
ativo em conversores de frequéncia com " :
freio dindmico integral. Utilize este P(framet:ro _2'16 {‘C Brake, Max current
parametro para valores que nao tenham néo estd disponivel para todos os
decimais. mot?res PM, por exemplo, todas as
opgodes PM em pardmetro 1-10 Motor
2-12 Brake Power Limit (kW) Construction.
Range: Funcao:
Size [0.001 | Parametro 2-12 Limite da Poténcia de 2-17 Over-voltage Control
related* |- 2000 Frenagem (kW) é a poténcia média esperada Option: Funcio:
kw1 dissipada no resistor do freio em um = :
. " L. O controle de sobretensao (OVC) reduz o risco
intervalo de 120 s. E usada como o limite L .
. de desarme do conversor de frequéncia devido a
de monitoramento de .
) . . sobretensao no barramento CC causada pela
parametro 16-33 Energia de Frenagem /2 min . X
) . poténcia generativa da carga.
e especifica quando um alarme/adverténcia
é emitido. [0] | Disabled [Nao é necessario nenhum OVC.
A férmula a seguir pode ser usada para *
calcular o pardmetro 2-12 Limite da Poténcia [1] [Enabled [ Ativa o OVC, exceto ao utilizar um sinal de
de Frenagem (kW). (not at parada a fim de parar o conversor de frequéncia.
UG V] % ti,[s] stop)
Poravgl W] = 5o
o Ryl Ty ls] [2] |Enabled | Ativar o OVC.

2-14 Reducdo da tensao de frenagem

Range: Funcao:

0 V*| [0 -70 V]| Configurar esse parametro pode alterar o
resistor do freio (pardmetro 2-11 Brake Resistor
(ohm)).

AADVERTENCIA

FERIMENTOS PESSOAIS E DANOS AO
EQUIPAMENTO

Ativar o OVC em aplicagées de icamento
pode causar ferimentos pessoais e danos
ao equipamento. OVC nédo deve ser
ativado nessas aplicacoes.

2-19 Over-voltage Gain

Range: Funcao:

100 %* [0 - 200 %] | Selecionar ganho de sobretensao.

Range: Funcao:

0A*| [O0- Programe a corrente do motor para liberagéo do
100 A] | freio mecanico quando houver uma condigdo de

partida presente. O limite superior é especificado
no pardametro 16-37 Corrente Mdx.do Inversor.

AVISO!

Quando a saida de controle do freio
mecanico for selecionada, mas nenhum
freio mecanico estiver conectado, a funcao
néo funciona por configura¢ao padrao
devido a corrente do motor muito baixa.

MG07C328
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2-22 Activate Brake Speed [Hz]

Range: Funcao:

0 Hz*| [0 - 400 Hz] | Programar a frequéncia do motor de
ativagao do freio mecanico quando houver
uma condicao de parada presente.

2-23 Activate Brake Delay

Range: Funcao:

0s*| [0-5 |Insira o tempo de atraso para acionar a frenagem
s] da parada por inércia, ap6s o tempo de desace-

leragdo. O eixo é mantido em velocidade zero
com torque de holding total. Assegure-se de que
o freio mecanico travou a carga, antes do motor
entrar no modo parada por inércia.
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4.4 Parametros 3-** Referéncia / Rampas

3-00 Reference Range

3-01 Reference/Feedback Unit

Option: Funcao: Option: Funcao:
[0] * | Min - Max | Selecione a faixa do sinal de referéncia e do [132] | Ib/h
sinal de feedback. Os valores dos sinais podem [140] | ft/s
ser s6 positivos ou positivo e negativo. [141] | ft/min
[11 [-Max - Para valores tanto positivos quanto negativos [145] | ft
+Max (ambos os sentidos) relativo a [150] | Ib ft
parametro 4-10 Motor Speed Direction. [160] | °F
[170] | psi
Option: Funcéo: [172] | in WG
Selecione a unidade para referéncias e feedbacks [173] | ft WG
de controle do PID de processo. [180] | HP
1 % Range: Funcao:
(21 RPM 0 [0 - Insira a referéncia minima. A referéncia
3] Hz Reference [ 4999 minima é o menor valor obtido pela
(4] Nm Feedback | Reference [soma de todas as referéncias.
[5] [PPM Unit* Feedback [ A referéncia minima estéd ativa somente
[10] | 1/min Unit] quando pardmetro 3-00 Reference Range
[12] [Pulse/s estiver programado para [0] Min. - Mdx.
(20] |V/s A unidade da referéncia minima
[21] | V/min corresponde a:
[22] [I/h . O opcional em
[23] [m?s pardmetro 1-00 Configuration
[24] | m*/min Mode.
(251 | m’h . A unidade selecionada em
[30] |kg/s parametro 3-01 Reference/
[31] [kg/min Feedback Unit.
[32] |kg/h
(341 |t/h Range: Funcio:
[40] | m/s Size [-4999.0 - [ Insira a referéncia maxima. A referéncia
[41] | m/min related* | 4999 maxima é o maior valor obtido pela soma
[45] |m Reference | de todas as referéncias
[601_|*C Feedback A unidade da referéncia méaxima coincide
[70] | mbar Unit] .
[71] |bar com: - .
. A opgéo selecionada em
[72]] | Pa pardmetro 1-00 Configuration
[73] |kPa Mode.
[74] | m WG . .
80 | kw . A unidade selecionada em
pardmetro 3-00 Reference Range.
[120] | GPM
[121] [ gal/s
[122] | gal/min
[123] | gal/h
[124] | CFM
[125] | ft¥/s
[126] | ft}/min
[1271 | ft¥/h
[130] | Ib/s
[131] | Ib/min
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3-04 Reference Function

Option: Funcao:

[0] * [ Sum

Soma as fontes de referéncia predefinida e
externa.

[11 | External/ Utilize a fonte da referéncia externa ou

Preset predefinida. Alterne entre externa e
predefinida por meio de um comando ou

uma entrada digital.

3-10 Referéncia Predefinida

Range: Funcao:
0 %*| [-100 - Insira até oito referéncias predefinidas
100 %] diferentes (0-7) neste parametro usando a

programacdo de matriz. Para selecionar
referéncias dedicadas, selecione bit de referéncia
predefinida 0/1/2 [16], [17] ou [18] para as
respectivas entradas digitais no grupo do
pardmetro 5-1* Entradas digitais.

3-11 Jog Speed [Hz]

Range: Funcao:
5 Hz*| [0 -500.0 | A velocidade de jog é uma velocidade de
Hz] saida fixa na qual o conversor de frequéncia

trabalha quando a funcdo de jog estiver
ativa. Consulte também a pardmetro 3-80 Jog
Ramp Time.

3-12 Catch up/slow Down Value

Range: Funcéo:
0%*| [O- Insira um valor percentual a ser adicionado ou
100 %] | subtraido da referéncia real para catch-up ou

reducdo de velocidade, respectivamente. Se [28]
Catch-up for selecionado através de uma das
entradas digitais (pardmetro 5-10 Terminal 18
Entrada Digital a parametro 5-15 Terminal 33
Entrada Digital), o valor percentual sera adicionado
a referéncia total. Se [29] Reducdo de velocidade for
selecionado através de uma das entradas digitais
(parametro 5-10 Terminal 18 Entrada Digital a
parametro 5-15 Terminal 33 Entrada Digital), o valor
percentual sera subtraido da referéncia total.

Y N
Relative z  Referéncia
X Z=X+X*Y/100 P real
> resultante
130BA059.12

llustracao 4.3 Referéncia Relativa Predefinida

130BA278.10

-100

llustragao 4.4 Referéncia real

3-15 Reference 1 Source

Option: Funcéo:

Selecione a entrada de referéncia a ser
usada como o primeiro sinal de
referéncia. Parametro 3-15 Reference 1
Source, parametro 3-16 Reference 2 Source
e parametro 3-17 Reference 3 Source
definem até trés sinais de referéncia
diferentes. A soma destes sinais de
referéncia define a referéncia real.

[0] [No function

[1] * | Analog Input 53
[2] [Analog Input 54
[71 | Frequency input

29

[8] | Frequency input
33

[11] [ Local bus
reference

[20] | Digital pot.meter
[32] [ Bus PCD

3-14 Preset Relative Reference

3-16 Reference 2 Source

pardmetro 3-14 Referéncia Relativa Pré-definida. O
resultado é a referéncia real Z. A referéncia real
(X) é a soma das entradas selecionadas em
parametro 3-15 Fonte da Referéncia 1,

parametro 3-16 Fonte da Referéncia 2,

parametro 3-17 Fonte da Referéncia 3 e
parametro 8-02 Origem do Controle.

Range: Funcao: Option: Funcao:
0 %*| [-100 - | A referéncia real, X, é aumentada ou diminuida Selecione a entrada de referéncia a ser
100 %] | com a porcentagem Y, programada em usada como o primeiro sinal de

referéncia. Parametro 3-15 Reference 1
Source, pardmetro 3-16 Reference 2 Source
e parametro 3-17 Reference 3 Source
definem até trés sinais de referéncia
diferentes. A soma destes sinais de
referéncia define a referéncia real.

[0] | No function

[1]1 | Analog Input 53
[2] * | Analog Input 54
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3-16 Reference 2 Source 3-18 Relative Scaling Reference Resource

Option: Funcao: Option: Funcao:

[7]1 | Frequency input >
29 Relative z _ Referéncia

x | Z=x+x*Y/100 real

[8] | Frequency input —> resultante
33 130BA059.12

[11] | Local bus llustragao 4.5 Referéncia Real
reference Resultante

[20] | Digital pot.meter

[32] [ Bus PCD

[0] * | No function
(T [Analog iput 53
Option: Funcao: [2]1 |Analog Input 54
Selecione a entrada de referéncia a ser [7]1 | Frequency input
usada como o primeiro sinal de 29
referéncia. Pardmetro 3-15 Reference 1 [8] [ Frequency input
Source, pardmetro 3-16 Reference 2 33
Source e pardmetro 3-17 Reference 3 [11] | Local bus
Source definem até trés sinais de reference

referéncia diferentes. A soma destes

sinais de referéncia define a referéncia 3-40 Ramp 1 Type

real. Option: Funcéo:
[0 No function Selecione o tipo de rampa, dependendo dos
I Analog Input 53 requisitos para a aceleracao/desaceleracédo. Uma
2] Analog Input 54 rampa linear provera aceleragcdo constante
71 Frequency input durante a aceleracao. Uma rampa senoidal 2
29 fornece aceleracdo néo linear.
[8] Frequency input [0] * | Linear
33 [1] | Sine
[11] * | Local bus Ramp
reference [2] | Sine 2 Rampa S com base nos valores programados
[20] | Digital pot.meter Ramp nos parametro 3-41 Ramp 1 Ramp Up Time e
[32] |Bus PCD pardmetro 3-42 Ramp 1 Ramp Down Time.
Option: Funcao: Range: Funcio:
"‘Im .ﬂ Size [0.01 - | Insira o tempo de aceleragao, ou seja, o
Nao é possivel ajustar este related* | 3600 s] | tempo de aceleracao de 0 RPM até a
parametro enquanto o motor velocidade do motor sincrono ns. Escolha
estiver em funcionamento. um tempo de aceleracdo de tal modo que a

corrente de saida nao exceda o limite de

Sellerters o veller Vel & & corrente do pardmetro 4-18 Current Limit

adicionado ao valor fixo (definido no durante a rampa. O valor 0,00 corresponde a

parametro 3-14 Preset Relative Reference). A 0,01 s, no modo velocidade. Ver o tempo de

seriie @S velleres fres @ varkvas desaceleracdo em pardmetro 3-42 Ramp 1

(denominada Y em llustracéo 4.5) é Ramp Down Time.

multiplicada pela referéncia real par. 341 o Lacc[5T X [RPM]

ref [RPM]

(denominada X em llustracdo 4.5). Em

seguida, esse produto é somado com a
referéncia real (X+X*Y/100) para ter a
referéncia real resultante.
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3-42 Ramp 1 Ramp Down Time

3-52 Ramp 2 Ramp Down Time

Range: Funcao: Range: Funcéo:
Size [0.01 [Insira o tempo de desaceleracéo, ou seja, o Size [0.01 - | Insira o tempo de desaceleracao, ou seja, o
related* |- 3600 |tempo de desaceleracao da velocidade do related* | 3600 s] | tempo de desaceleracao da velocidade
s] motor sincrono ns até 0 rpm. Selecione o nominal do motor ns até 0 RPM. Selecione o
tempo de desaceleragao de modo que nao tempo de desaceleragao de modo que nao
ocorra nenhuma sobretensdo no inversor, ocorra nenhuma sobretensdo no conversor
devido a operacao regenerativa do motor e de frequéncia, devido a operacéo regene-
de maneira que a corrente gerada néo rativa do motor e de maneira que a
exceda o limite de corrente programado em corrente gerada nao exceda o limite de
pardmetro 4-18 Current Limit. O valor 0,00 corrente, programado em
corresponde a 0,01 s, no modo velocidade. pardmetro 4-18 Limite de Corrente. O valor
Ver tempo de aceleragao, no 0,00 corresponde a 0,01 s, no modo
pardmetro 3-41 Ramp 1 Ramp Up Time. velocidade. Ver tempo de aceleragao, no
e [s] x 1, [RPM] parametro 3-51 Tempo de Aceleragdo da
Par-3-42 = = ReMy Rampa 2.
Option: Funcao:
Selecione o tipo de rampa, dependendo dos
requisitos para a aceleracao/desaceleracao. Uma Option: Funcao:
rampa linear provera aceleragao constante Selecione o tipo de rampa, dependendo dos
durante a aceleracao. Uma rampa senoidal 2 requisitos para a aceleracdo/desaceleracao. Uma
fornece aceleragao nao linear. rampa linear provera aceleragao constante
[0] * | Linear durante a aceleragao. Uma rampa S fornece
7 TSine aceleragao nao linear.
Ramp [0] * | Linear
[2]1 |Sine 2 Rampa S com base nos valores programados [11 [Sine
Ramp nos pardmetro 3-51 Ramp 2 Ramp Up Time e Ramp
pardmetro 3-52 Ramp 2 Ramp Down Time. [2] | Sine 2 Rampa S com base nos valores programados
Ramp nos pardmetro 3-61 Tempo de Aceleracéo da
Rampa 3 e pardmetro 3-62 Tempo de Desace-
Range: Funcao: leragdo da Rampa 3.
Size [0.01 - [ Insira o tempo de aceleragdo, ou seja, o .
related* | 3600 s] | tempo de aceleragdo de 0 RPM até a
velocidade nominal do motor ns. Escolha um Range: Funcao:
tempo de aceleragao de tal modo que a Size [0.01 - | Insira o tempo de aceleracéo, ou seja, o
corrente de saida ndo exceda o limite de related* | 3600 s] | tempo de aceleracdo de 0 RPM até a
corrente do pardmetro 4-18 Current Limit velocidade nominal do motor ns. Escolha um
durante a rampa. O valor 0,00 corresponde a tempo de aceleragdo de tal modo que a
0,01 s, no modo velocidade. Ver o tempo de corrente de saida ndo exceda o limite de
desaceleracdo em pardmetro 3-52 Ramp 2 corrente do pardmetro 4-18 Limite de
Ramp Down Time. Corrente durante a rampa. O valor 0,00
t,.. s] x n, [RPM] corresponde a 0,01 s, no modo velocidade.
Par-3-51 = = rremy Ver o tempo de desaceleracdo em
parametro 3-62 Tempo de Desaceleracdo da
Rampa 3.
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3-62 Ramp 3 Ramp down Time

3-72 Ramp 4 Ramp Down Time

Range: Funcao: Range: Funcéo:
Size [0.01 - | Insira o tempo de desaceleragao, ou seja, o Size [0.01 - | Insira o tempo de desaceleragdo, ou seja, o
related* | 3600 s] [ tempo de desaceleracao da velocidade related* | 3600 s] [ tempo de desaceleracao da velocidade
nominal do motor ns até 0 RPM. Selecione o nominal do motor ns até 0 RPM. Selecione o
tempo de desaceleragao de modo que nao tempo de desaceleracao de modo que nao
ocorra nenhuma sobretensdo no inversor, ocorra nenhuma sobretensdo no inversor,
devido a operacédo regenerativa do motor e devido a operacdo regenerativa do motor e
de maneira que a corrente gerada nao de maneira que a corrente gerada nao
exceda o limite de corrente programado em exceda o limite de corrente programado em
pardmetro 4-18 Limite de Corrente. O valor pardmetro 4-18 Limite de Corrente. O valor
0,00 corresponde a 0,01 s, no modo 0,00 corresponde a 0,01 s, no modo
velocidade. Ver tempo de aceleracao, no velocidade. Ver tempo de aceleracdo, no
pardmetro 3-61 Tempo de Aceleracédo da pardmetro 3-71 Tempo de Aceleracdo da
Rampa 3. Rampa 4.
_ tyec [S1 X1  [RPM] _ taeeIs] xng [RPM]
Par.3—62-W Par.3—72-W
3-70 Ramp 4 Type 3-80 Jog Ramp Time
Option: Funcao: Range: Funcao:
Selecione o tipo de rampa, dependendo dos Size [0.01 |Insira o tempo de rampa do jog, ou seja, o
requisitos para a aceleracdo/desaceleragao. Uma related* |- 3600 |tempo de desaceleragcao/aceleracdo de 0 RPM
rampa linear provera aceleragao constante s] até a frequéncia nominal do motor ns. Garanta
durante a aceleracao. Uma rampa S fornece que a corrente de saida resultante, necessaria
aceleragao nao linear. durante um determinado tempo de rampa do
[0] * | Linear jog, néo exceda o limite de corrente em
1 [Sine pardametro 4-18 Current Limit. O tempo de
B rampa do jog inicia na ativacdo de um sinal
- de jog por meio do LCP, de uma saida digital
[2] | Sine 2 Rampa S com base nos valores programados . L
. - selecionada ou da porta de comunicacao
Ramp nos pardmetro 3-71 Tempo de Aceleracdo da . . o
. serial. Quando o estado jog é desabilitado, os
Rampa 4 e pardmetro 3-72 Tempo de Desace- L
B tempos de rampa normal sao validos.
leragdo da Rampa 4.
0 Hz -c—>,
3-71 Ramp 4 Ramp up Time 0
< a
Range: Funcao: Q
™M
Size [0.01 - | Insira o tempo de aceleracéo, ou seja, o Pﬁ—1ﬁle 77777777777777 -
iah limit
related* | 3600 s] | tempo de aceleracdo de 0 RPM até a gnim!
velocidade nominal do motor ns. Escolha um P1-25
Motor speed
tempo de aceleracdo de tal modo que a | |
corrente de saida ndo exceda o limite de Jog Epi'(lg - - : : - = — -
corrente do pardmetro 4-18 Limite de patanz L / - 7¥ o
Corrente durante a rampa. O valor 0,00 low limit
. [t jog \ \ tjog | Time
corresponde a 0,01 s, no modo velocidade.
Vi de d | < |P3-80 \ IP3-80 \
er o tempo de desaceleracdo em Rampup | Ramp down |
parametro 3-72 Tempo de Desaceleracdo da [(aca) | (deq) |
Rampa 4. . ‘ ‘ ‘ ‘
llustracao 4.6 Tempo de Rampa do Jog
tage [5] X g [RPM]
Par.3-71 = W
t. . [s] x n, [RPM]
Par.3-80 = —— 22 :
A jog velocidade (par. 3 - 19) [RPM]
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3-81 Quick Stop Ramp Time

3-93 Maximum Limit

Range: Funcao: Range: Funcao:
Size [0.01 - | Insira o tempo de desaceleracao de parada 100 %* | [-200 - Programe o valor méximo permitido para a
related* 3600 s] | rapida, que é o tempo de desaceleracao da 200 %] referéncia resultante. Isso é recomendavel
velocidade do motor sincrono até 0 RPM. se o potenciometro digital for utilizado
Assegure que nenhuma sobretenséo para a sintonizacao fina da referéncia
resultante surgirad no inversor, devido a resultante.
operacao regenerativa do motor, requerida
para atingir o tempo de desaceleracdo 3-94 Minimum Limit
dado. Assegure também que a corrente Range: Funcio:
gk nece_zssarla pa'ra atnzlglr @ e G -100 % | [-200 - Programe o valor minimo permitido para a
(?es'aceleragao ETTEEE® MEO MiEpeess @ 200 %] referéncia resultante. Isso é recomendavel
715 2 TS (2iowelaEs Cm se o potenciometro digital for utilizado
pardmetro 4-18 Limite de Corrente). Ative a . . .
para a sintonizacao fina da referéncia
parada rapida com um sinal em uma
resultante.
entrada digital selecionada ou através da
porta de comunicagao serial. 3-95 Ramp Delay
° Range: Funcao:
Hz =
§ 1000 [0 - Insira o atraso necessério da ativacao da
o < " - .
§ ms* 3600000 funcdo do potenciometro digital, até que o
P 4-14 Hz - ms] conversor de frequéncia comece a ativar a
highlimit b — — — — — — — — referéncia na rampa. Com um atraso de 0
Reference - — — — ms, a referéncia comeca a seguir a rampa,
P1-25 ! ; assim que Aumentar / Diminuir for ativado.
Motor speed \
.
P 4-12 Hy A\ 3-96 Maximum Limit Switch Reference
low limit N Range: Funcao:
L ‘ 25 %*| [0 - Insira a referéncia maxima do interruptor de
| |p3g1 | Time 200 %] limite. Se a grua alcangar um interruptor de
| |Qramp | limite (OFF) e se a velocidade exceder o valor
| neste parametro, a velocidade sera reduzida
| Qstop ‘

llustracdo 4.7 Tempo de Rampa da Parada Rapida

3-90 Step Size

Range: Funcao:
0.10 % [0.01 - Insira 0 tamanho do incremento necessario
& 200 %] para aumentar/diminuir, como uma

porcentagem da velocidade do motor
sincrono, ns. Se aumentar/diminuir estiver
ativado, a referéncia resultante é
aumentada/diminuida pela quantidade
definida nesse parametro.

automaticamente para o valor neste parametro.
Se o interruptor de limite estiver desligado, a
velocidade nao podera exceder o valor no este
parametro.

3-92 Power Restore

Option: Funcao:

[0] * [ Off | Reinicializa a referéncia do potenciémetro digital para

0 apds a energizacao.

[11 [On | Restaura a mais recente referéncia do potenciometro

digital na energizagéo.
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4.5 Parametros 4-** Limites/Adverténcias

4-10 Motor Speed Direction

4-18 Current Limit

Option: Funcao: Range: Funcao:
[0] * | Clockwise m Size [o- Esta é uma funcao real de limite de
A conﬁguragéo de related* 1000 %] | corrente que continua na faixa sobres-
pardmetro 4-10 Sentido de Rotagdo do sincrona. I.Entretanto, eleelle e
Motor afeta o pardmetro 1-73 Flying enfraquecimento do campo, o torque do
Start motor no limite de corrente cai proporcio-
nalmente quando o aumento de tensdo
ara acima da velocidade do motor sincro-
Somente serd permitida operagcdo no sentido p. d
nizada.
horério.
[2] |Both E permitida operacao tanto no sentido 4-19 Max Output Frequency
directions horario quanto no anti-horario. Range: Fundcio:
v " . Size 0- |V
4-12 Limite Inferior da Velocidade do Motor [Hz] i 5([)0 m
related*

Range: Funcao:
0Hz*| [O- Insira o limite minimo para a velocidade do
500,0 Hz] | motor. O limite inferior da velocidade do

motor pode ser programado para corres-
ponder a frequéncia de saida minima do eixo
do motor. O limite inferior da velocidade do
motor ndo deve exceder a configuracdo em

parametro 4-14 Motor Speed High Limit [Hz].

4-14 Motor Speed High Limit [Hz]

Range: Funcao:

CRRORIAVISO!

Hze 1-500 | A frequéncia de saida maxima nio pode
Hz]

ultrapassar 10% da frequéncia de
chaveamento do inversor
(pardmetro 14-01 Frequéncia de
Chaveamento).

Insira o limite maximo para a velocidade do
motor. O limite superior da velocidade do motor
pode ser programado para corresponder a
maxima do eixo do motor, recomendada pelo
fabricante do motor. O Limite limite superior da
velocidade do motor deve ultrapassar o valor em
pardmetro 4-12 Limite Inferior da Velocidade do
Motor [Hz].

4-16 Torque Limit Motor Mode

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

AVISO!

A frequéncia de saida maxima nao pode
ultrapassar 10% da frequéncia de
chaveamento do inversor

(pardmetro 14-01 Frequéncia de
Chaveamento).

Hz]

Fornece um limite final na frequéncia de saida
para seguranca melhorada em aplicacdes com
risco de excesso de velocidade. Este limite é
final em todas as configuragoes (independen-
temente da configuracdo em

parametro 1-00 Configuration Mode).

4-20 Torque Limit Factor Source

Selecione uma entrada analdgica para fazer escala das configu-
racdes em pardmetro 4-16 Torque Limit Motor Mode e

parametro 4-17 Torque Limit Generator Mode 0 até 100% (ou
inversamente). Os niveis de sinal correspondentes a 0% e 100%
sdo definidos na escala da entrada analdgica, por exemplo, grupo
do pardmetro 6-1* Entrada Analdgica 1. Este parametro esta ativo
somente quando o pardmetro 1-00 Configuration Mode estiver
programado para [0] Malha Aberta de [1] Malha Fechada de
Velocidade.

Range: Funcao: Option: Funcao:
Size related* | [0 - 1000 %] | Essa fungdo limita o torque no eixo (o] * No function
para proteger a instalacio [2] Analog in 53
mecanica. [4] Analog in 53 inv
[6] Analog in 54
4-17 Torque Limit Generator Mode [8] Analog in 54 inv
Range: Funcao:
100 %* | [0 - 1000 %] | Essa funcao limita o torque no eixo para
proteger a instalagdo mecanica.
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4-21 Speed Limit Factor Source

Selecione uma entrada analdgica para fazer escala das configu-
racdes em pardmetro 4-19 Max Output Frequency 0 até 100% (ou
inversamente). Os niveis de sinal correspondentes a 0% e 100%
sao definidos na escala da entrada analdgica, por exemplo, grupo
do pardmetro 6-1* Entrada Analdgica 1. Esse parametro esta ativo
somente quando pardmetro 1-00 Configuration Mode estiver no
modo de torque.

Option: Funcéo:

[0] * No function

[2] Analog in 53

[4] Analog in 53 inv

[6] Analog in 54

[8] Analog in 54 inv

Option: Funcao:

[0] * [ Off

[11 | On [ O conversor de frequéncia fornece niveis de corrente

maiores que o normal para melhorar a capacidade de
torque de breakaway.

4-30 Motor Feedback Loss Function

Option: Funcéo:

Esta funcao é usada para monitorar a consis-
téncia no sinal de feedback, isto &, se o sinal
de feedback esta disponivel. Selecione a
acao que o conversor de frequéncia deve ter
se um defeito de feedback for detectado. A
acao selecionada ocorre quando o sinal de
feedback diferir da velocidade de saida pelo
valor programado em pardmetro 4-31 Motor
Feedback Speed Error durante mais tempo
que o valor programado em

pardmetro 4-32 Motor Feedback Loss Timeout.

[0] * | Disabled

[1] [ Warning

[2] |[Trip

[3] |Jog

[4] | Freeze
Output

[5] [Max Speed
[6] | Switch to
Open Loop

4-31 Motor Feedback Speed Error

Range: Funcao:

20 Hz* | [0 - 50 Hz] | Selecione o erro de velocidade maximo
permitido (velocidade de saida versus

feedback).

Velocidade
[rpm]
A

Tempo

[s]

- p 4-32 ———»

130BA221.10
llustracao 4.8 Erro de Velocidade de Feedback de Motor

4-32 Motor Feedback Loss Timeout

Range: Funcao:
0.05 s*| [0 -60 |Programe o valor de timeout permitindo que o
s] erro de velocidade programado em

pardmetro 4-31 Motor Feedback Speed Error seja
excedido antes de permitir a funcao
selecionada em pardmetro 4-30 Motor Feedback
Loss Function.

4-40 Warning Freq. Low

Range: Funcao:
Size [0 - [ Utilize este parametro para a configuracao de
related* | 500 um limite inferior para a faixa de frequéncia.

Hz] Quando a velocidade do motor cair abaixo
desse limite, o display exibe Velocidade baixa.
O bit de adverténcia 10 é programado em
parametro 16-94 Ext. Status Word. O relé de
saida pode ser configurado para indicar essa
adverténcia. A luz de adverténcia do LCP néo
acende quando o limite definido for atingido.

4-41 Warning Freq. High

Range: Funcéo:
Size [0 - [ Utilize este parametro para a configuracao de
related* | 500 um limite superior para a faixa de frequéncia.

Hz] Quando a velocidade do motor exceder este
limite, o display exibe Velocidade alta. O bit 9
de adverténcia é programado em

parametro 16-94 Ext. Status Word. O relé de
saida pode ser configurado para indicar essa
adverténcia. A luz de adverténcia do LCP nédo
acende quando o limite definido for atingido.
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4-42 Adjustable Temperature Warning

Range: Funcao:

4-56 Warning Feedback Low

Range: Funcao:

0* [ [0-255]]|Use esse parametro para programar o limite de
temperatura do motor.

4-50 Adverténcia de Corrente Baixa

Range: Funcao:
0 A*| [0-194.0 |Insira o valor l.ow. Quando a corrente do
Al motor cair abaixo desse limite, é programado

um bit na status word. Esse valor também
pode ser programado para produzir um sinal
na saida digital ou na saida do relé.

4-51 Adverténcia de Corrente Alta

Range: Funcéo:
Size [0.0 - Insira o valor Ihich. Quando a corrente
related* 194.0 A do motor exceder esse limite, é

programado um bit na status word.
Esse valor também pode ser
programado para produzir um sinal na
saida digital ou na saida do relé.

4-54 Warning Reference Low

Range: Funcao:
-4999*% | [-4999 - | Insira o limite de referéncia inferior. Quando a
4999 ] referéncia real cair abaixo desse limite, o

display exibe Refgaxa Bit 20 é programado em
parametro 16-94 Ext. Status Word. A saida
digital ou o relé de saida pode ser
configurado para indicar essa adverténcia. A
luz de adverténcia do LCP nao acende quando
esse limite programado do parametro é
alcangado.

4-55 Warning Reference High

Range: Funcao:
4999% | [-4999 - | Use este parametro para programar o limite
4999 ] superior da faixa de referéncia. Quando a

referéncia real exceder esse limite, o display
indicara Refaira. Bit 19 é programado em
pardmetro 16-94 Ext. Status Word. A saida digital
ou o relé de saida pode ser configurado para
indicar essa adverténcia. A luz de adverténcia
do LCP nao acende quando esse limite
programado do parametro é alcancado.

-4999
ProcessCtrlUnit*

[-4999 - 4999
ProcessCtrlUnit]

Utilize este parametro para
programar um limite inferior
para a faixa de feedback.
Quando o feedback cair
abaixo deste limite, o display
indicara Feedb Baixo. Bit 6 é
programado em

pardmetro 16-94 Ext. Status
Word. A saida digital ou o
relé de saida pode ser
configurado para indicar essa
adverténcia. A luz de
adverténcia do LCP nao
acende quando esse limite
programado do parametro é
alcangado.

4-57 Warning Feedback High

Range: Funcao:

4999
ProcessCtrlUnit*

[-4999 - 4999
ProcessCtrlUnit]

Utilize este parametro para
programar um limite superior
para a faixa de feedback.
Quando o feedback exceder
este limite, o display indicara
Feedb Alto. Bit 5 é
programado em

pardmetro 16-94 Ext. Status
Word. A saida digital ou o
relé de saida pode ser
configurado para indicar essa
adverténcia. A luz de
adverténcia do LCP nao
acende quando esse limite
programado do parametro é
alcangado.

4-58 Funcao de Fase do Motor Ausente

Option: Funcao:

[0] | Desativado [ Nenhum alarme é exibido se ocorrer uma fase
ausente de motor.

[1] * | Ativado Um alarme é exibido se ocorrer uma fase

ausente de motor.

4-61 Bypass Speed From [Hz]

Range: Funcao:
0 Hz*| [0 - 500 Alguns sistemas requerem que determinadas
Hz] velocidades de saida sejam evitadas, devido
a problemas de ressonancia no sistema.
Insira os limites inferiores das velocidades a
serem evitados.
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4-63 Bypass Speed To [Hz]

Range: Funcao:

0 Hz*| [0 -500 Alguns sistemas requerem que determinadas
Hz] velocidades de saida sejam evitadas, devido
a problemas de ressonancia no sistema.
Insira os limites superiores das velocidades a
serem evitadas.

4-64 Semi-Auto Bypass Set-up

Option: Funcao:
[0] * Off
[11 Enable
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4.6 Parametros 5-** Entrada/Saida Digital

5-00 Modo I/O Digital pardmetro 2-02 Tempo de Frenagem CC for

diferente de 0. 0 légico>Frenagem CC.

Option: Funcao:
6] | Parada por 4
Programe o modo NPN ou PNP para as = L. & m
entradas digitais 18, 19, 27, 29, 32 e 33. ineraa Quando o conversor de frequéncia esta
Modo entrada digital. inversa no limite de torque e recebeu um
. - — — comando de parada, ele pode nédo
[0] * [ PNP - Ativo | Acdo em pulsos direcionais positivos (0). s
) o parar por si préprio. Para assegurar
em 24V Sistemas PNP sé&o ligados no ponto de A .
que o conversor de frequéncia pare,
aterramento (GND). q -
configure uma saida digital para [27]
[1] NPN - Ativo [ Acdo nos pulsos direcionais negativos (1). Os Limite de torque e parada e conecte
em OV sistemas NPN sao elevados para até + 24 V, essa saida digital a uma entrada digital
internamente no conversor de frequéncia. que esteja configurada como parada

por inércia.

5-01 Terminal 27 Mode Fungao de parada invertida. Gera uma fungao

Option: Funcao: de parada quando o terminal selecionado

m passa do légico 1 para o légico 0. A parada é

o /2 . . A executada de acordo com o tempo de rampa
Néo é possivel ajustar este parametro
enquanto o motor estiver em funcio-
namento.

selecionado (parametro 3-42 Tempo de
Desaceleragdo da Rampa 1,

pardmetro 3-52 Tempo de Desaceleragdo da
Rampa 2, pardmetro 3-62 Ramp 3 Ramp down

[0] * | Input | Define o terminal 27 como uma entrada digital. Time, pardmetro 3-72 Ramp 4 Ramp Down

[1] | Output | Define o terminal 27 como uma saida digital. Time).

[8] [ Partida Entrada digital 18 padrao. Selecione partida
para um comando de partida/parada. Loégico

4.6.1 5-1* Entradas Digitais

1=partida, l6gica O=parada.

[9] | Partida por A partida do motor ocorre quando um pulso
As entradas digitais sdo utilizadas para selecionar as

diversas fungdes do conversor de frequéncia.

pulso for aplicado durante no minimo 2 ms. O
motor para quando [6] Parada por inércia

Entradas digitais 5-10 a 5-15 inversa for ativada ou se for dado um

[0] |Sem N&o responde aos sinais transmitidos para o comando de reset (via DI).
operagao terminal. [10] | Reversao Entrada digital 19 padrdo. Muda o sentido da

[1] |Reinicializar | Reinicializa o conversor de frequéncia depois rotagao do eixo do motor. Selecione o 1

de um desarme/alarme. Nem todos os l6gico para inverter. O sinal de reversdo sé
alarmes podem ser reinicializados. mudard o sentido da rotacao. Ele ndo ativa a

[2] |Parada por (Entrada Digital 27 Padrdo) Parada por funcdo partida. Selecione ambos os sentidos
inércia inércia, entrada invertida (NC). O conversor em pardmetro 4-10 Sentido de Rotagdo do
inversa de frequéncia deixa o motor em modo livre. Motor. A funcao ndo estd ativa no processo

0 l6gico=parada por inércia. de malha fechada.

[3] |parada por | Reset e parada por inércia, entrada invertida [11] | Partida em | Utilizada para partida/parada e para reversao
inércia e (NF). Deixa o motor em modo livre e reversao no mesmo fio. Nao sdao permitidos sinais
reinicializar | reinicializa o conversor de frequéncia. 0 simultaneos na partida.
inversao I6gico=parada por inércia e reinicializar. [12] | Ativar Desacopla o movimento no sentido anti-

[4] | Parada Entrada invertida (NC). Gera uma parada de partida para | -horario e permite o sentido horario.
rdpida por acordo com o tempo da rampa de parada adiante
inércia rapida programado em pardmetro 3-81 Tempo [13] | Ativar Desacopla o movimento no sentido horario e
inversa de Rampa da Parada Rdpida. Quando o motor partida permite o sentido anti-horario.

parar, o eixo esta em modo livre. Légico reversa
0=Parada rapida. [14] | Jog Entrada digital 29 padrao. Utilize para ativar a

[5] | Frenagem CC | Entrada invertida para frenagem CC (NC). velocidade de jog. Consulte

invertida Para o motor energizando-o com corrente CC pardmetro 3-11 Velocidade de Jog [Hz].
durante um determinado intervalo de tempo. [15] | Referéncia Alterna entre a referéncia externa e a
Ver parametro 2-01 Corrente de Freio CC a predefinida | referéncia predefinida. Supée-se que [7]
pardmetro 2-04 Veloc.Acion.d FreioCC [Hz]. A ligada Externa/predefinida tenha sido selecionada
funcdo estara ativa somente se o valor de em pardmetro 3-04 Fungdo de Referéncia. O
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I6gico = referéncia externa ativa; 1 l6gico = referéncia ou [20] Congelar frequéncia de saida.
uma das oito referéncias predefinidas esta Quando a aceleracao/desaceleracédo for ativada
ativa. durante menos de 400 ms, a referéncia
[16] | Ref Os bits 0, 1 e 2 da referéncia predefinida resultante é aumentada/diminuida em 0,1%. Se
predefinida | permitem a selecdo de 1 das 8 referéncias aceleracdo/desaceleracao for ativado durante
bit 0 predefinidas de acordo com Tabela 4.1. mais de 400 ms, a referéncia resultante segue a
[17] | Ref Idéntico a [16] Ref predefinida bit 0. configuracdo do parametro de aceleracao/
predefinida desaceleracdo 3-x1/3-x2.
bit 1
[18] | Referéncia Idéntico a [16] Ref predefinida bit 0. Encerrar Catch-up
predefinida Velocidade inalterada 0 0
bit 2 Reduzida de % do valor 1 0
Aumentada de % do valor 0 1
Ref predefinida bit 2 1 0 Reduzida de % do valor 1 1
Ref. predefinida 0 0 0 0
Ref. predefinida 1 0 0 1 Tabela 4.2 Encerrar/Catch-Up
Ref. predefinida 2 0 1 0
Ref, predefinida 3 0 - ] [22] IDesafe— O mesmo que [21] Aceleragdo.
eracdo
Referéncia predefinida 4 1 0 0 <
— - [23] | Selecao do [ Selecione [23] Bit 0 de selegéo de setup ou [1]
Referéncia predefinida 5 1 0 1 . ) . .
bit 0 de Bit 1 de sele¢do de setup para selecionar um
Referéncia predefinida 6 1 1 0 .
N _ setup dos dois setups. Programe
Referéncia predefinida 7 ! ! ! pardmetro 0-10 Setup Ativo para [9] Setup
Tabela 4.1 Ref. predefinida Bit Multiplo.
[24] | Selecdo do [ Entrada digital 32 padrao. O mesmo que [23]
[19] | Congelar Congela a referéncia real, que agora é o ponto bit 1 de Selecdo de setup bit 0.
ref de ativacao/condicdo para que [27] Aceleragao SELP
e [22] Desaceleracdo possam ser usadas. Se [21] [26] | Parada A funcao parada por inércia inversa precisa
Aceleracdo ou [22] Desaceleracdo for utilizada, a inversa esta disponivel nos terminais 18 ou 19.
alteracdo de velocidade sempre seguird a precisa
rampa 2 (pardmetro 3-51 Tempo de Aceleragdo [27] | Partida
da Rampa 2 e pardmetro 3-52 Tempo de Desace- parada
leragdo da Rampa 2) no intervalo 0- precisa
pardmetro 3-03 Referéncia Mdxima. [28] | Catch-up Aumenta o valor de referéncia na
[20] | Congelar "!V‘EI.I porcentagem (relativa) programada no
frequéncia pardmetro 3-12 Valor de Catch Up/Slow Down.

Quando [20] Congelar frequéncia de saida

de saida [29] [ Redugado de [ Diminui o valor de referéncia na porcentagem

estiver ativo, o conversor de frequéncia
nao pode ser parado pela configuracao
do sinal em [8] Partida para baixo. Pare o

velocidade | (relativa) programada no pardmetro 3-12 Valor
de Catch Up/Slow Down.

A . . [32] | Pulso Mede a duracédo entre flancos de pulso. Este
conversor de frequéncia por meio de um

terminal programado para [2] Parada por
inércia inversa ou [3] Parada por inércia e
reinicializar, inversa.

baseado em | pardmetro possui uma resolucdo mais alta em
tempo frequéncias mais baixas, mas nao é exato em
frequéncias mais altas. Esse principio contém

uma frequéncia de desativacdo o que torna

Congela a frequéncia do motor real (em Hz), . -
inadequado para encoders com resolucdo

que agora passa a ser o ponto de ativagdo/ baixa (por exemplo, 30 PPR) em baixas

condicao para [21] Aceleragdo e [22] Desace- velocidades.

lerag@o serem utilizadas. Se [21] Aceleragdo ou

[22] Desaceleragéo for utilizada, a alteragdo de Speed [rpm] Speed [rpm]

velocidade sempre seguird a rampa 2 ’A m

(pardmetro 3-51 Tempo de Acelera¢do da Rampa

130BB462.10

. a Time[sec] b Time[sec]
2 e parametro 3-52 Tempo de Desaceleragéo da
Rampa 2) no intervalo 0— a: Resolucdo do b: Resolucdo do
parametro 1-23 Freqliéncia do Motor. encoder baixa encoder padréo

[21] | Aceleragao | Selecione [21] Acelerar e [22] Desacelerar se for
requerido um controle digital de aceleracdo/
desaceleracdo (potencidmetro do motor). Ative

esta funcéao selecionando [19] Congelar
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e 2 [64] | Contador B (Somente para o terminal 29 ou 33)
?ﬁ;‘ﬂ;;;g;;\s L R‘d‘T L R d‘T‘ *:é Entrada para a contagem decrescente do
me start cadTimer. cadTimer:
20 timer tides 20 timer tides § Contador do SLC,
- [65] [ Reinicializar o | Entrada para reinicializar o contador B.
llustragao 4.9 Duracgao entre flancos de contador B
ulso
P [72] [Inversdo de Inverte o erro resultante do controlador de
erro do PID processo do PID. Disponivel somente se
pardmetro 1-00 Modo Configuragdo estiver
[34] | Bit 0 da Permite selecionar uma das quatro rampas programado para [6] Bobinador de superficie
rampa disponiveis, de acordo com Tabela 4.3. ou [7] OL de velocidade do PID estendido.
[35] | Bit 1 da Idéntico ao bit 0 da rampa. [73] | Reinicia- Reinicializa a parte-I do Controlador de
rampa lizacdo do Processo do PID. Equivalente a
- - PID parte-I| pardmetro 7-40 Process PID I-part Reset.
Bit de rampa predefinido 1 0 . )
Disponivel somente quando
Rampa 1 0 0 . - .
pardmetro 1-00 Modo Configuragdo estiver
Rampa 2 0 ! programado para [6] Bobinador de superficie
Rampa 3 1 0 ou [7] OL de velocidade do PID estendido.
Rampa 4 ! ! [74] | PID ativado Esta opgao ativa o controlador de processo
Tabela 4.3 Bit de rampa predefinido CIAIRRCH LI AR EIVE I
pardmetro 7-50 PID de processo Extended
[40] | Partida Uma partida precisa chaveada requer S DI e EEEEs 5
. . pardmetro 1-00 Modo Configuragdo estiver
precisa por apenas um pulso de 3 ms no terminal 18 i
pulso ou 19 ao usar parametro 1-83 Precise Stop programad'o R (P Ol 13 Vet 260
Function [1] Parada do contador com reset = D (e, —
1 P e de i e s [150] | Ir para Inicio |O c?rjvers?r. de frequéncia muda para a
Quando a referéncia for alcangada, o posicao inicial.
conversor de frequéncia ativa internamente [151] [ Chave de Indica o status da chave de referéncia
o sinal de parada precisa. Isso significa que referéncia inicial. Ligado significa que a posic¢ao inicial
o conversor de frequéncia executara a Chave foi alcangada, desligado significa que a
parada precisa quando o valor do contador posicdo inicial nao foi alcangada.
do pardmetro 1-84 Precise Stop Counter [155] | Limite HW O limite de posicdo do hardware positivo é
Value for alcancado. positivo excedido. Esta opc¢do estd ativa na borda de
[41] | Parada Envia um sinal de parada por pulso, fuga.
inversa pulso | quando uma funcio de parada precisa [156] | Limite HW O limite de posicdo do hardware negativo
inv. estiver ativada em pardmetro 1-83 Precise negativo é excedido. Esta opgéao esta ativa na borda
Stop Function. A funco parada por inércia de fuga.
inversa precisa por pulso esta disponivel [157] | Pos. Parada Faz parar o conversor de frequéncia
nos terminais 18 ou 19. rapida inversa | durante o posicionamento com o tempo de
[51] |Bloqueio Essa fungdo torna possivel dar um defeito rampa que € programado em
externo externo ao conversor de frequéncia. Essa parametro 32-81 Motion Ctrl Quick Stop
falha é tratada como um alarme gerado Ramp. Essa opgéo ¢ efetiva somente
TETEmETiE, quando pardmetro 37-00 Application Mode
(58] |Icam. DigiPot estiver programado para [2] Controle de
[60] [Contador A (Somente para o terminal 29 ou 33) posicdo.
Entrada para a contagem incremental no [160] [ Acesse a O conversor de frequéncia muda para a
eriadlr dlo SIE, posicao de posicdo de destino. Essa opgao é efetiva
[61] | Contador A (Somente para o terminal 29 ou 33) destino. somﬂente quando - )
Entrada para a contagem decrescente do pardmetro 37-00 Application Mode es"cl\ier
contador do SLC. Programado para [2] Controle de posicéo.
[62] | Reinicializar Entrada para reinicializar o contador A. [162] | Pos. Idx Bit0 | Indice de posicéo bit 0. Essa opgéo é
efetiva somente quando
contador A A T )
[63] | Contador B (Somente para o terminal 29 ou 33) pardmetro 37-00 Application Mode estiver
. programado para [2] Controle de posigdo.
Entrada para a contagem incremental no _ - — —
contador do SLC. [163] | Pos. ldx Bit1 | Indice de posicao bit 1. Essa opcéo é
efetiva somente quando
pardmetro 37-00 Application Mode estiver
programado para [2] Controle de posigdo.
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[164] | Pos. ldx Bit2 | indice de posicdo bit 2. Essa opcao é 5-19 Terminal 37/38 Safe Torque Off
efetiva somente quan.do. ) Use esse parametro para configurar a funcionalidade STO.
pardmetro 37-00 Application Mode es'Fl\ier Adverténcia provoca parada por inércia do conversor de
programado para [2] Controle de posicdo. frequéncia e ativa a nova partida automatica. Alarme provoca a
(1711 | Fim de curso parada por inércia do conversor de frequéncia e exige uma nova
horario inv. partida manual.
172] | Fim de curso . =
(172l . . Option: Funcao:
anti-horario
inv. mais ser reinicializado pelo modo de
: reset automatico do
5-10 Terminal 18 Entrada Digital pardmetro 14-20 Reset Mode no software
Option: Funcao: da versao 1.2 e posteriores.
[8] * | Partida | As funcbes sao descritas no grupo do parametro [3] | Safe Torque Off | Faz parada por inércia do conversor de

5-1* Entradas digitais.

5-11 Terminal 19 Entrada Digital
Option:
[10] *

Funcao:

Reversao | As fungdes sdo descritas no grupo do parametro

5-1* Entradas digitais.

5-12
Option:
[2] =

Terminal 27 Entrada Digital

Funcao:

Parada por inércia As fungbes sao descritas no grupo

inversa do parametro 5-1* Entradas digitais.

5-13 Terminal 29 Entrada Digital

Option: Funcéo:
[14] * | Jog As fungdes sdo descritas no grupo
do parametro 5-1* Entradas digitais.
[32] [Pulso baseado em
tempo

5-14 Terminal 32 Entrada Digital
Option:
[0 *

Funcao:

Sem operagao As fungdes sdo descritas no grupo

do parametro 5-1* Entradas digitais.

[82] | Entrada do Encoder B

5-15 Terminal 33 Entrada Digital

Option: Funcao:

[0y

Sem operagao As fungdes sao descritas no
grupo do parametro 5-1%

Entradas digitais.

[32]
[81]

Pulso baseado em tempo

Encoder entrada A

5-19 Terminal 37/38 Safe Torque Off

Use esse parametro para configurar a funcionalidade STO.

Adverténcia provoca parada por inércia do conversor de
frequéncia e ativa a nova partida automatica. Alarme provoca a
parada por inércia do conversor de frequéncia e exige uma nova
partida manual.

Option: Funcao:
[1] * | Safe Torque Off | Faz parada por inércia do conversor de
Alarm frequéncia quando Safe Torque Off for

ativado. Reset manual do LCP, entrada
digital ou fieldbus. Este alarme néo pode

Warning

frequéncia quando Safe Torque Off for
ativado (terminais 37 e 38 desligados).
Quando o circuito de Safe Torque Off
circuito for restabelecido, o conversor de
frequéncia continuara sem reset manual.

4.6.2 5-3* Saidas Digitais

As 2 saidas digitais em estado sélido sdo comuns para o
terminal 27. Programe a funcdo de E/S do terminal 27 em
pardmetro 5-01 Modo do Terminal 27.

O terminal 42 também pode ser configurado como saidas
digitais.

AVISO!

Néo é possivel ajustar este parametro enquanto o motor
estiver em funcionamento.

5-30 Saidas Digitais

adverténcia

[0] * [Sem operacdo | Padrao para todas as saidas digitais.

[1] Controle O cartdo de controle esta pronto.
pronto

[2] Drive pronto O conversor de frequéncia esta pronto

para operacdo e aplica um sinal de
alimentacdo na placa de controle.

[3] Drive pronto/ | O conversor de frequéncia estad pronto
controle para operacéo e estd no modo
remoto automatico ligado.

[4] Em espera / Pronto para entrar em operacao. Nenhum
sem comando de partida ou parada é

fornecido (partida/desabilitado). Nenhuma
adverténcia esta ativa.

Em funcio-
namento

O motor estd funcionando e o torque do
eixo estd presente.

[6]

Funcionando /
sem
adverténcia

A velocidade de saida é maior que a
velocidade programada em

pardmetro 1-81 Veloc.Min.p/Fungdo na
Parada[RPM]. O motor esta funcionando e
ndo ha adverténcias.

o))
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[7] Funcionar na O motor esta funcionando dentro das [24] | Pronto, sem O conversor de frequéncia esta pronto
faixa / sem faixas de corrente e de velocidade sub/ para operacao e a tensdo de rede esta
adverténcia programadas em sobretensao dentro da faixa de tensao especificada

pardmetro 4-50 Adverténcia de Corrente (consulte o capitulo Especificacoes Gerais
Baixa a parametro 4-51 Warning Current no guia de design).
High. Néo ha adverténcias. [25] | Reversao O motor funciona (ou esta pronto para

[8] Funcionando O motor funciona na velocidade de funcionar) no sentido horario quando
na referéncia / | referéncia. Sem adverténcias. I6gica=0 e no sentido anti-horédrio quando
sem I6gica=1. A saida muda quando o sinal de
adverténcia reversdo é aplicado.

[9] Alarme Um alarme ativa a saida. Nao ha [26] |[Bus OK Comunicagdo ativa (sem timeout) por

adverténcias. meio da porta de comunicagdo serial.

[10] | Alarm ou Um alarme ou uma adverténcia ativa a [27] [ Limite de Utilize ao executar uma parada por inércia
warning saida. torque e e em condicdes de limite de torque. Se o

[11] [No limite de O limite de torque programado em parada conversor de frequéncia recebeu um sinal
torque pardmetro 4-16 Limite de Torque do Modo de parada e estiver no limite de torque, o

Motor ou pardmetro 4-17 Limite de Torque sinal é 0 légico.
do Modo Gerador foi excedido. [28] | Freio, sem O freio esta ativo e ndao ha adverténcias.

[12] | Fora da faixa A corrente do motor esta fora da faixa adverténcia de

atual programada no pardmetro 4-18 Limite de freio
Corrente. [29] | Freio pronto, s/ | O freio esta pronto para operagdo e nao

[13] [ Abaixo da A corrente do motor estd menor que a defeitos ha defeitos.

corrente, baixa | programada no [30] | Defeito do A saida é 1 Légico quando o IGBT do
pardmetro 4-50 Adverténcia de Corrente freio (IGBT) freio estiver em curto circuito. Utilize esta
Baixa. funcao para proteger o conversor de

[14] [Acima da A corrente do motor estd maior que a frequéncia, se houver defeito nos

corrente, alta programada no madulos do freio. Utilize a saida/relé para
parametro 4-51 Adverténcia de Corrente desligar a tensao de rede do conversor de
Alta. frequéncia.

[15] |Fora da faixa A frequéncia de saida esté fora da faixa [31] [Relé 123 O relé ¢ ativado quando [0] Control Word
de frequéncia | de frequéncia. for selecionada no grupo do pardmetro 8-

[16] | Abaixo da A velocidade de saida é menor que a -** Comunicagbes e opcionais.
frequéncia, configuracdo em parametro 4-40 Warning [32] | Controle do Ativa o controle de um freio mecénico
baixo Freq. Low. freio mecanico | externo. Consulte o grupo do pardmetro

[17] | Acima da A velocidade de saida é maior que a 2-2* Freio Mecanico para obter mais
Frequéncia, configuracao em pardmetro 4-41 Warning detalhes.
alto Freq. High. [36] | Control word

[18] |Fora da faixa | Feedback fora da faixa programada no bit 11
de feedback pardmetro 4-56 Advert. de Feedb Baixo e [37] [ Control word

no pardmetro 4-57 Advert. de Feedb Alto. bit 12

[19] | Abaixo do O feedback esta abaixo do limite [40] [ Fora faixa de Esta opgao estd ativa quando a

feedback baixo | programado em pardmetro 4-56 Advert. de ref. velocidade real estiver fora das configu-
Feedb Baixo. racdées em pardmetro 4-52 Adverténcia de

[20] | Acima do O feedback esta acima do limite Velocidade Baixa a pardmetro 4-55 Advert.
feedback alto [ programado em pardmetro 4-57 Advert. de Refer Alta.

Feedb Alto. [41] | Abaixo da Esta opgdo esta ativa quando a

[21] | Adverténcia A adverténcia térmica ¢ ativada quando a referéncia, velocidade real estiver abaixo da
térmica temperatura excede o limite no motor, baixa configuracao de referéncia de velocidade.

conversor de frequéncia, resistor do freio [42] | Acima da Esta opgao esta ativa quando a
ou no termistor. referéncia, alta | velocidade real estiver abaixo da

[22] | Pronto, sem O conversor de frequéncia esta pronto configuragdo de referéncia de velocidade.
adverténcia para operagao e nao ha adverténcia de [43] | Limite do PID
térmica superaquecimento. Estendido

[23] [ Remoto, O conversor de frequéncia esta pronto [45] [ Controle do Controla a saida através do fieldbus. O
pronto, sem para operagao e estd no modo bus estado da saida é programado em
adverténcia automatico ligado. Nao ha qualquer pardmetro 5-90 Controle Bus Digital & Relé.
térmica adverténcia de superaquecimento.
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O estado da saida é mantido no evento
de timeout do fieldbus.

avaliada como true, a saida é alta. Caso
contrario, é baixa.

[46] | Controle do Controla a saida através do fieldbus. O [75] | Regra légica 5 | Consulte o grupo do parametro 13-4*
bus, timeout: estado da saida é programado em Regras légicas. Se a regra légica 5 for
On (Ligado) pardmetro 5-90 Controle Bus Digital & Relé. avaliada como true, a saida é alta. Caso
Quando ocorre timeout do bus, o estado contrério, é baixa.
da saida é programado para alto (Ligado). [80] | Saida Digital Consulte pardmetro 13-52 A¢éo do SLC. A
[47] | Controle do do SL A saida é alta sempre que a A¢do Smart
bus, timeout: Logic [38] Programar saida digital. Uma
Off (Desligado) alta é executada. A saida é baixa sempre
[55] [Saida de pulso que a Acao Smart Logic [32] Programar
[56] | Adverténcia de saida digital. Uma baixa é executada.
limpeza do [81] | Saida Digital Consulte pardmetro 13-52 Agdo do SLC. A
dissipador de do SLC B entrada é alta toda vez que a A¢do Smart
calor, alta Logic [39] Programar saida digital B alta

[60] |Comparador 0 | Consulte o grupo do parémetro 13-1* for executada. A entrada fica baixa
Comparadores. Se o comparador 0 for sempre que a A¢do Smart Logic [33]
avaliado como TRUE (Verdadeiro), a saida Programar saida digital. B baixa for
é alta. Caso contrario, é baixa. executada.

[61] |Comparador 1 [ Consulte o grupo do parémetro 13-1* [82] | Saida Digital Consulte parametro 13-52 A¢ao do SLC. A
Comparadores. Se o comparador 1 for do SL C entrada é alta toda vez que a Acdo Smart
avaliado como TRUE (Verdadeiro), a saida Logic [40] Programar saida digital C alta é
é alta. Caso contrario, é baixa. executada. A entrada fica baixa sempre

[62] |Comparador 2 | Consulte o grupo do pardmetro 13-1* que a Acao Smart Logic [34] Programar
Comparadores. Se o comparador 2 for saida digital. C baixa for executada.
avaliado como TRUE (Verdadeiro), a saida [83] [Saida Digital Consulte pardmetro 13-52 Agdo do SLC. A
é alta. Caso contrario, é baixa. doSLD entrada fica alta sempre que a Acéo

[63] | Comparador 3 | Consulte o grupo do pardmetro 13-1* Smart Logic [41] Programar saida digital. D
Comparadores. Se o comparador 3 for alta é executada. A entrada fica baixa
avaliado como TRUE (Verdadeiro), a saida sempre que a Agao Smart Logic [35]

é alta. Caso contrario, é baixa. Programar saida digital. D baixa for

[64] |Comparador 4 [ Consulte o grupo do parémetro 13-1* executada.

Comparadores. Se o comparador 4 for [91] | Emular o
avaliado como TRUE (Verdadeiro), a saida encoder na
é alta. Caso contrario, é baixa. saida A

[65] |Comparador 5 | Consulte o grupo do pardmetro 13-1* [160] [ Sem alarme A saida serd alta quando ndo houver
Comparadores. Se o comparador 5 for nenhum alarme presente.
avaliado como TRUE (Verdadeiro), a saida [161] [ Running A saida é alta quando o conversor de
é alta. Caso contrario, é baixa. reverse frequéncia estiver funcionando no sentido

[70] | Regra légica 0 | Consulte o grupo do pardmetro 13-4* anti-horario (o produto logico dos bits de
Regras Iégicas. Se a regra légica 0 for status Em funcionamento E Reversado).
avaliada como true, a saida é alta. Caso [165] [ Referéncia local
contrario, é baixa. ativa

[71]1 [Regra légica 1 | Consulte o grupo do parametro 13-4% [166] | Ref. remota
Regras ldgicas. Se a regra légica 1 for ativa
avaliada como true, a saida é alta. Caso [167] | Comando de A saida é alta quando houver um
contrario, é baixa. partida ativo comando de partida ativo e ndao houver

[72] [Regra légica 2 | Consulte o grupo do pardmetro 13-4* comando de parada ativo.

Regras logicas. Se a regra logica 2 for [168] | Drive em A saida é alta quando o conversor de
avaliada como true, a saida é alta. Caso modo Manual | frequéncia estiver no modo manual
contrario, é baixa. ligado.

[73] | Regra logica 3 [ Consulte o grupo do parametro 13-4* [169] | Drive modo A saida é alta quando o conversor de
Regras ldgicas. Se a regra logica 3 for automatico frequéncia estiver no modo automatico
avaliada como true, a saida é alta. Caso ligado.
contrdrio, é baixa. [170] | Inicio A operacdo de retorno estd concluida.

[74] | Regra Logica 4 | Consulte o grupo do parametro 13-4* concluido Essa opgdo é efetiva somente quando
Regras logicas. Se a regra légica 4 for
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parametro 37-00 Application Mode estiver
programado para [2] Controle de posicéo.

5-40 Relé de Funcao

Option: Funcao:
[171] [ Posicao de A posicao de destino alcancada. Essa —
. L . [4] Em espera / Pronto para entrar em operagdo. Nenhum
destino opcéo é efetiva somente quando ) )
tinaid Ametro 37-00 Application Mode esti sem comando de partida ou parada foi
atingida arametro 37- ication Mode estiver
9 P PP o adverténcia aplicado. Nenhuma adverténcia estd ativa.
programado para [2] Controle de posicéo. - — - —
[5] Em funcio- O motor esta funcionando e ha torque do
[172] | Falha do Ocorreu uma falha no processo de .
. namento eixo presente.
controle de posicionamento. Consulte - - —
. . [6] Funcionando / | A velocidade de saida é maior que a
posicao parametro 37-18 Pos. Ctrl Fault Reason para .
_ o, sem velocidade programada em
obter detalhes sobre a falha. Essa opgao é o ) . .
) adverténcia pardmetro 1-82 Min Speed for Function at
efetiva somente quando . .
. L. X Stop [Hz]. O motor esta funcionando e
pardmetro 37-00 Application Mode estiver o i
. nenhuma adverténcia estd presente.
programado para [2] Controle de posicdo.
— - - — — [7] Funcio- O motor funciona dentro das faixas atuais
[173] | Posicéo freio Seleciona o controle mecanico do posicio- . .
. L, . namento na programadas em pardmetro 4-50 Warning
mecanico namento. Essa opgao é efetiva somente )
N L faixa/sem Current Low.
quando pardmetro 37-00 Application Mode .
K adverténcia
estiver programado para [2] Controle de
. [8] Funcio- O motor funciona na velocidade de
— . namento na referéncia. Sem adverténcias.
[190] | Funcao STO
X ref./sem
ativa o
— adverténcia
[193] [ Sleep mode O conversor de frequéncia/sistema entrou - —
[9] Alarme Um alarme ativa a saida. Sem
em sleep mode. Consulte o grupo do .
R adverténcias.
pardmetro 22-4* Sleep Mode.
- - - — - [10] | Alarm ou Uma adverténcia ou um alarme ativa a
[194] [ Correia Partida | Foi detectada uma condicdo de correia . .
. . warning saida.
partida. Consulte o grupo do pardmetro T Ttes g
22-4* Sleep Mode. [11] | No limite de O limite e4t<’)6rq7l:1e pro?ramjwo emM )
torque ardmetro 4-16 Torque Limit Motor Mode
[239] | Falha da g P imetro 4 ’7(;_ Limit G "
ou pardmetro 4-17 Torque Limit Generator
fungdo STO et e
Mode foi excedido.
5-34 On Delay, Digital Output [12] | Fora da faixa | A corrente do motor estd fora da faixa
Range: Funcio: atual programada no pardmetro 4-18 Current
Limit.
0.01 5% | 10-6005] |
[13] [ Abaixo da A corrente do motor esta menor que a
5-35 Off Delay, Digital Output corrente, baixa | programada no pardmetro 4-50 Warning
Range: Funcao: Current Low.
001 5 | 10 - 600 3] | [14] | Acima da A corrente do motor estd maior que a
corrente, alta | programada no pardmetro 4-51 Warning
Current High.
_A4* A
4.6.3 5-4* Relé [15] | Fora da faixa A frequéncia/velocidade de saida excede
de frequéncia [ o limite que é programado em
Parametros para configurar o timing e as fun¢des de saida parametro 4-40 Warning Freq. Low e
do rele. pardmetro 4-41 Warning Freq. High.
[16] | Abaixo da A frequéncia de saida é menor que a
O parametro mostra 1 relé. frequéncia, configuracdo em pardmetro 4-40 Warning
5-40 Relé de Funcio baixo Freq. Low.
5 . [17] | Acima da A frequéncia é mais alta que a
Option: Funcao: . B . .
Frequéncia, configuragao em pardmetro 4-41 Warning
[0] Sem operagao | Configuragdo padrao do todas as saidas alto Freq. High
digitais. [18] | Fora da faixa Feedback fora da faixa programada no
(11 | Controle O cartdo de controle esta pronto. de feedback pardmetro 4-56 Warning Feedback Low e
Pronto no parametro 4-57 Warning Feedback High.
[2] Drive pronto O conversor de frequéncia esta pronto 9] | Abaixo do © Taaalad cad alEhe ao M@
para operacdo. As alimentagbes da rede feedback, programado em pardametro 4-56 Warning
elétrica e do controle estdo OK. bEie Eagaliad e,
[3] Drive pronto/ | O conversor de frequéncia estad pronto [20] | Acima do O feedback esta acima do limite
ctrl rem para operacao e no modo automatico feedback, alto | programado em pardmetro 4-57 Warning
ligado. Feedback High.
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Option: Funcao: Option: Funcao:
[21] [ Adverténcia A adverténcia térmica é ativada quando a fieldbus. A funcao é vélida quando [0]
térmica temperatura excede o limite dentro do Perfil do FC estiver selecionado em
motor, conversor de frequéncia, resistor pardmetro 8-10 Control Word Profile.
do freio ou resistor conectado. [37] | Control word Ativar o relé 2 por uma control word do
[22] [ Pronto, sem O conversor de frequéncia esta pronto bit 12 fieldbus. Sem outro impacto funcional no
adverténcia para operagao e ndo ha adverténcia de conversor de frequéncia. Aplicacéo tipica:
térmica superaquecimento. Controlar um dispositivo auxiliar de um
[23] | Remoto, O conversor de frequéncia esta pronto fieldbus. A funcao é vélida quando [0]
pronto, sem para operacao e estd no modo Perfil do FC estiver selecionado em
Adverténcia automatico ligado. Ndo ha qualquer pardmetro 8-10 Control Word Profile.
Térmica adverténcia de superaquecimento. [40] | Fora faixa de Ativo quando a velocidade real estiver
[24] | Pronto, sem O conversor de frequéncia esta pronto ref. fora das configuracées em
sobre/ para operacao e a tensao de rede esta parametro 4-55 Warning Reference High e
subtenséo dentro da faixa de tensdo especificada. pardmetro 4-56 Warning Feedback Low.
[25] | Reversdao O motor funciona (ou esta pronto para [41] | Abaixo da Ativo quando a velocidade real estiver
funcionar) no sentido horario quando referéncia abaixo da configuragao de referéncia de
I6gica=0 e no sentido anti-horario quando baixa velocidade.
l6gica=1. A saida muda quando o sinal de [42] [ Acima ref, alta | Ativo quando a velocidade real estiver
reversao é aplicado. acima da configuracao de referéncia de
[26] |Bus OK Comunicacao ativa (sem timeout) por velocidade.
meio da porta de comunicacao serial. [45] | Ctrl. bus Controla o relé/saida digital via
[27] | Limite de Utilize quando executar uma parada por barramento. O estado da saida é
torque e inércia e com o conversor de frequéncia programado em pardmetro 5-90 Digital &
parada em condicdes de limite de torque. Se o Relay Bus Control. O estado da saida é
conversor de frequéncia recebeu um sinal mantido no evento de timeout do bus.
de parada e esta funcionando no limite [46] [ Controle do Saida de controle via bus. O estado da
de torque, o sinal é um légico = 0. bus, timeout: | saida é programado em
[28] | Freio, sem O freio esta ativo e nao ha adverténcias. On (Ligado) pardmetro 5-90 Digital & Relay Bus Control.
adverténcia de Quando ocorre timeout do bus, o estado
freio da saida é programado para alto (Ligado).
[29] | Freio pronto, s/ | O freio estd pronto para operagéo e nio [47] | Controle do Saida de controle via bus. O estado da
defeitos ha falhas. bus, timeout: | saida é programado em
[30] | Defeito do A saida é logico = 1 quando o IGBT do Off (Desligado) | parametro 5-90 Digital & Relay Bus Control.
freio (IGBT) freio estiver em curto circuito. Utilize esta Quando ocorre timeout do bus, o estado
funcao para proteger o conversor de da saida é programado para baixo
frequéncia se houver uma falha no (desligado).
moédulo de frenagem. Utilize o relé/saida [56] | Adverténcia de
digital para desconectar o conversor de limpeza do
frequéncia da tensao de rede. dissipador de
[31] | Relé 123 O relé/saida digital é ativado quando [0] calor, alta
Control Word for selecionado no grupo do [60] | Comparador 0 | Consulte o grupo do pardmetro 13-1*
pardmetro 8-** Com. e Opcionais. Smart Logic Control. Se o Comparador 0
[32] |Ctrl do freio Selecdo de controle do freio mecanico. no SLC for TRUE (Verdadeiro), a saida é
mecanico Quando os parametros selecionados no alta. Caso contrario, é baixa.
grupo do pardmetro 2-2* Freio Mecénico [61] [Comparador 1 | Consulte o grupo do pardmetro 13-1*
estiverem ativos, reforce a saida para Smart Logic Control. Se o Comparador 1
carregar a corrente para a bobina no freio. no SLC for TRUE (Verdadeiro), a saida é
Esse problema geralmente é solucionado alta. Caso contrario, é baixa.
ao conectar um relé externo a saida [62] [Comparador 2 | Consulte o grupo do pardmetro 13-1*
digital selecionada. Smart Logic Control. Se o Comparador 2
[36] | Control word | Ativar o relé 1 pela control word do no SLC for TRUE (Verdadeiro), a saida ¢
bit 11 fieldbus. Sem outro impacto funcional no alta. Caso contrario, é baixa.
conversor de frequéncia. Aplicacdo tipica: [63] | Comparador 3 [ Consulte o grupo do parametro 13-1*
Controlar um dispositivo auxiliar de um Smart Logic Control. Se o Comparador 3
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Option: Funcao: Option: Funcao:
no SLC for TRUE (Verdadeiro), a saida é anti-horario (o produto Iégico dos bits de
alta. Caso contrério, é baixa. status Em funcionamento E Revers@o).
[64] [ Comparador 4 | Consulte o grupo do pardmetro 13-1* [165] [ Ref. local ativa
Smart Logic Control. Se o Comparador 4 [166] | Ref. remota
no SLC for TRUE (Verdadeiro), a saida é ativa
alta. Caso contrario, é baixa. [167] | Comando de | A saida é alta quando houver um
[65] [Comparador 5 | Consulte o grupo do pardmetro 13-1* partida ativo comando de partida ativo e ndo houver
Smart Logic Control. Se o Comparador 5 comando de parada ativo.
no SLC for TRUE (Verdadeiro), a saida é [168] | Drive em A saida ¢é alta quando o conversor de
alta. Caso contrario, é baixa. modo Manual | frequéncia estiver no modo manual
[70] |[Regra légica 0 | Consulte o grupo do pardmetro 13-4* ligado.
Regras Iégicas. Se a Regra Légica 0 no SLC [169] | Drive modo A saida é alta quando o conversor de
for TRUE (Verdadeiro), a saida é alta. Caso automatico frequéncia estiver no modo automatico
contrério, é baixa. ligado.
[71] | Regra légica 1 | Consulte o grupo do pardmetro 13-4* [170] | Inicio A operacdo de retorno esta concluida.
Regras Iégicas. Se a Regra Légica 1 no SLC concluido Essa opgéo é efetiva somente quando
for TRUE (Verdadeiro), a saida ¢ alta. Caso pardmetro 37-00 Application Mode estiver
contrério, é baixa. programado para [2] Controle de posicdo.
[72] | Regra légica 2 | Consulte o grupo do pardmetro 13-4* [171] | Posicdo de A posicdo de destino alcancada. Essa
Regras Iégicas. Se a Regra Légica 2 no SLC destino opcao é efetiva somente quando
for TRUE (Verdadeiro), a saida ¢é alta. Caso atingida parémetro 37-00 Application Mode estiver
contrario, é baixa. programado para [2] Controle de posigéo.
[73] | Regra légica 3 | Consulte o grupo do pardmetro 13-4* [172] | Falha do Ocorreu uma falha no processo de
Regras I6gicas. Se a Regra Légica 3 no SLC controle de posicionamento. Consulte
for TRUE (Verdadeiro), a saida € alta. Caso posicao parametro 37-18 Pos. Ctrl Fault Reason para
contrario, é baixa. obter detalhes sobre a falha. Essa opgao é
[74] |Regra ldgica 4 | Consulte o grupo do pardmetro 13-4* efetiva somente quando
Regras ldgicas. Se a Regra Légica 4 no SLC parametro 37-00 Application Mode estiver
for TRUE (Verdadeiro), a saida é alta. Caso programado para [2] Controle de posicdo.
contrério, € baixa. [173] | Posicdo freio | Seleciona o controle mecénico do posicio-
[75] |[Regra légica 5 | Consulte o grupo do pardmetro 13-4* mecanico namento. Essa opgao é efetiva somente
Regras ldgicas. Se a Regra Légica 5 no SLC quando pardmetro 37-00 Application Mode
for TRUE (Verdadeiro), a saida é alta. Caso estiver programado para [2] Controle de
contrério, é baixa. posicéo.
[80] [Saida digital Consulte pardmetro 13-52 SL Controller [190] [ Fungéo STO
do SL A Action. A saida A é baixa na [32] A¢do ativa
Smart Logic. A saida A é baixa na [38] [193] [ Sleep Mode O conversor de frequéncia/sistema entrou
Acdo Smart Logic. em sleep mode. Consulte o grupo do
[81] [Saida digital Consulte pardmetro 13-52 SL Controller pardmetro 22-4* Sleep Mode.
do SL B Action. A saida B é baixa na [32] Acdo [194] | Fungdo Correia | Foi detectada uma condicdo de correia
Smart Logic. A saida B ¢ alta na [38] A¢do Partida partida. Consulte o grupo do pardmetro
Smart Logic. 22-4* Sleep Mode.
[82] [Saida digital Consulte pardmetro 13-52 SL Controller [239] | Falha da
do SL C Action. A saida C é baixa na [32] A¢do funcao STO
Smart Logic. A saida C é alta na [38] A¢do
Smart Logic
[83] | Saida digital Consulte parametro 13-52 SL Controller Range: Funcao:
do SL D Action. A saida D € baixa na [32] A¢do 0.01 s*| [0.01 - Insira o atraso no tempo de ativacdo do
Smart Logic. A saida D é alta na [38] Acdo 600 s] relé. O relé é acionado somente se a
Smart Logic. condicdo em pardmetro 5-40 Fungdo do Relé
[160] [ Sem alarme A saida serd alta quando ndo houver for ininterrupta durante o tempo especi-
nenhum alarme presente. ficado.
[161] [ Running A saida é alta quando o conversor de
reverse frequéncia estiver funcionando no sentido
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130BA171.10 29 for usado como entrada, programe
pardmetro 5-01 Modo do Terminal 27 para [0] Entrada.

Evento
Selecionado | | Ref o

I I : IS

| } N

I I a

. High
Saida ' I relf:‘.J T §
do relé ! ! Py, -
. p 5-58
Atraso do Ligar Atraso do Desligar
P5-41 P 5-42
I

Evento I
Selecionado | ! row

| I ue |

. Ry

. p>- Low freq. High freq. I
salde ] £ U
. ] 3 §

do rele i I

< > llustracao 4.12 Entrada de Pulso
Atraso do Ligar
P 5-41

llustracao 4.10 Atraso de Ativacao do Relé
5-50 Term. 29 Low Frequency

Range: Funcao:
5-42 Atraso de Desativacdao do Relé 4 Hz*| [4-31999 |Insira o limite inferior da frequéncia corres-
Hz] pondente a velocidade do eixo do motor

Range: Funcao: . . L
baixa (ou seja, o valor de referéncia baixo)

0.01 s* [ [0.01 - 600 s] | Insira o atraso do tempo de desativacao no| pardmetro 552 Term 29 Low ReffFeedb,

o iz Value. Veja llustracdo 4.12.
130BA172.10 x
5-51 Term. 29 High Frequency
Range: Funcao:
Evento u 32000 [5 - 32000 | Insira o limite superior de frequéncia
Selecionado Hz* Hz] correspondente a alta velocidade do eixo

do motor (ou seja, o valor de referéncia

superior) em pardmetro 5-53 Term. 29
High Ref./Feedb. Value.

Saida

do relé ! !
| |
pyomn g
Atraso do Atraso do
Ligar Desligar Range: Funcao:
P5-41 P 5-42 0*| [-4999 - |[Insira o limite inferior do valor de referéncia para
llustracao 4.11 Atraso de desligamento, relé 4999 | a velocidade do eixo do motor [Hz]. Este &
também o valor de feedback minimo, consulte
também o pardmetro 5-57 Term. 33 Low Ref./
Se a condicdo do evento selecionado mudar antes do Feedb. Value. Programe o terminal 29 para
estado de ligado ou desligado do temporizador de atraso entrada digital (pardmetro 5-02 Terminal 29 Mode=
expirar, a saida do relé nao é afetada. [0] Entrada (default) e pardmetro 5-13 Terminal 29
Entrada Digital=valor aplicavel).

4.6.4 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, estabelecendo a escala e a configuracdo do filtro
para as entradas de pulso. Os terminais de entrada 29 ou
33 funcionam como entradas de referéncia de frequéncia.
Programe o terminal 29 (pardmetro 5-13 Terminal 29,
Entrada Digital) ou o terminal 33 (pardmetro 5-15 Terminal
33 Entrada Digital) para Entrada de pulso [32]. Se o terminal
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5-53 Term. 29 High Ref./Feedb. Value

5-60 Terminal 27 Pulse Output Variable

também a pardmetro 5-58 Term. 33 High
Ref./Feedb. Value. Selecione o terminal 29
como entrada digital

(parametro 5-02 Modo do Terminal 29= [0]
entrada e pardmetro 5-13 Terminal 29,

Entrada Digital= valor aplicavel).

5-55 Term. 33 Low Frequency

Range: Funcao:
4 Hzx| [4-31999 [Insira o limite inferior da frequéncia corres-
Hz] pondente a velocidade do eixo do motor

baixa (ou seja, o valor de referéncia baixo)
no parametro 5-57 Term. 33 Low Ref./Feedb.
Value.

5-56 Term. 33 High Frequency

Range: Funcao:
32000 [5 - 32000 | Insira a frequéncia superior corres-
Hz* Hz] pondente a velocidade do eixo do

motor alta (ou seja, o valor de referéncia
superior) em pardmetro 5-58 Term. 33
High Ref./Feedb. Value.

5-57 Term. 33 Low Ref./Feedb. Value

Range: Funcéo:
0*| [-4999 - Insira o valor de referéncia baixo [Hz] para a
4999 ] velocidade do eixo do motor. Este é também o

valor de feedback minimo, consulte também o
pardmetro 5-52 Term. 29 Low Ref./Feedb. Value.

5-58 Term. 33 High Ref./Feedb. Value

Range: Funcao:
Size [-4999 - Digite o valor de referéncia alto [Hz]
related* 4999 ] para a velocidade do eixo do motor.

Consulte também a
pardmetro 5-53 Term. 29 High Ref./
Feedb. Value.

5-60 Terminal 27 Pulse Output Variable

Range: Funcao: Option: Funcao:
Size [-4999 - | Insira o valor de referéncia superior [Hz] [107] Speed
related* 4999 ] para a velocidade do eixo do motor e o [109] Max Out Freq

valor de feedback maximo. Consulte [113] Ext. Closed Loop 1

5-62 Pulse Output Max Freq 27

Range: Funcao:
5000 Hz* [ [4 - 32000 | Programe a frequéncia maxima para o
Hz] terminal 27, correspondente a variavel

de saida, selecionada em
pardmetro 5-60 Terminal 27 Pulse Output
Variable.

5-70 Term 32/33 Pulses Per Revolution

Range: Funcao:

1024+

[1 - 4096 ] | Programe os pulsos por revolucéo do
encoder no eixo do motor. Ler o valor
correto do encoder.

5-71 Term 32/33 Encoder Direction
Funcao:

AVISO!
Néao é possivel ajustar este parametro

enquanto o motor estiver em funcio-
namento.

Option:

Alterar o sentido da rotacdo do encoder
detectado, sem mudar a fiacdo do encoder.

[0] * | Clockwise Programa o canal A a 90° (graus elétricos)
atras do canal B, apds a rotacao do eixo do

encoder no sentido horario.

[11 [Counter Programa o canal A a 90° (graus elétricos) a

clockwise frente do canal B, apos a rotagdao do eixo do

encoder no sentido horario.

5-90 Controle Bus Digital & Relé

Range: Funcao:

0% | [0 - OXFFFFFFFF ]| Este parametro mantém o estado das
saidas digitais e dos relés controlados
pelo bus.

Um '1' légico indica que a saida é alta ou
ativa.

Option: Funcao: Um '0' légico indica que a saida é baixa
[0] * No operation ou inativa.
[45] Bus ctrl.
[48] Bus ctrl., timeout Bit 0-3 Reservado
[100] Output frequency Bit 4 Terminal de saida do Relé 1
[101] Reference Bit 6-23 Reservado
[102] Process Feedback Bit 24 Terminal 42 Saida Digital
[103] Motor Current Bit 26-31 Reservado
[y Torque rel to limit Tabela 4.4 Funcgées de bit
[105] Torq relate to rated
[106] Power
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5-93 Pulse Out 27 Bus Control

Range: Funcao:
0%*| [O- Programe a frequéncia de saida transferida
100 %] para o terminal de saida 27 quando o terminal

estiver configurado para [45] Controlado pelo
bus em pardmetro 5-60 Terminal 27 Pulse Output
Variable.

5-94 Pulse Out 27 Timeout Preset

Range: Funcao:

0%*| [0- Programe a frequéncia de saida transferida para
100 %] o terminal de saida 27 quando o terminal
estiver configurado como [48] Timeout de Ctrl do
Bus em pardmetro 5-60 Terminal 27 Pulse Output
Variable e um timeout for detectado.
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4.7 Parametros 6-** Entrada/Saida Analdgica

6-00 Timeout do Live Zero 6-11 Terminal 53 Tensao Alta

Range: Funcao: Range: Funcao:
10 s* | [1-99 5] | Insira o tempo do timeout. 10 V*| [0- 10 V]| Insira a tenséo (V) que corresponde ao valor
de referéncia alta (programado em
6-01 Funcao Timeout do Live Zero pardmetro 6-15 Terminal 53 Ref./Feedb. Valor
Option: Funcao: Alto).
Selecione a fungdo de timeout. A fungao 5 :
. , 6-14 Terminal 53 Ref./Feedb. Valor Baixo
programada em pardmetro 6-01 Fungéo
Timeout do Live Zero sera ativada se o sinal Range: Funcéo:
de entrada no terminal 53 ou 54 estiver 0* | [-4999 - Insira o valor de referéncia ou de feedback
abaixo de 50% do valor definido em 4999 ] que corresponde a tensdo ou corrente
parametro 6-10 Terminal 53 Tensdo Baixa, programada em pardmetro 6-10 Terminal 53
parametro 6-20 Terminal 54 Tensdo Baixa ou Tensdo Baixa.
parametro 6-22 Terminal 54 Corrente Baixa
durante um intervalo de tempo definido 6-15 Terminal 53 Ref./Feedb. Valor Alto
em pardmetro 6-00 Timeout do Live Zero. Range: Funcao:
[0] * | Off (Desligado) Size [-4999 - Insira o valor de referéncia ou de
[11 [Congelar saida related* 4999 ] feedback que corresponde a tensao
21 |Parada ou corrente programada em
31 [Jog pardmetro 6-11 Terminal 53 Tenséo
[4] | Velocidade Alta.
maxima
5] |Parada e 6-16 Terminal 53 Const. de Tempo do Filtro
desarme Range: Funcao:
° 0.01 s*| [0.01 - 10 | Insira a constante de tempo. Esta é uma
Ref./Feedback = o
@ s] constante de tempo do filtro passa-baixa
:D; digital de primeira ordem para eliminar o
o
Par 6-xx 0 ruido elétrico no terminal 53. Um valor de
High Ref./ 1500 = — — — constante de tempo alto melhora o
Feedb. Value 1200 amortecimento, porém, aumenta também o
atraso de tempo através do filtro.
900
600 6-18 Terminal 53 Digital Input
Par 6xx 300 Option: Funcao:
Low Ref./ 150 [0] * No operation
Feedb. Value' 11 Reset
v _
Par 6-xx \ Analog input [2] Coast inverse
‘Low Voltage'or ‘ [3] Coast and reset inverse
Low Current’ | [4] Quick stop inverse
Par 6-xx -
"High Voltage'or [5] DC-brake inverse
'High Current' [6] Stop inverse
llustracdo 4.13 Fungdo Timeout [8] Start
[10] Reversing
[11] Start reversing
6-10 Terminal 53 Tensdo Baixa 2] Enable start forward
Range: Funcio: [13] Enable start reverse
14 Jo
0.07 V| [0-10 |Insira a tensdo (V) que corresponde a (4] 5 9 :
V] pardmetro 6-14 Terminal 53 Ref./Feedb. Valor (1] reset re er(j:-nce on
Baixo. Para ativar pardmetro 6-01 Fung¢éo [16] Preset ref bit 0
Timeout do Live Zero, programe o valor em >1 (7] Preset ref bit 1
V. [18] Preset ref bit 2
[19] Freeze reference
[20] Freeze output
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6-18 Terminal 53 Digital Input

6-22 Terminal 54 Corrente Baixa

[150] Go To Home

[151] Home Ref. Switch

[155] HW Limit Positive Inv
[156] HW Limit Negative Inv
[157] Pos. Quick Stop Inv
[160] Go To Target Pos.

[162] Pos. Idx Bit0

[163] Pos. Idx Bit1

[164] Pos. Idx Bit2

[171] Limit switch cw inverse

[172] Limit switch ccw inverse

Option: Funcao: Range: Funcao:

[21] Speed up 4 mA*| [0 - 20 | Digite o valor de corrente baixa. Este sinal de
[22] Speed down mA] referéncia corresponde ao valor de feedback/
[23] Set-up select bit 0 referéncia baixo programado em

[24] Set-up select bit 1 parametro 6-24 Terminal 54 Ref./Feedb. Valor
[28] Catch up Baixo. Para ativar a funcdo timeout do live zero
[29] Slow down em pardmetro 6-01 Fungdo Timeout do Live Zero,
[34] Ramp bit 0 programe o valor para >2 mA.

[35] Ramp bit 1 :

[51] External Interlock

[55] DigiPot increase Range: Funcao:

[56] DigiPot decrease 20 mA* | [0 - 20 Insira o valor de corrente alta que

[57] DigiPot clear mA] corresponde ao valor de feedback de

[58] DigiPot Hoist referéncia alto programado em

1721 21D cer vemEa parametro 6-25 Terminal 54 Ref./Feedb. Valor
[73] PID reset | part Alto.

[74] PID enable

6-19 Modo do terminal 53

Selecione o modo de entrada do terminal 53.

Option: Funcao:
[1] * Modo de tensao
[6] Entrada digital

6-20 Terminal 54 Tensao Baixa

Range: Funcao:

0.07 V*

[0 - 10 | Insira a tensdo (V) que corresponde ao valor de
V] referéncia baixa (programado em
pardmetro 6-24 Terminal 54 Ref./Feedb. Valor
Baixo). Para ativar pardmetro 6-01 Fun¢do
Timeout do Live Zero, programe o valor em >1

V.
6-21 Terminal 54 Tensao Alta

Range: Funcao:
10 v*

[0 - 10 V]| Insira a tensdo (V) que corresponde ao valor
de referéncia alta (programado em
parametro 6-25 Terminal 54 Ref./Feedb. Valor
Alto).

6-24 Terminal 54 Ref./Feedb. Valor Baixo

Range: Funcéo:
0% | [-4999 - Insira o valor de referéncia ou de feedback
4999 ] que corresponde a tensdo ou corrente

programada em pardmetro 6-21 Terminal 54
Tensao Alta/pardmetro 6-22 Terminal 54
Corrente Baixa.

6-25 Terminal 54 Ref./Feedb. Valor Alto

Range: Funcao:
Size [-4999 - Insira o valor de referéncia ou de
related* 4999 ] feedback que corresponde a tensao ou

corrente programada em

pardmetro 6-21 Terminal 54 Tensdo Alta/
parametro 6-23 Terminal 54 Corrente
Alta.

6-26 Terminal 54 Const. de Tempo do Filtro
Range: Funcéo:

0.01 s*

[0.01 - 10 |Insira a constante de tempo que é uma
s] constante de tempo do filtro passa-baixa
digital para suprimir ruido elétrico no
terminal 54. Um valor de constante de
tempo alto melhora o amortecimento,
porém, aumenta também o atraso de
tempo através do filtro.

6-29 Modo do terminal 54
Option:

Funcao:

Selecione se o terminal 54 é usado para entrada
de corrente ou tensao.

[0] [ Corrente
[1] * | Tensao
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6-90 Terminal 42 Mode 6-92 Terminal 42 Digital Output

Option: Funcao: Option: Funcao:
Programe o terminal 42 para atuar como saida [22] | Ready, no thermal
analdgica ou digital. Quando a Saida Digital é warning
definida, a saida do terminal 42 é 0 mA como [23] [ Remote,ready,no TW
OFF (Desligado) ou 20 mA como ON (Ligado). [24] | Ready, no over-/ under
Um resistor externo de (21 kQ) devera ser voltage
conectado entre os terminais 42 e 55. [25] | Reverse
[0] * | 0-20 mA [26] | Bus OK
11 |4-20 mA [27] [ Torque limit & stop
21 |saida [28] [ Brake, no brake warning
Digital [29] | Brake ready, no fault
[30] [ Brake fault (IGBT)
Option: Funcao: [32] | Mech brake ctrl
[0] * No operation [36] | Control word bit 11
[100] Output frequency [37] | Control word bit 12
[101] Reference [40] [ Out of ref range
[102] Process Feedback [41] | Below reference, low
[103] Motor Current [42] | Above ref, high
[104] Torque rel to limit [45] | Bus ctrl.
[105] Torq relate to rated [46] | Bus control, timeout: On
[106] Power [47] | Bus control, timeout: Off
[107] Speed [56] [ Heat sink cleaning
[111] Speed Feedback warning, high
[113] Ext. Closed Loop 1 [60] | Comparator O
[139] Bus Control [61] | Comparator 1
[143] Ext. CL 1 [62] | Comparator 2
[254] DC Link Voltage [63] | Comparator 3
: - [64] [ Comparator 4
65 [ Comparator
Option: Funcao: [70] | Logic rule 0
[0] * [ No operation [71]1 | Logic rule 1
M Control Ready [72] | Logic rule 2
[2] | Drive ready [73] | Logic rule 3
[3] Drive rdy/rem ctrl [74] | Logic rule 4
[4] Stand-by / no warning [75] | Logic rule 5
[51 | Running [80] |SL digital output A
[6] Running / no warning [81] |SL digital output B
[7] Run in range/no warn [82] |SL digital output C
[8] Run on ref/no warn [83] |SL digital output D
[9] Alarm [160] | No alarm
[10] [Alarm or warning [161] | Running reverse
[11] | At torque limit [165] | Local ref active
[12] [Out of current range [166] | Remote ref active
[13] | Below current, low [167] | Start command activ
[14] | Above current, high [168] | Drive in hand mode
[15] | Out of frequency range [169] | Drive in auto mode
[16] | Below frequency, low [170] | Homing Completed A operacao de retorno esté
[17] | Above frequency, high concluida. Essa opcao é efetiva
[18] [Out of feedb. range somente quando
[19] [Below feedback, low pardametro 37-00 Application
[20] | Above feedback, high Mode estiver programado para
[21] [ Thermal warning [2] Controle de posicéo.
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6-92 Terminal 42 Digital Output

Option: Funcao:

6-94 Terminal 42 Output Max Scale

Range: Funcao:

[171] | Target Position Reached | A posicao de destino alcancada.
Essa opgao é efetiva somente
quando

parametro 37-00 Application
Mode estiver programado para

[2] Controle de posicdo.

[172] | Position Control Fault

Ocorreu uma falha no processo
de posicionamento. Consulte
parametro 37-18 Pos. Ctrl Fault
Reason para obter detalhes
sobre a falha. Essa opcéo é
efetiva somente quando
pardametro 37-00 Application
Mode estiver programado para
[2] Controle de posigdo.

[173] | Position Mech Brake Seleciona o controle mecéanico
do posicionamento. Essa opcao
é efetiva somente quando
pardmetro 37-00 Application
Mode estiver programado para

[2] Controle de posi¢ao.

[193] | Sleep Mode O conversor de frequéncia/
sistema entrou em sleep mode.
Consulte o grupo do pardmetro

22-4* Sleep Mode.

[194] | Broken Belt Function Foi detectada uma condicéo de
correia partida. Consulte o grupo

do pardmetro 22-4* Sleep Mode.

[198] | Drive Bypass

6-93 Terminal 42 Output Min Scale

Range: Funcao:
0%*| [O- Escala da saida minima (0 mA ou 4 mA) do
200 %] sinal analdgico no terminal 42. Programe o

valor para ser a porcentagem da faixa completa
da varidvel selecionada no
parametro 6-91 Terminal 42 Analog Output.

6-94 Terminal 42 Output Max Scale

Range: Funcao:
100 [0 - Escala de saida maxima (20 mA) da escala no
%* 200 %] | terminal 42. Programe o valor para ser a

porcentagem da faixa completa da variavel
selecionada no pardmetro 6-91 Terminal 42 Analog
Output.

Current
(mA)

20

130BB772.10

0/4

i i
0% Analog Analog 100%Variable
output  Output for
Min Scale Max Scale output
par. 6-93 par. 6-94 example:
Power

llustracao 4.14 Escala de saida versus corrente

6-96 Terminal 42 Ctrl Saida Bus

Range: Funcao:
0

*

[0 - 16384 ] | Mantém a saida analdgica no terminal 42 se
controlada pelo bus.

6-98 Drive Type

Range: Funcao:
0* [ 10-07 |
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4.8 Parametros 7-** Controladores

7-00 Speed PID Feedback Source

7-04 Speed PID Differentiation Time

alterado enquanto o motor
estiver em funcionamento.

Selecione fonte do feedback do
controle CL de velocidade.

[1] 24V encoder
[6] Analog Input 53
[7] Analog Input 54

[8] Frequency input 29

[9] Frequency input 33
[20] * | None

7-02 Speed PID Proportional Gain

Range: Funcao:

0.015*| [0 -
11 velocidade. O ganho proporcional amplifica o erro

Insira o ganho proporcional do controlador de

(ou seja, o desvio entre o sinal de feedback e o
setpoint). Este parametro é utilizado com o
pardmetro 1-00 Modo Configuragdo controle [1]
Malha fechada de velocidade. O controle rapido é
obtido em amplificacdo alta. No entanto, se a
amplificacao for muito alta, o processo pode ficar

Option: Funcéo: Range: Funcao:
m 30 [0- [Insira o tempo de diferenciacido do controlador
Este parametro nio pode ser ms* 200 de velocidade. O diferenciador ndo responde a
ms] um erro constante. Ele fornece um ganho

proporcional a taxa de variacdo do feedback de
velocidade. Quanto mais rapido o erro mudar,
maior é o ganho do diferenciador. O ganho é
proporcional a velocidade de variacdo dos erros.
A configuracdo desse parametro para zero
desabilita o diferenciador. Este parametro é
utilizado com o parametro 1-00 Configuration
Mode controle [1] Malha fechada de velocidade.

7-05 Speed PID Diff. Gain Limit

Range: Funcao:
51 [1- Programe um limite para o ganho fornecido pelo
20] diferenciador. Como o ganho diferencial aumenta

nas frequéncias mais altas, limitar o ganho pode ser
recomendavel. Por exemplo, programar um link D
puro em frequéncias baixas e um link D constante
em frequéncias mais altas. Este parametro é
utilizado com o pardmetro 1-00 Configuration Mode
controle [1] Malha fechada de velocidade.

7-06 Speed PID Lowpass Filter Time

Range: Funcao:
instavel.
10 [ o- [EYRe)
7-03 Speed PID Integral Time ms* 16000 | yma filtragem rigorosa pode ser prejudicial
Range: Funcio: msl | a0 desempenho dinamico.
3 D s : — e — Este parametro é utilizado com o
- nsira o tempo integrado do controlador de R .
« | 20000 o g p tg . ) pardmetro 1-00 Modo Configuragdo [1]
ms velocidade, que determina o tempo que o X
. . o q_ ) Malha fechada de velocidade.
ms] controle do PID interno leva para corrigir o erro.
Quanto maior o erro, mais rapido é o aumento
do ganho. O tempo integrado provoca um Programe uma constante de tempo para o filtro
atraso no sinal e, dessa maneira, um efeito de passa-baixa do controle da velocidade. O filtro
amortecimento e pode ser usado para eliminar feEmeiana melinm & de.sem~penho e:m e
erros de velocidade em estado estavel. Obtém-se estavel e amortece as oscilacoes do sinal de
um controle rapido por meio de um tempo feedback. Este parametro é util se houver muito
integrado curto, muito embora, se este tempo ruido no sistema, ver llustracao 4.15. Por exemplo,
for curto demais, o processo pode tornar-se se for programada uma constante de tempo (1) de
instavel. Um tempo integrado excessivamente 100 ms, é frequéncia de desativacao do filtro
longo desabilita a acio de integracio, passa-baixa é de 1/0,1 = 10 RAD/s, corres-
redundando em desvios maiores em relacéo a pondendo a (10/2 x m) = 1,6 Hz. O regulador do
N . PID somente regula um sinal de feedback que
referéncia requerida, uma vez que o regulador
. . .. varia menos de 1,6 Hz, em frequéncia. Se a
do processo levara mais tempo para corrigir
" & e variagao da frequéncia do sinal de feedback for
erros. Este parametro é utilizado com o controle - )
[1] Malha fechada de velocidade programado em spder & 1 [ © reguleer e D ree
pardmetro 1-00 Modo Configuragdo. erpend
Configuragoes praticas do parametro 7-06 Speed
PID Lowpass Filter Time, efetuadas a partir do
numero de pulsos por revolucdo do encoder:
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7-06 Speed PID Lowpass Filter Time

7-12 Torque PID Proportional Gain

Feedback

Sinal de feedback interrompido

SAViVLe

0.6 t (Seg.)

4
Filiro de passa
baixa
fg = 10 Hz
Fesdback l

Sinal de feedback filtrado

1752A293.11 0.6 t (Seg.)

llustragao 4.15 Sinal de Feedback

7-07 Speed PID Feedback Gear Ratio

lr‘
ococo

Range: Funcéo:
1*| [0.0001 - Iil 2
32] seeol— : %
57 1 2
(200 ¥ ;
|

Par 7-07=1.00 Par 7-07=n1/n2

llustracao 4.16 Relacdo de Engrenagem do
Feedback do PID de Velocidade

O conversor de frequéncia multiplica o feedback
de velocidade por essa relagao.

7-08 Speed PID Feed Forward Factor

Range: Funcao:

0 %*| [0 - 500 %] | O sinal de referéncia efetua bypass do
controlador de velocidade de acordo com o
valor especificado. Este recurso aumenta o
desempenho dinamico do loop de controle
da velocidade.

Range: Funcéo: Range: Funcao:
Encoder PPR Parametro 7-06 Tempo 100 %* | [O - Insira o valor do ganho proporcional para o
d FiltrPassabaixa d PID 500 %] controlador do torque. A selecao de um
d veloc valor alto faz com que o controlador reaja
512 10 ms mais rapido. Uma configuragao excessi-
1024 5 ms vamente alta causa instabilidade no
2048 2 ms controlador.
4096 1 ms

7-13 Torque PID Integration Time

Range: Funcao:
0.020 s*| [0.002 -2 | Insira o tempo de integracao do
s] controlador de torque. Quanto mais baixo

o tempo de integragao, mais rapido o
controlador reage. Entretanto, uma
configuragdo muito baixa resulta em
instabilidade do controlador.

7-20 Process CL Feedback 1 Resource

Option: Funcao:

O sinal de feedback efetivo é composto
pela soma de até dois sinais de entrada
diferentes. Selecionar qual entrada deve
ser tratada como fonte do primeiro
desses sinais. O segundo sinal de entrada
é definido em pardmetro 7-22 Process CL
Feedback 2 Resource.

[0] * | No function

[1] | Analog Input 53
[2] | Analog Input 54
[3] Frequency input

29
[4] | Frequency input

33
7-22 Process CL Feedback 2 Resource
Option: Funcéo:

O sinal de feedback efetivo é composto
pela soma de até dois sinais de entrada
diferentes. Selecione qual entrada sera
tratada como a fonte do segundo desses
sinais. O primeiro sinal de entrada é
definido em parametro 7-20 Process CL
Feedback 1 Resource.

[0] * | No function

[1]1 | Analog Input 53

[2] | Analog Input 54

[3] | Frequency input
29

[4] | Frequency input
33
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7-30 Cntrl Norml/Invers do PID d Proc.

7-35 Process PID Differentiation Time

sinal de referéncia e o sinal de feedback.

[0] * | Normal | Programa o controle de processo para aumentar a
frequéncia de saida.

[1]1 |Inverso | Programa o controle de processo para diminuir a
frequéncia de saida.

7-31 Anti Windup PID de Proc

Option: Funcao:

[0] [ Off (Desligado) | Continue a regulacéo de um erro inclusive
quando a frequéncia de saida nao puder
ser aumentada ou diminuida.

[1] * | On (Ligado) Encerrar a regulagao de um erro quando a
frequéncia de saida ndo puder mais ser

ajustada.

7-32 Velocidade Inicial do PID do Processo

Range: Funcao:

0 RPM*| [0 - Insira a velocidade do motor a ser atingida
6000 como um sinal inicial, para o come¢o do
RPM] controle do PID. Quando a energia é ligada,

o conversor de frequéncia comeca a acelerar
e, em seguida, funciona sob o controle da
malha aberta de velocidade. Quando a
velocidade inicial do PID do processo for
alcancada, o conversor de frequéncia muda
para o controle do PID de processo.

7-33 Process PID Proportional Gain

Range: Funcao:

0.01*

[0 - 10 ]| Insira o ganho proporcional do PID. O ganho
proporcional multiplica o erro entre o setpoint e
o sinal de feedback.

7-34 Process PID Integral Time

Range: Funcéo:
9999 s*| [0.10 - Insira o tempo integrado do PID. O
9999 s] integrador proporciona um ganho crescente

se houver um erro constante entre o
setpoint e o sinal de feedback. O tempo
integrado é aquele requerido pelo
integrador para alcancar o mesmo ganho
que o ganho proporcional.

Option: Funcao: Range: Funcao:
Os controles normal e de inversao sao 0s*[ [0-20 Insira o tempo do diferencial do PID. O diferen-
implementados introduzindo-se a diferenca entre o s] ciador nao responde a um erro que for

constante, porém, gera um ganho somente
quando houver uma variagao no erro. Quanto
menor o tempo do diferencial do PID tanto
maior é o ganho do diferenciador.

7-36 Dif.do PID de Proc.- Lim. de Ganho

Range:

Funcao:

5% [ [1-501]Insira um limite para o ganho diferencial. Se ndo
houver limite, o ganho diferencial aumenta
quando houver mudangas rapidas. Para obter um
ganho diferencial puro para mudancas lentas e
um ganho diferencial constante em que
ocorrerem mudancas rapidas, limite o ganho
diferencial.

7-38 Process PID Feed Forward Factor

Range: Funcao:
0%*| [O- Insira o fator de feed forward (FF) do PID. O fator
200 %] | FF envia uma fracao constante do sinal de

referéncia, para efetuar bypass do controle do
PID de modo que esse controle afete somente a
fracao restante do sinal de controle. Qualquer
alteracao nesse parametro afeta a velocidade do
motor. Quando o Fator FF é ativado, ele gera
menos overshoot e dindmica alta ao alterar o
setpoint. Parametro 7-38 Process PID Feed Forward
Factor esta ativo quando pardmetro 1-00 Configu-
ration Mode estiver programado para [3] Processo.

7-39 Larg Banda Na Refer.

Range: Funcéo:
5%*| [O- Insira a largura de banda de referéncia ligada.
200 %] Quando o erro de controle do PID (a diferenca

entre a referéncia e o feedback) for menor que
o valor desse parametro, o bit de status na
referéncia sera 1.

7-40 Process PID I-part Reset

Option: Funcao:
[0] * | Nao
[1] | Sim | Selecione [1] Sim para reinicializar a parte | do

Controlador de Processo do PID. A selecéo reverte
automaticamente para [0] NGo. A reinicializacdo da
peca | permite iniciar de um ponto bem definido apos
trocar alguma parte do processo, por exemplo, trocar
um rolo téxtil.
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7-41 Process PID Output Neg. Clamp

Range: Funcao:

7-46 Proc.PID FeedFwd Normal/Invers. Ctrl.

Option: Funcao:

-100 %* [ [-100 - 100 %] | Insira um limite negativo para a saida

do Controlador de Processo do PID.

Range:
100 %*

7-42 Process PID Output Pos. Clamp

Funcao:

[-100 - 100 %)] | Insira um limite positivo para a saida
do Controlador de Processo do PID.

7-43 Ganho Esc Min. do PID de Proc Ref.

Range: Funcao:
100 %* | [O - Insira uma porcentagem de escala a ser
100 %] | aplicada na saida do PID de processo ao

funcionar na referéncia minima. A
porcentagem de escala é ajustada linearmente
entre a escala na referéncia minima
(parametro 7-43 Ganho Esc Min. do PID de Proc
Ref) e a escala na referéncia méxima
(parametro 7-44 Process PID Gain Scale at Max.
Ref.).

7-44 Process PID Gain Scale at Max. Ref.

Range: Funcao:
100 %* | [O - Insira a porcentagem de escala a ser aplicada
100 %] | na saida do PID de processo ao funcionar na

referéncia maxima. A porcentagem de escala é
ajustada linearmente entre a escala na
referéncia minima (parametro 7-43 Ganho Esc
Min. do PID de Proc Ref) e a escala na
referéncia maxima (pardmetro 7-44 Process PID
Gain Scale at Max. Ref.).

7-45 Process PID Feed Fwd Resource
Option:

Funcao:

Selecione qual entrada do conversor
de frequéncia sera usada como fator
de feed forward. O fator FF é
adicionado diretamente na saida do
controlador PID. Este parametro pode
aumentar o desempenho dinamico.

[0] * | No function

[1]1 | Analog Input 53

[2] | Analog Input 54

[7]1 | Frequency input 29

[0] * [ Normal | Selecione [0] Normal para programar o fator de
feed forward para que o recurso de feed forward
seja tratado como valor positivo.

[1]1 | Inverso | Selecione [1] Inversdo para tratar o recurso de feed
forward como valor negativo.

7-48 PCD Feed Forward

Funcao:

Range:

0*| [0 - 65535 ]| Parametro de leitura em que o bus
pardmetro 7-45 Process PID Feed Fwd Resource
[32] pode ser lido.

7-49 Proc.PID Saida Normal/Invers. Ctrl.
Option:

Funcao:

[0] * | Normal | Selecione [0] Normal para utilizar a saida resultante
do Controlador de Processo do PID no estado que
estiver.

[1] | Inverso | Selecione [1] Inversdo para inverter a saida
resultante do Controlador de Processo do PID. Esta
operagao é executada apo6s o fator de feed forward
ter sido aplicado.

7-50 PID de processo Extended PID

Option: Funcao:

[0] [Desativado | Desabilita as pecas estendidas do Controlador
de Processo do PID.

[1] * | Ativado Habilita as pecas estendidas do controlador

PID.

7-51 Process PID Feed Fwd Gain
Range:
1| [0 - O feed-forward é usado para obter o ganho,

100 ] baseado em um sinal bem conhecido disponivel. O
controlador PID controla somente a parte menor do

Funcao:

controle, necessério devido a caracteres
desconhecidos. O fator de feed forward padrdao em
pardmetro 7-38 Process PID Feed Forward Factor estéa
sempre relacionado a referéncia, enquanto que
parametro 7-51 Process PID Feed Fwd Gain tem mais
opgoes. Em aplicagdes de bobinador, o fator de feed
forward é tipicamente a velocidade de linha do
sistema.

[8] [ Frequency input 33

[11] | Local bus reference

[32] | Bus PCD

7-52 Process PID Feed Fwd Ramp up

Range: Funcao:

0.01 s*

[0.01 - 100 s] | Controla a dinamica do sinal de feed-
-forward na aceleracao.
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7-53 Process PID Feed Fwd Ramp down
Range: Funcao:

0.01 s*[ [0.01 - 100 s] | Controla a dinamica do sinal de feed
forward na desaceleracao.

7-56 PID de processo Ref. Tempo Filtro

Range: Funcao:

0.001 s*| [0.001 -1 |Programe uma constante de tempo do
s] filtro passa-baixa de primeira ordem da
referéncia. O filtro passa-baixa melhora o
desempenho em estado estavel e
amortece as oscilagoes do sinal de
feedback/ referéncia. Entretanto, uma
filtragem rigorosa pode ser prejudicial ao
desempenho dinamico.

7-57 PID de processo Fb. Tempo Filtro

Range: Funcao:

0.001 s*| [0.001 -1 [Programe uma constante de tempo do
s] filtro passa-baixa de primeira ordem do
feedback. O filtro passa-baixa melhora o
desempenho em estado estavel e
amortece as oscilagdes do sinal de
feedback/ referéncia. Entretanto, uma
filtragem rigorosa pode ser prejudicial ao
desempenho dinamico.

7-60 Feedback 1 Conversion

Selecionar a conversao para o sinal de feedback 1. Selecione [0]
Linear para deixar o sinal de feedback inalterado.

Option: Funcao:
[0] * Linear
[1] Square root

7-62 Feedback 2 Conversion

Selecionar a conversao para o sinal de feedback 2. Selecione [0]
Linear para deixar o sinal de feedback inalterado.

Option: Funcéo:
[o] * Linear
[1] Square root

MGO07C328 Danfoss A/S © 07/2016 Todos os direitos reservados.

77




Descri¢coes do Parametro

VLT® Midi Drive FC 280

4.9 Parametros 8-** Comunicagdes e Opcionais

8-01 Control Site

8-07 Diagnosis Trigger

Controle utilizando somente as entradas
digitais.

[1] | Digital only

[2] | Controlword Controle utilizando somente a control

only word.

8-02 Control Source

Option: Funcao:

Selecione a origem da control word.

AVISO!

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

Option: Funcao: Option: Funcao:
A configuragdo neste parametro prevalece [0] * | Disable Néo enviar dados do diagnéstico estendido
sobre as dos pardmetro 8-50 Sele¢édo de (EDD).
s (PO e & [1] | Trigger on Enviar EDD em alarmes.
pardmetro 8-58 Profidrive OFF3 Select. alarms
[0] * [ Digital and Controle utilizando a entrada digital e a [2] | Trigger Enviar EDD ao detectar alarmes ou
ctrl.word control word. alarm/warn. | adverténcias em pardmetro 16-90 Alarm Word,

pardmetro 9-53 Profibus Warning Word ou
pardmetro 16-92 Warning Word.

8-10 Control Word Profile

Selecione a interpretacdo da control word e status word que
corresponda ao fieldbus instalado.

Option: Funcao:
[0] * FC profile

[11 PROFIdrive profile

[5] ODVA

[7] CANopen DSP 402

8-14 Configurable Control Word CTW

A control word tem 16 bits (0-15). Os bits 10 e 12-15 sédo
configuraveis.

este tempo for excedido, é indicativo de que a
comunicagao serial foi interrompida. A fungao
selecionada em pardmetro 8-04 Control Timeout
Function é executada.

8-04 Control Timeout Function

Option: Funcao:

[0] * | Off

Selecione a fungao de timeout. A fungao de
timeout é ativada quando a atualizagao da
control word falhar dentro do intervalo de
tempo especificado em

pardametro 8-03 Control Timeout Time.

[1] Freeze output
[2] [Stop

[3] [Jogging

[4] | Max. speed
[5] |Stop and trip

[0] [ None
(11| Fc Port Option: Funcao:
[2] | FC USB [0] None
[3] | Option A [1] * Profile default
= - [2] CTW Valid, active low
O PiD eror mvere
Range: Funcéo: [5] PID reset | part
1s*| [0.1- Insira o tempo maximo esperado entre a [6] PID enable
6000 s] recepcao de dois telegramas consecutivos. Se

8-19 Product Code

Range: Funcéo:
Size [0 - Selecione 0 para leitura do cédigo
related* 2147483647 | real do produto do fieldbus de

acordo com o opcional de fieldbus
montado. Selecione 1 para leitura
do ID do fornecedor real.

8-30 Protocol

Option: Funcéo:
Selecione o protocolo para a porta RS485
integrada.
[0] *| FC Comunicacdo de acordo com o Protocolo
Danfoss FC.
[2] | Modbus Comunicagdo de acordo com o protocolo do
RTU Modbus RTU.

8-31 Endereco

Range: Funcao:

1*| [0 -247]]Insira o endereco da porta RS485. Intervalo
vélido: 1-126 do FC-bus, ou 1-247 para Modbus.
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8-32 Baud Rate

8-42 PCD Write Configuration

Option: Funcao: Selecione os parametros que serdo designados aos telegramas do
Selecione a baud rate da porta RS485. PCD. A quantidade de PCDs disponiveis depende do tipo de

[0 2400 Baud telegrama. Os valores nos PCDs sdo gravados nos parametros
Y 4800 Baud selecionados como valores de dados.

[2]1 * | 9600 Baud Option: Funcao:
[3] 19200 Baud [4] [342] Ramp 1 Ramp down time

[4] 38400 Baud [5] [351] Ramp 2 Ramp up time

[5] 57600 Baud [6] [352] Ramp 2 Ramp down time

[6] 76800 Baud [71 [380] Jog Ramp Time

[7]1 115200 Baud [8] [381] Quick Stop Time

[9] [412] Motor Speed Low Limit

)

Bits de paridade e parada do protocolo usando a Porta do FC. [10] [414] Motor Speed High Limit

Para alguns protocolos, nem todas as opcdes estdo disponiveis. [Hz]

Option: Funcao: 1 [590] Digital & Relay Bus Control

[0] Even Parity, 1 Stop Bit [12] [676] Terminal45 Output Bus

[1] 0dd Parity, 1 Stop Bit Control

[2] No Parity, 1 Stop Bit [13] [696] Terminal 42 Output Bus

B3] No Parity, 2 Stop Bits Control

[14] [894] Bus Feedback 1

15 FC port CTW

Range: Funcao: [16] FC Port REF

0.01 s*[ [0.0010 - 0.5 | Especifique o tempo de atraso minimo

s] entre o recebimento de uma solicitacéo e

a transmissdo de uma resposta. Esse é o
tempo utilizado para contornar os atrasos
de retorno do modem.

Selecione os parametros que serao designados aos telegramas
dos PCDs. O numero de PCDs disponiveis depende do tipo de
telegrama. Os PCDs contém os valores dos dados reais dos

parametros selecionados.

Range: Funcao: [0] * Nenhum
Size related* | [0.1 - 10.0 | Especifique o tempo de atraso [11 [1500] Horas de Operagéo
s] maximo permitido entre receber o [2] [1501] Horas de Funcionamento
pedido e transmitir a resposta. Se esse [3] [1502] Contador de kWh
tempo for excedido, nenhuma [4] [1600] Control Word
resposta sera retornada. [5] [1601] Referéncia [Unidade]
[6] [1602] Referéncia %
8-37 Maximum Inter-char delay 7] [1603] Status Word
Range: Funcao: [8] [1605] Valor Real Principal [%]
0.025 s*| [0.025 - Especifique o tempo de atraso maximo [9] [1609] Leitura Personalizada
0.025 s] entre dois caracteres em uma [10] [1610] Poténcia [kW]
mensagem. Exceder este tempo de [11] [1611] Poténcia [hp]
atraso faz com que a mensagem seja [12] [1612] Tensio do Motor
descartada. [13] [1613] Frequéncia
[14] [1614] Corrente do Motor
15 [1615) Frequéndia 04
Selecione os parametros que serao designados aos telegramas do 116l [1616] Torque [Nm]
PCD. A quantidade de PCDs disponiveis depende do tipo de 7] [1618] Térmico Calculado do Motor
telegrama. Os valores nos PCDs sao gravados nos parametros 8] T1630] Tensao do Barramento CC
selecionados como valores de dados. [19] [1634] Temperatura do Dissipador de
Option: Funcao: Calor
[0] None [20] [1635] Térmico do Inversor
[1] [302] Minimum Reference [21] [1638] Estado do Controlador do SL
[2] [303] Maximum Reference [22] [1650] Referéncia Externa
[3] [341] Ramp 1 Ramp up time
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8-43 Configuracao de Leitura do PCD

Selecione os parametros que serdo designados aos telegramas
dos PCDs. O numero de PCDs disponiveis depende do tipo de
telegrama. Os PCDs contém os valores dos dados reais dos
parametros selecionados.

Option: Funcao:

[23] [1652] Feedback [unidade]

[24] [1660] Entrada digital 18, 19, 27, 29,
32,33

[25] [1661] Configuragcao do Interruptor
do Terminal 53

[26] [1662] Entrada Analdgica 53 (V)

[27] [1663] Configuracao do Interruptor
do Terminal 54

[28] [1664] Entrada analdgica 54

[29] [1665] Saida Analdgica 42 [ mA]

[30] [1671] Saida do Relé [bin]

[31] [1672] Contador A

[32] [1673] Contador B

[33] [1690] Alarm Word

[34] [1692] Warning Word

[35] [1694] Ext. Status Word

Option: Funcao:

Selecione o controle da funcéo de parada por
inércia, por meio dos terminais (entrada
digital) e/ou pelo barramento.

[0] |Entrada Ativa o comando de parada por inércia através

digital de uma entrada digital.

[1] |Bus Ativa um comando de parada por inércia via
porta de comunicacgao serial ou opcional de
fieldbus.

[2] |Logica E Ativa um comando de parada por inércia via

fieldbus/porta de comunicagao serial e uma

entrada digital adicional.

[3] * | Logica OU [ Ativa um comando de parada por inércia via
fieldbus/porta de comunicagao serial ou por

meio de uma das entradas digitais.

8-51 Selecdo de Parada Rapida

Selecione o gatilho para a funcdo de parada rapida.

Option: Funcao:
[0] Entrada digital

[11 Bus

[2] Logica E

[3] * Logica OU

8-52 DC Brake Select

Option: Funcao:

Selecione o controle do freio CC por meio dos
terminais (entrada digital) e/ou pelo fieldbus.

AVISO!

Quando pardametro 1-10 Construc¢do do
Motor estiver programado para [1] PM SPM
ndo saliente, somente a selecao [0] Entrada
Digital estara disponivel.

[0] [ Digital
input

Ativa um comando de freio CC por meio de uma
entrada digital.

[1] | Bus Ativa um comando de freio CC via porta de

comunicagao serial ou opcional de fieldbus.

[2] | Logic
AND fieldbus/porta de comunicacao serial e adicio-

Ativa um comando de freio CC por meio do

nalmente por meio de uma das entradas digitais.

[3] | Logic
o OR

Ativa um comando de freio CC por meio do
fieldbus/porta de comunicagao serial ou por meio
de uma das entradas digitais.

8-53 Selecao da Partida

Option: Funcao:

Selecione o gatilho para a funcdo partida.

[0] |Entrada Uma entrada digital aciona a fungao partida.

digital
[1] |Bus Uma porta de comunicagao serial ou o
fieldbus aciona a fungao partida.
[2] | Légica E O fieldbus/porta de comunicagdo serial e uma

entrada digital acionam a funcao partida.

[3] * | Légica OU O fieldbus/porta de comunicagao serial ou

uma entrada digital aciona a fungao partida.

8-54 Reversing Select

Option: Funcao:
Selecione o gatilho para a funcéo de reversao.
[0] | Digital Uma entrada digital aciona a funcao de
input reversgo.
[11 |Bus Uma porta de comunicacéo serial ou o fieldbus

aciona a funcédo de reversdo.

[2] | Logic AND | O fieldbus/porta de comunicagao serial e uma
entrada digital acionam a fungao de reversao.

[3] * | Logic OR | O fieldbus/porta de comunicacao serial ou uma

entrada digital acionam a func¢do de reverséao.
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8-55 Selecao do Set-up

Option: Funcao:

Selecione o gatilho para a selecédo de setup.

[0] |Entrada Uma entrada digital aciona a selecao de

8-58 Selecdo Profidrive OFF3

Selecione o controle da selecao OFF3 do conversor de frequéncia
por meio dos terminais (entrada digital) e/ou do fieldbus. Este
parametro estd ativo somente quando parametro 8-01 Tipo de
Controle estiver programado para [0] Digital e control word e

setup.

8-56 Selecao da Referéncia Pré-definida

Option: Funcao:

Selecione o gatilho da selegao da referéncia
predefinida.

[0] |Entrada Uma entrada digital aciona a selecéo da

digital referéncia predefinida.

[1]1 |Bus Uma porta de comunicacdo serial ou o
fieldbus aciona a selecao da referéncia
predefinida.

[2] | Logica E O fieldbus/porta de comunicacdo serial e uma

entrada digital acionam a selecéo da
referéncia predefinida.

[3] * [ Légica OU | O fieldbus/porta de comunicacéo serial ou
uma entrada digital acionam a selecao da

referéncia predefinida.

8-57 Selecao Profidrive OFF2

Selecione o controle da selecdo OFF2 do conversor de frequéncia

por meio dos terminais (entrada digital) e/ou do fieldbus. Este
parametro esta ativo somente quando pardmetro 8-01 Tipo de
Controle estiver programado para [0] Digital e control word e
pardametro 8-10 Perfil da Control Word estiver programado para [1]
Perfil do Profidrive.

digital setup. pardmetro 8-10 Perfil da Control Word estiver programado para [1]
[1] |Bus Uma porta de comunicacdo serial ou o Perfil do Profidrive.
fieldbus aciona a selecéo de setup. Option: Funcio:
[2] [Logica E O fieldbus/porta de comunicacdo serial e uma [0] Entrada digital
entrada digital acionam a selecdo de setup. 11 Bus
[3] * [ Légica OU | O fieldbus/porta de comunicagéo serial ou (2] Logica E
uma entrada digital dispara a selecdo de [3] Logica OU

8-79 Protocol Firmware version

Range: Funcao:

[0 - 65535 ] | Revisao do firmware: FC esta no
indice 0; Modbus esta no indice 1; os
indices 2-4 sao reservados.

Size related*

8-80 Bus Message Count
Range: Funcao:
0% | [0 - 4294967295 ] | Este parametro exibe o nimero de

telegramas validos detectados no bus.

8-81 Bus Error Count

Range: Funcao:
0*| [0 - 4294967295 ] | Este parametro exibe o nimero de
telegramas com falhas (por exemplo,

falha de CRC) detectados no barramento.

8-82 Slave Messages Rcvd

Range: Funcéo:
0*| [0 - 4294967295 ] | Este parametro exibe o nimero de

telegramas validos enviados pelo

conversor de frequéncia para o escravo.

8-83 Slave Error Count

Range: Funcao:

Option: Funcao: 0* | [0 - 4294967295 ] | Este parametro exibe o numero de
[0] Entrada digital telegramas com erros, que nao puderam
0 Bus ser executados pelo conversor de
2] Légica E frequéncia.
[3] * Logica OU
8-84 Slave Messages Sent
Range: Funcao:
0*| [0 - 4294967295 ] | Esse parametro mostra o nimero de
mensagens enviadas do escravo.
8-85 Slave Timeout Errors
Range: Funcao:
0*| [0 - 4294967295 ] | Esse parametro mostra o nimero de
erros de timeout do escravo.
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8-88 Reset FC port Diagnostics

Reinicializar todos os contadores de diagndstico da Porta do FC.
Option: Funcéo:
[o] * Do not reset
(11 Reset counter
8-90 Bus Jog 1 Speed
Range: Funcao:
100 RPM* | [0 - 1500 Insira a velocidade de jog. Esta é uma
RPM] velocidade de jog fixa ativada através
da porta serial ou do opcional de
fieldbus.
8-91 Bus Jog 2 Speed
Range: Funcao:
200 RPM* | [0 - 1500 Insira a velocidade de jog. Este valor é
RPM] uma velocidade de jog fixa ativada
através da porta serial ou do opcional
de fieldbus.
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4,10 Parametros 9-** PROFIdrive

Para obter as descricdes de parametro do PROFIBUS,
consulte o Guia de Programacédo do PROFIBUS DP VLT® Midi
Drive FC 280.

Para obter as descricdes de parametro do PROFINET,
consulte o Guia de Programacgé@o do PROFINET VLT® Midi
Drive FC 280.

411 Parametros 10-** Fieldbus CAN

Para obter as descricdes de parametro do Fieldbus CAN,

consulte o Guia de Programacédo do CANopen VLT® Midi
Drive FC 280.

4.12 Parametros 12-** Ethernet

Para obter as descri¢cdes de parametro de Ethernet,
consulte o Guia de Programacdo da EtherNet/IP VLT® Midi

Drive FC 280 e o Guia de Programacé@o do PROFINET VLT®
Midi Drive FC 280.

13-01 Start Event

Selecione a condicdo (VERDADEIRO ou FALSO) que ativa o smart
logic controller.

Option: Funcéo:
[33] Digital input DI18
[34] Digital input DI19
[35] Digital input DI27
[36] Digital input DI29
[39] * Start command
[40] Drive stopped
[42] Auto Reset Trip
[50] Comparator 4
[51] Comparator 5
[60] Logic rule 4

[61] Logic rule 5

[83] Broken Belt

13-02 Stop Event

Selecione a condicéo (true (Verdadeiro) ou false (Falso)) que

desabilita o smart logic controller.

4,13 Parametros 13-** Smart Logic Control Option: Funcéo:
[0] False
) True
Option: Funcéo: 2] LA
[0] * |Off [Desabilita o smart logic controller. [3] In range
[1 On [ Ativa o smart logic controller. sl On reference
[71 Out of current range
o T
Selecione a condi¢ao (VERDADEIRO ou FALSO) que ativa o smart [5] Above | high
logic controller. o Thermal warning
option: Funcio: [17] Mains out of range
[18] Reversing
[0] False [19] Warning
m True . [20] Alarm (trip)
[2] Running [21] Alarm (trip lock)
[31 In range [22] Comparator 0
[4] On reference [23] Comparator 1
[71 Out of current range 124] Comparator 2
[8] Below | Io.w [25] Comparator 3
[9] Above | high . [26] Logic rule 0
[16] The.rmal warning 271 Logic rule 1
[17] Mains .out of range 28] Logic rule 2
[18] Rever.smg [29] Logic rule 3
[19] Warning . [30] SL Time-out 0
[20] Alarm (trip) [31] SL Time-out 1
[21] Alarm (trip lock) [32] SL Time-out 2
[22] Comparator 0 [33] Digital input DI18
[23] Comparator 1 [34] Digital input DI19
[24] Comparator 2 [35] Digital input DI27
[25] Comparator 3 [36] Digital input DI29
[26] Logic rule 0 [39] Start command
[27] Logic rule 1 [40] * Drive stopped
[28] Logic rule 2 [42] Auto Reset Trip
[29] Logic rule 3 [50] Comparator 4
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13-02 Stop Event

Selecione a condicao (true (Verdadeiro) ou false (Falso)) que
desabilita o smart logic controller.

Option: Funcéo:
[51] Comparator 5

[60] Logic rule 4

[61] Logic rule 5

[70] SL Time-out 3

[71] SL Time-out 4

[72] SL Time-out 5

[73] SL Time-out 6

[74] SL Time-out 7

[83] Broken Belt
Option: Funcéo:

[0] * [ Nao resetar o
SLC grupo do pardmetro 13-** Smart Logic.

Reter as configuracbes programadas no

[1] | Resetar o SLC Reinicializar todos os parametros do
grupo do pardmetro 13-** Smart Logic para

as configuragdes padréo.

13-10 Comparator Operand

Selecionar a variavel a ser monitorada pelo comparador. Este é

um parametro de matriz que contém comparadores de 0 a 5.

Option: Funcao:
[0] * Disabled

[1 Reference %

[2] Feedback %

[3] Motor speed

[4] Motor Current

[6] Motor power

[7] Motor voltage
[12] Analog input Al53
[13] Analog input Al54
[18] Pulse input FI29
[19] Pulse input FI33
[20] Alarm number
[30] Counter A

[31] Counter B
Option: Funcéo:

Selecionar o operador a ser utilizado na
comparagao. Este é um parametro de matriz
que contém os operadores dos
comparadores 0-5.

[0] |Less Than (<) | O resultado da avaliacéo é true (Verdadeiro)
quando a variavel selecionada em
pardmetro 13-10 Comparator Operand for
menor que o valor fixado em

pardmetro 13-12 Comparator Value. O
resultado é false (Falso) se a variavel

selecionada em parametro 13-10 Comparator

13-11 Comparator Operator

Option: Funcao:

Operand for maior que o valor fixado em
pardmetro 13-12 Comparator Value.

[11 | Approx.Equal | O resultado da avaliacdo é verdadeiro

* (~) quando a velocidade variavel selecionada
em pardmetro 13-10 Comparator Operand for
aproximadamente equivalente ao valor
fixado em pardmetro 13-12 Comparator

Value.

[2] | Greater Than
>)

Légica inversa de [0] Menor que (<).

13-12 Comparator Value

Range: Funcao:
0*| [-9999 - Insira o nivel de disparo para a variavel
9999 ] monitorada por este comparador. Este é um

parametro de matriz que contém os valores
dos comparadores 0-5.

13-20 SL Controller Timer

Range: Funcao:
0 s*[ [0-3600 |Insira o valor para definir a duragao da saida
s] false (Falso) do temporizador programado. Um

temporizador somente sera falso se for iniciado
por uma acao (por exemplo, [29] Iniciar
temporizador 1) e até que o valor do
temporizador tenha expirado.

13-40 Logic Rule Boolean 1

Option: Funcao:
Selecione a primeira entrada
booleana (verdadeiro ou falso) para a
regra ldgica selecionada. Consulte
pardmetro 13-01 Start Event ([0]-[61]) e
pardmetro 13-02 Stop Event ([70]-[74])
para obter descricao detalhada.

[0] * | False

[1] | True

[2] Running

[3] In range

[4] | On reference

[7]1 [Out of current range

[8] [Below I low
[9] | Above | high
[16] [ Thermal warning

[17] [ Mains out of range

[18] | Reversing

[19] | Warning

[20] | Alarm (trip)

[21] | Alarm (trip lock)
[22] | Comparator O

[23] | Comparator 1

[24] | Comparator 2
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13-40 Logic Rule Boolean 1

13-42 Logic Rule Boolean 2

Option: Funcao: Option: Funcao:
[25] [ Comparator 3 Selecione a segunda entrada
[26] | Logic rule 0 booleana (verdadeiro ou falso) para a
1271 | Logic rule 1 regra logica selecionada. Consulte
128] | Logic rule 2 pardmetro 13-01 Start Event ([0]-[61]) e
129] | Logic rule 3 pardmetro 13-02 Stop Event ([70]-[74])
[30] | SL Time-out 0 para obter descricao detalhada.
[31] [ SL Time-out 1 [0] * | False
[32] [ SL Time-out 2 [1] | True
[33] | Digital input DI18 [2] | Running
[34] | Digital input DI19 [3] |In range
[35] | Digital input DI27 [4] | On reference
[36] | Digital input DI29 [7]1 [Out of current range
[39] | Start command [8] |Below I low
[40] | Drive stopped [9] | Above | high
[42] | Auto Reset Trip [16] | Thermal warning
[50] | Comparator 4 [17] [ Mains out of range
[51] | Comparator 5 [18] | Reversing
[60] | Logic rule 4 [19] | Warning
[61] | Logic rule 5 [20] | Alarm (trip)
[70] | SL Time-out 3 [21] | Alarm (trip lock)
[71] | SL Time-out 4 [22] | Comparator 0
[72] | SL Time-out 5 [23] | Comparator 1
[73] | SL Time-out 6 [24] | Comparator 2
[74] | SL Time-out 7 [25] | Comparator 3
[83] | Broken Belt [26] | Logic rule 0
[27] | Logic rule 1
|
[28] | Logic rule 2
Option: Funcao: 129] | Logic rule 3
Selecione o primeiro operador légico que [30] | SL Time-out 0
sera usado nas entradas booleanas de [31] | SL Time-out 1
parametro 13-40 Logic Rule Boolean 1 e 132] | SL Time-out 2
parametro 13-42 Logic Rule Boolean 2. (33] | Digital input DI18
[0] * | Disabled Ignorar pardmetro 13-42 Logic Rule Boolean 2, [34] | Digital input DI19
pardmetro 13-43 Logic Rule Operator 2, e [35] | Digital input DI27
pardmetro 13-44 Logic Rule Boolean 3. [36] | Digital input DI29
[11 |AND Avaliar a expressao [13-40] AND [13-42]. [39] | Start command
- — [40] | Drive stopped
[21 [OR Avaliar a expressdo [13-40] OR [13-42].
[42] | Auto Reset Trip
[31 | AND NOT Avaliar a expressao [13-40] AND NOT [13-42]. [50] | Comparator 4
[4] |OR NOT Avaliar a expressao [13-40] OR NOT [13-42]. [51] | Comparator 5
[5] [NOTAND | Avaliar a expressdo NOT [13-40] AND [13-42]. [60] | Logic rule 4
[61] | Logic rule 5
[6] [NOT OR Avaliar a expressdo NOT [13-40] OR [13-42]. [70] | SL Time-out 3
[71 [ NOT AND Avaliar a expressdo NOT [13-40] AND NOT [71] | SL Time-out 4
NOT [13-42]. [72] | SL Time-out 5
[8] |NOT OR Avaliar a expressao NOT [13-40] OR NOT [731 [5t Time-out 6
NOT [13-42]. [74] | SL Time-out 7
[83] [ Broken Belt
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13-43 Logic Rule Operator 2 13-44 Logic Rule Boolean 3

Option: Funcao: Option: Funcao:
Selecione o segundo operador légico que [22] | Comparator O
serd usado na entrada booleana calculada [23] | Comparator 1
em pardmetro 13-40 Logic Rule Boolean 1, [24] | Comparator 2
pardmetro 13-41 Logic Rule Operator 1 e [25] | Comparator 3
pardmetro 13-42 Logic Rule Boolean 2, e a [26] | Logic rule 0
entrada booleana vinda de 1271 [ Logic rule 1
pardmetro 13-42 Logic Rule Boolean 2. 28] | Logic rule 2
Pardametro 13-42 Logic Rule Boolean 2 [29] | Logic rule 3
representa a entrada booleana de 130] | SL Time-out 0
pardmetro 13-44 Logic Rule Boolean 3. 317 [SL Time-out 1
Parametro 13-40 Logic Rule Boolean 1 e
pardmetro 13-42 Logic Rule Boolean 2 [32] | SL Time-out 2
representam a entrada booleana calculada [33] | Digital input D18
em pardmetro 13-40 Logic Rule Boolean 1, [34] | Digital input DI19
pardmetro 13-41 Logic Rule Operator 1 e 35] | Digital input DI27
parémetro 13-42 Logic Rule Boolean 2. 36] | Digital input DI29
[0] * | Disabled Ignorar pardmetro 13-44 Logic Rule Boolean 3. Lol | e correnc)
[40] | Drive stopped
[11 | AND [42] | Auto Reset Trip
[21 [OR [50] | Comparator 4
[31 [AND NOT [51] | Comparator 5
[4] | OR NOT [60] | Logic rule 4
[5] [ NOT AND [61] | Logic rule 5
[6] | NOT OR [70] | SL Time-out 3
[71 | NOT AND [71] | SL Time-out 4
NOT [72] | SL Time-out 5
[8] | NOT OR NOT [73] | SL Time-out 6
e R
Option: Funcio: [83] [ Broken Belt
Selecione a terceira entrada booleana
(verdadeiro ou falso) para a regra Option: Funcao:
li?r:; :;L)ecii;I:zj)dLac;gCi:r;:;leteBoolean 1 Selecione a terceira entrada booleana
parametro 13-41 Logic Rule Operator 1 :ZZ:?: (i:;odz:af::oé:::hz e
; parametr ‘c’i 7-1' 42 ILOQIC 'i”le BcI)oIean pardmetro 13-40 Logic Rule Boolean 1,
e a entrada booleana. Consulte . .
parametro 13-01 Start Event ([0]-[67]) e ZZZ:Z:Z;B’I;_’4207(:;51,:2,?;‘::;:;”7
pardmetro 13-02 Stop Event ([70]-[74]) 9 @ 2 aniEdh beelamns. Consulie
para obter descricao detalhada. pardmetro 13-01 Start Event ([0]-[61]) e
[0] * | False pardmetro 13-02 Stop Event ([70]-[74])
[11 | True para obter descricao detalhada.
[2] | Running [0] * | False
[3] |[In range [1]1 | True
[4] | On reference [21 |Running
[7] | Out of current range 31 |[In range
[8] |[Below I low [4] |On reference
[9] |Above I high [7]1 |Out of current range
[16] | Thermal warning 81 | Below I low
[17] | Mains out of range [9] |Above I high
[18] [ Reversing [16] | Thermal warning
[19] [ Warning [17]1 | Mains out of range
[20] | Alarm (trip) [18] | Reversing
[21] | Alarm (trip lock)
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13-52 SL Controller Action

[21]

Alarm (trip lock)

[22] | Comparator O
[23] | Comparator 1
[24] | Comparator 2
[25] | Comparator 3
[26] | Logic rule O

[27] | Logic rule 1

[28] | Logic rule 2

[29] | Logic rule 3

[30] [ SL Time-out O
[31] | SL Time-out 1
[32] [ SL Time-out 2
[33] | Digital input DI18
[34] | Digital input DI19
[35] | Digital input DI27
[36] | Digital input DI29
[39] | Start command
[40] | Drive stopped
[42] | Auto Reset Trip
[50] | Comparator 4
[51] | Comparator 5
[60] | Logic rule 4

[61] | Logic rule 5

[70] | SL Time-out 3
[71] | SL Time-out 4
[72] | SL Time-out 5
[73] | SL Time-out 6
[74] | SL Time-out 7
[83] | Broken Belt

13-52 SL Controller Action

Option: Funcao: Option: Funcao:
[19] | Warning setup for alterado, € mesclado com outros
[20] | Alarm (trip) comandos de setup vindos de entradas

digitais ou de um fieldbus.

Select set-up
4

Alterar a configuragéo ativa

(pardmetro 0-10 Active Set-up) para 4. Se o
setup for alterado, é mesclado com outros
comandos de setup vindos de entradas
digitais ou de um fieldbus.

[10]

Select preset
ref O

Selecione referéncia predefinida 0. Se a
referéncia predefinida ativa for alterada, é
mesclada com outros comandos de
referéncia predefinida, vindo das entradas
digitais ou de um fieldbus.

[11]

Select preset
ref 1

Selecione referéncia predefinida 1. Se a
referéncia predefinida ativa for alterada, é
mesclada com outros comandos de
referéncia predefinida, vindo das entradas
digitais ou por meio de um fieldbus.

[12]

Select preset
ref 2

Selecione referéncia predefinida 2. Se a
referéncia predefinida ativa for alterada, é
mesclada com outros comandos de
referéncia predefinida, vindo das entradas
digitais ou por meio de um fieldbus.

[13]

Select preset
ref 3

Selecione referéncia predefinida 3. Se a
referéncia predefinida ativa for alterada, é
mesclada com outros comandos de
referéncia predefinida, vindo das entradas
digitais ou por meio de um fieldbus.

[14]

Select preset
ref 4

Selecione referéncia predefinida 4. Se a
referéncia predefinida ativa for alterada, é
mesclada com outros comandos de
referéncia predefinida, vindo das entradas
digitais ou por meio de um fieldbus.

[15]

Select preset
ref 5

Selecione referéncia predefinida 5. Se a
referéncia predefinida ativa for alterada, é
mesclada com outros comandos de
referéncia predefinida, vindo das entradas
digitais ou por meio de um fieldbus.

Option: Funcao:

[0] * | Disabled Selecione a acao correspondente ao evento
do SLC. As agdes sao executadas quando o
evento correspondente (definido em
parametro 13-51 SL Controller Event) for
avaliado como TRUE (Verdadeiro).

[1] | No action

[2]

Select set-up
1

Alterar a configuracdo ativa

(parametro 0-10 Active Set-up) para 1. Se o
setup for alterado, é mesclado com outros
comandos de setup vindos de entradas
digitais ou de um fieldbus.

[16]

Select preset
ref 6

Selecione referéncia predefinida 6. Se a
referéncia predefinida ativa for alterada, é
mesclada com outros comandos de
referéncia predefinida, vindo das entradas
digitais ou por meio de um fieldbus.

[3]

Select set-up
2

Alterar a configuragéo ativa

(pardmetro 0-10 Active Set-up) para 2 Se o
setup for alterado, é mesclado com outros
comandos de setup vindos de entradas
digitais ou de um fieldbus.

[17]

Select preset
ref 7

Selecione referéncia predefinida 7. Se a
referéncia predefinida ativa for alterada, é
mesclada com outros comandos de
referéncia predefinida, vindo das entradas
digitais ou por meio de um fieldbus.

[18]

Select ramp

Selecionar rampa 1.

[4] [ Select set-up | Alterar a configuragao ativa 1
3 (parametro 0-10 Active Set-up) para 3. Se o
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Option: Funcao: Option: Funcao:
[19] | Select ramp | Selecionar rampa 2. [73] | Start Timer 6 | Ver pardmetro 13-20 SL Controller Timer para
2 obter descricdo mais detalhada.
(22] [Run Emite um comando de partida para o [74] | Start Timer 7 | Ver pardmetro 13-20 SL Controller Timer para
conversor de frequéncia. obter descricdo mais detalhada.

[23] | Run reverse | Emite um comando de partida reversa para o
conversor de frequéncia.

[24] | Stop Emite um comando de parada para o

conversor de frequéncia.

[25] | Qstop Emite um comando de parada rapida para
conversor de frequéncia.

[26] | DC Brake Emite um comando de freio CC para o
conversor de frequéncia.

[27] | Coast O conversor de frequéncia faz parada por
inércia imediatamente. Todos os comandos
de parada, inclusive o comando de parada
por inércia, param o SLC.

[28] [ Freeze Congela a saida do conversor de frequéncia.
output

[29] | Start timer O | Ver pardmetro 13-20 SL Controller Timer para
obter descricdo mais detalhada.

[30] | Start timer 1 | Ver parametro 13-20 SL Controller Timer para
obter descricao mais detalhada.

[31] [ Start timer 2 | Ver pardmetro 13-20 SL Controller Timer para
obter descricdo mais detalhada.

[32] | Set digital Qualquer saida com saida A do SL é baixa.
out A low

[33] | Set digital Qualquer saida com saida B do SL é baixa.
out B low

[34] | Set digital Qualquer saida com saida C do SL é baixa.
out C low

[35] | Set digital Qualquer saida com saida D do SL é baixa.
out D low

[38] | Set digital Qualquer saida com saida A do SL é alta.

out A high

[39] | Set digital Qualquer saida com saida B do SL é alta.
out B high

[40] | Set digital Qualquer saida com saida C do SL é alta.
out C high

[41] | Set digital Qualquer saida com saida D do SL é alta
out D high

[60] | Reset Reinicializa o contador A para 0.
Counter A

[61] | Reset Reinicializa o contador B para 0.
Counter B

[70] [ Start Timer 3 | Ver pardmetro 13-20 SL Controller Timer para
obter descricao mais detalhada.

[71] | Start Timer 4 | Ver pardmetro 13-20 SL Controller Timer para
obter descricdo mais detalhada.

[72] | Start Timer 5 | Ver parametro 13-20 SL Controller Timer para
obter descricao mais detalhada.
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4.14 Parametros 14-** Func¢des Especiais

14-01 Frequéncia de Chaveamento

14-09 Dead Time Bias Current Level

Option: Funcao: Range: Funcéo:
Selecionar a frequéncia de chaveamento do Size related* [ [0 - 100 %] | Programa um sinal distorcao (%) para
inversor. Alterar a frequéncia de chaveamento adicionar ao sinal de deteccéo de
contribui para reduzir o ruido acustico do motor. corrente para compensagdo de tempo
[2] |2,0 kHz ocioso de alguns motores.
[3]1 |3,0 kHz
4] | 4,0 kHz 14-10 Mains Failure
[51 | 5,0 kHz Option: Funcao:
6] |60 kHz m
(7] |80 kHz Pardametro 14-10 Mains Failure nao pode ser
[8] |10.0 kHz alterado enquanto o motor estiver
(91 | 12,0 kHz funcionando.
[10] | 16,0 kHz
Pardmetro 14-10 Mains Failure é usado
" " normalmente onde houver interrupgées da rede
Option: Funcao: - <
elétrica bem curtas (quedas de tenséo). Com 100%
[0] [Off | Para evitar ripple de torque no eixo do motor, de carga e interrupcio curta de tensio, a tensdo
selecione [0] Desligado para sem sobre modulacéo da CC dos capacitores da rede elétrica cai
tensdo de saida. Este recurso pode ser util em rapidamente. Para conversores de frequéncia
aplicagdes como nas maquinas de moagem. maiores, leva apenas alguns milissegundos para o
[1] * | On | Selecione [1] On (Ligado) para permitir a funcao nivel CC cair para aproximadamente 373 V CC e os
sobremodulagdo para a tensao de saida. Selecione esta IGBTs desativarem e perderem o controle do
configuragdo quando for necessario que a tensao de motor. Quando a rede elétrica for restaurada e os
saida seja maior do que 95% da corrente de entrada IGBTs reiniciarem, a frequéncia de saida e o vetor
(tipico ao funcionar de maneira sobresincronizada). A de tenséo nao corresponderao a velocidade/
tensdo de saida ¢ aumentada de acordo com o grau frequéncia do motor e o resultado normalmente
de sobremodulacéo. sera sobretensdo ou sobrecarga de corrente,
/ VISO. resultando principalmente em bloqueio por
desarme. Pardmetro 14-10 Mains Failure pode ser
A sobre-modulac¢édo leva a aumentos de ripple programado para evitar essa situacio.
de torque pois as harmdnicas sao aumentadas.
Selecione a fungdo na qual o conversor de
frequéncia deve atuar quando o limite em
pardmetro 14-11 Tensdo de Rede na Falha de Rede
Range: Funcao: for atingido.
S [0 - Nivel de compensacao por tempo ocioso [0] | No O conversor de frequéncia ndo compensa uma
related* 100 ] aplicado em %. Um nivel alto (>90%) * [ function |interrupgao da rede elétrica. A tensao no
otimiza a resposta dinamica do motor; um barramento CC cai rapido e o motor é perdido
hivel entre 50% e 90% & bom para dentro de milissegundos a segundos. O resultado
minimizacdo de ripple de torque do motor é bloqueio por desarme.
e para a dinamica do motor. Um nivel 0 [11 | Ctrl. O conversor de frequéncia permanece o controle
desabilita a compensagao de tempo ocioso. ramp- | do motor e faz uma desaceleracdo controlada do
-down nivel parametro 14-11 Mains Voltage at Mains Fault.
Se parametro 2-10 Brake Function estiver [0]
Range: Funcao: Desligado ou [2] Freio CA, a rampa segue a rampa
Size related*| [0 - 100 %] | Fator de amortecimento da de sobretensao. Se pardmetro 2-10 Brake Function
compensacao de tensio do for [1] Resistor do freio, a rampa segue a
barramento CC. configuragdo em pardmetro 3-81 Quick Stop Ramp
Time. Essa selecdo é particularmente Util em
aplicagdées de bombas, em que a inércia é baixa e
o atrito é alto. Quando a rede elétrica for
restaurada, a frequéncia de saida acelera o motor
até a velocidade de referéncia (se a interrupcao da
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14-10 Mains Failure 14-10 Mains Failure

Option: Funcao: Option: Funcao:
rede elétrica for prolongada, a desaceleracao rpm. Finalmente, o conversor de frequéncia faz
controlada pode diminuir a frequéncia de saida parada por inércia.

até 0 rpm e quando a rede elétrica for restaurada, Se a rede elétrica retornar durante o backup

a aplicacdo é acelerada de 0 RPM até a velocidade cinético, o Unc aumenta acima de

de referéncia anterior através da aceleracéo parémetro 14-11 Mains Voltage at Mains Fault x

el £5 @ QR 9 BEEmee 1,35. Isso é detectado de uma das seguintes

desaparecer antes do motor desacelerar até 0, o maneiras:

motor para por inercia. . Se Ucc >parametro 14-11 Mains Voltage at

[2] | Ctrl. Essa selecao é semelhante a selecdo [1] Desace- Mains Fault x 1,35 x 1,05
ramp- leragdo de Ctrl., exceto que em [2] Desaceleragcdo R Se a velocidade estiver acima da
-down, de Ctrl,, desarme um reset é necessdrio para a referéncia. Isso é relevante se a rede
trip partida aps a energizacao. elétrica voltar em um nivel menor que o
[3] [ Coasting | As centrifuga podem operar durante uma hora anterior, por exemplo,
sem fonte de alimentacdo. Nessas situacdes é pardmetro 14-11 Mains Voltage at Mains
possivel selecionar uma funcao de parada por Fault x 1,35 x 1,02. Isso néo atende ao
inércia na interrupcéao de rede elétrica, junto com critério anterior e o conversor de
um flying start, que ocorre quando a rede elétrica frequéncia tenta reduzir o Ucc para
é restaurada. pardmetro 14-11 Mains Voltage at Mains

4 Fault x 1,35 aumentando a velocidade.

Kinetic O backup cinético assegura que o conversor de . . L.
o . ] Isso ndo tem sucesso pois a rede elétrica
back-up | frequéncia continua funcionando enquanto houver . .
. . o nao pode ser reduzida.
energia no sistema resultante da inércia do motor

e da carga. Isso é feito convertendo a energia ® Se funcionamento do motor. O mesmo
mecanica para o barramento CC e, assim, mecanismo como no ponto anterior, mas
mantendo controle do conversor de frequéncia e no qual a inércia impede que a
do motor. Isso pode estender a operacio velocidade chegue acima da velocidade
controlada, dependendo da inércia no sistema. de referéncia. Isso faz o motor funcionar
Para ventiladores geralmente séo varios segundos, até a velocidade do motor chegar acima
para bombas até 2 segundos e para compressores da velocidade de referéncia e a situacao
apenas uma fragao de segundo. Muitas aplica¢oes acima ocorrer. Em vez de aguardar por
industriais podem estender operacio controlada isso, o critério presente ¢ introduzido.
para muitos segundos, geralmente tempo [5] | Kinetic | A diferenca entre backup cinético com e sem
suficiente para a rede elétrica retornar. back-up, |desarme é que o segundo sempre desacelera até
=) trip 0 rpm e desarma, independentemente de a rede
Upc[V] LB;M E elétrica retornar ou nao.
e é A funcao é feita de modo que nem mesmo
14':11[;1";5] : [;L]’ detecte se a rede elétrica retorna, isto é a razao
Ref para o nivel relativamente alto no barramento CC,
durante a desaceleracao.

t[S]

Operagao normal

Falha de rede elétrica

Backup cinético

Retorno da rede elétrica

mOlN]| 3| >

Operacdo normal: Rampa

llustracdo 4.17 Backup Cinético

O nivel CC durante [4] Backup cinético é de
parametro 14-11 Mains Voltage at Mains Fault x
1,35.

Se a rede elétrica nao retornar, a Upc € mantida
enquanto for possivel fazendo desaceleracdo até 0
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14-12 Funcao no Desbalanceamento de Rede

Option:

Funcao:

A operacdao em condicdes de desbalance-
amento de rede critico reduz a vida util do

bomba ou um ventilador funcionando
proximo da velocidade méxima).

motor. As condi¢coes sdo consideradas graves
quando o motor funciona continuamente com
carga préxima da nominal (por exemplo, uma

[0] * | Desarme

Desarma o conversor de frequéncia.

[1]1 | Adverténcia | Emitir uma adverténcia.

[2] | Desabilitado | Ndo é tomada nenhuma acdo.

Range:

14-15 Kin. Backup Trip Recovery Level

Funcao:

Size related*

[0 - 500.000 Referen-
ceFeedbackUnit]
desarme de backup
cinético.

Este parametro especifica
o nivel de recuperacao de

Option: Funcao: Option: Funcao:
A B c b 9 r
N — — AADVERTENCIA
[o))
§ PARTIDA ACIDENTAL
U m
”"E;f:, — Quando o conversor de frequéncia
estiver conectado a rede elétrica CA,
R“ alimentacao CC ou load sharing, o
. _ motor podera dar partida a qualquer
momento. Partida acidental durante a
A | Operacao normal programacao, servico ou servico de
B [Falha de rede elétrica ma.nuten;ao pode resultar em morte,
—— ferimentos graves ou danos a
C [ Backup cinético .
propriedade. O motor pode dar
D [ Desarme . q q
partida por meio de interruptor
5 L externo, comando de fieldbus, sinal de
llustracao 4.18 Desarme do backup cinético . p
referéncia de entrada do LCP ou apds
uma condicdo de falha resolvida.
Para impedir a partida do motor:
[6] | Alarm
71 [kin . Desconecte o conversor de
b frequéncia da rede elétrica.
ack-up,
trip w . Pressione [Off/Reset] no LCP,
recovery antes de programar
parametros.
14-11 Mains Voltage at Mains Fault
- . O conversor de frequéncia, o
Range: Funcao:
motor e qualquer
342 v+| [100 - Este parametro define a tensdo limite em que equipamento acionado
800 V] a fungéo selecionada no parametro deveraolsentoralmente
pardmetro 14-10 Mains Failure deve ser conectadosienontadostantes
ativada. O nivel de deteccdo esta em um do conversor de frequéncia
fator de raiz quadrada? do valor nesse ser conectado a rede elétrica
parametro. CA, fonte de alimentagiao CC

ou load sharing.

AVISO!

Se o numero especificado de resets
automaticos for atingido em 10
minutos, o conversor de frequéncia
entra em modo [0] Reset manual. Apos
o reset manual, a configuracao de
pardmetro 14-20 Reset Mode reverte
para a selecao original. Se o nimero
de resets automaticos nao for atingido
em 10 minutos ou quando um reset
manual for executado, o contador
interno de resets automaticos é
zerado.

Selecione a funcao reset apés um desarme.
Feito o reset, o conversor de frequéncia
pode partir novamente. O Modo de reset
automatico néo afeta o alarme 68, Safe
Torque Off e alarme 188, defeito interno do
STO no software v1.2 e versoes posteriores.

MG07C328
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14-20 Reset Mode

14-22 Operation Mode

parametro esta ativo quando
pardmetro 14-20 Reset Mode estiver programado
para [1]-[13] Reset automatico.

Option: Funcao: Option: Funcao:
[0] * [ Manual reset | Selecione [0] Reset manual para executar [0] | Normal Operagao normal com motor selecionado.
reset por meio da tecla [Reset] ou das * operation
entradas digitais. [2] | Initiali- Reinicializar todos os valores de parametros
[11 | Automatic Selecione [1]-[12] Reset automdtico x 1...x 20 Sation para a configuracao padréo, exceto
reset x 1 para executar entre 1 e 20 resets parametro 15-03 Energizacoes,
autométicos apos desarme. pardmetro 15-04 Superaquecimentos e
pardmetro 15-05 Sobretensées. O conversor de
(2] | Automatic frequéncia reinicializa durante a energizacio
reset x 2 seguinte.
[3] | Automatic
reset x 3 14-24 Trip Delay at Current Limit
[4] | Automatic Range: Funcao:
reset x 4 : —
- 60 s*| [0- |[Insira o atraso do desarme do limite de corrente,
[5] | Automatic . L
s 60 s] | em segundos. Quando a corrente de saida atingir
reset x
o limite de corrente (parametro 4-18 Current Limit)
[6] | Automatic PO A
uma adverténcia é acionada. Quando a adverténcia
reset x 6 _ 5 a
- do limite de corrente estiver continuamente
| e presente, durante o periodo especificado neste
reset x 7 A A
parametro, o conversor de frequéncia desarma.
[8] | Automatic Para funcionar continuamente em limite de
reset x 8 corrente sem desarme, programe o parametro para
[9] | Automatic 60 s = Off. O monitoramento térmico do conversor
reset x 9 de frequéncia permanecer ativo.
[10] | Automatic
reset x 10 14-25 Trip Delay at Torque Limit
L | e Range: Funcao:
reset x 15 - —
- 60 s*| [0- |Insira o atraso do desarme do limite de torque, em
[12] | Automatic , .
60 s] | segundos. Quando o torque de saida atingir os
reset x 20 .. N ..
— = R — — limites de torque (pardmetro 4-16 Torque Limit
[13] | Infinite auto T‘.eﬁeslone [13] {?ejn?lclfa IZ?QGO au’tomatlccil Motor Mode e pardmetro 4-17 Torque Limit
reset infinita para reinicializacdo continua apds ) DT v R G SR,
BEERINGE. Quando a adverténcia do limite de torque estiver
[14] | Reset at continuamente presente, durante o periodo especi-
power-up ficado neste parametro, o conversor de frequéncia
. . desarma. Desabilite o atraso do desarme
14-21 Automatic Restart Time programando o parametro para 60 s = Off. O
Range: Funcéo: monitoramento térmico do conversor de
10 s*| [0 - 600 |Insira o intervalo de tempo desde o desarme frequéncia permanecer ativo.
s] até o inicio da funcao reset automatico. Este

14-22 Operation Mode

Option: Funcao:

Especificar operacdo normal, executar testes ou
inicializar todos os parametros exceto
pardmetro 15-03 Energizagées,

pardmetro 15-04 Superaquecimentos e
parametro 15-05 Sobretensodes. Esta funcéo esta

14-27 Action At Inverter Fault

Option: Funcéo:
Selecione como o conversor de frequéncia
responde quando ocorrer sobretensdo ou falha de
aterramento.

[0] |Trip Desabilita os filtros de protecdo e desarma na

primeira falha.

[1] * [ Warning | Executa os filtros de protecdo normalmente.

14-28 Production Settings

ativa somente quando a energia ¢ ativada no Option: Funcao:
conversor de frequéncia. [0] * No action
[1] Service reset
[3] Software Reset
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14-29 Service Code

14-44 d-axis current optimization for IPM

Range: Funcao:
100 %* | [O - Insira o valor do ganho proporcional para o
500 %] controlador de limite de corrente. A selecao

de um valor alto faz com que o controlador
reaja mais rapido. Uma configuracdo excessi-
vamente alta causa instabilidade no
controlador.

14-31 Current Lim Ctrl, Integration Time

Range: Funcao:

0.020 s*

[0.002 - 2 s] [ Controla o tempo de integragao do
controle de limite de corrente. A
configuracao para um valor menor faz
com que ele reaja mais rapido. Uma
configuracao excessivamente baixa
redunda em instabilidade do controle.

14-32 Current Lim Ctrl, Filter Time

Range: Funcao:

5 ms*| [1-100 ms] [ Progr. uma constante de tempo para o
controlador do limite de corrente do filtro

passa-baixa.

14-40 VT Level

Range: Funcao:

66 | wo- [EYRYe)

Op* 0 - ” ” . a

% 90 % Néao é possivel ajustar este parametro
enquanto o motor estiver em funcio-
namento.

AVISO!

Este parametro ndo esta ativo quando
pardmetro 1-10 Construcdo do Motor estiver
programado para opcionais que ativam o
modo motor PM.

Insira o nivel de magnetizacdo do motor em
velocidade baixa. A selecao de um valor baixo
reduz a perda de energia no motor, porém, reduz
também a capacidade de carga.

14-41 AEO Minimum Magnetisation

Range: Funcao: Range: Funcao:

0* [0 - OX7FFFFFFF ] | Somente para uso interno. 100 [0 - | Este parametro esta disponivel somente quando
%* 200 % | pardmetro 1-10 Motor Construction estiver

14-30 Ganho Proporcional-Contr.Lim.Corrente ] programado para [2] PM, IPM saliente, ndo Sat.

Normalmente, o controle PM VVC* otimiza
automaticamente a corrente de desmagnetizacao
do eixo d com base nas configuragoes do eixo d
e eixo g. Quando parametro 1-10 Motor
Construction estiver programado para [2] PM, IPM
saliente, ndo Sat, use esse parametro para
compensar o efeito de saturagcao em carga alta.
Normalmente, diminuir este valor melhora a
eficiéncia. Entretanto, 0% significa nenhuma
otimizacdo e a corrente no eixo-D sera zero (ndo
recomendado).

14-51 DC-Link Voltage Compensation

Option:  Funcao:
[0] Off | Desabilita a compensacdo do barramento CC.
[11* [On [ Ativa a compensagao do barramento CC.

14-52 Controle do Ventilador

Option: Funcao:

[5] | Modo constantemente ligado

[6] [Modo constantemente desligado

[71 | Modo ligado quando o inversor nao estiver
desligado

[8] * | Modo de velocidade variavel

14-55 Output Filter
Option:

Funcao:

AVISO!
Este parametro ndao pode ser

alterado enquanto o motor estiver
em funcionamento.

Selecionar o tipo de filtro de saida
conectado.

[0] * | No Filter
[1] | Sine-Wave Filter

14-61 Function at Inverter Overload

Quando o conversor de frequéncia emitir uma adverténcia de
sobrecarga do conversor de frequéncia, opte por continuar e
desarmar o conversor de frequéncia ou efetuar o derate da
corrente de saida.

Range: Funcao: Option: Funcéo:
66 %*| [40 - Insira @ magnetizacdo minima permitida para [o] * Trip
75 %] AEO. A selecdo de um valor baixo reduz a 1] Derate
perda de energia no motor, porém, reduz
também a resisténcia a alteracées repentinas
da carga.
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14-63 Min Switch Frequency 14-90 Fault Level

Option: Funcao: Utilize este parametro para personalizar os niveis de falha. Use o
Programe a frequéncia de chaveamento minima oitavo elemento para controlar o nivel de falha de alarme 13,
permitida pelo filtro de saida. Sobrecorrente.

2] * | 2.0 kHz Option: Funcao:

3] |3.0 kHz [3] * | Trip Lock O alarme esté programado para bloqueio

[4] |4.0 kHz de desarme

[5] [5.0 kHz [4] |Trip w. 0 alarme esta configurado em alarme por

[6] |6.0 kHz delayed reset | desarme, que pode ser reinicializado ap6s

[71 |8.0 kHz um tempo de atraso. Por exemplo, se o

181 |10.0 kHz alarme 13, Sobrecarga de corrente estiver

91 |12.0 kHz configurado para essa opgdo, podera ser

[10] | 16.0 kHz reinicializado trés minutos apds o alarme.

e AND U imelCompensationZerolcn entilevel [5] [ Flystart Na partida, o conversor de fr?quéncia tenta

capturar um motor em rotacao. Se essa

Option: Funcéo: opgao estiver selecionada,

[0] * [ Disabled parémetro 1-73 Flying Start é forcado para

[1] | Enabled [ Ao usar cabo de motor longo, selecione esta [1] Ativado.
opcdo para minimizar o ripple de torque do
motor. indice Alarme Bloqueio por | Desarme Flystart

desarme com atraso
0 [Reservado - - -

Range: Funcao: 1 Reservado - - -

Size [20 - O nivel de compensacdo de tempo 2 Reservado - - -

related* 1000 Hz] | ocioso é reduzido linearmente versus o 3 Reservado - - -

nivel maximo da frequéncia de saida 4 Reservado - - -
definida em pardmetro 14-07 Dead Time 5 Reservado _ _ _
Compensation Level para o nivel minimo 6 Reservado _ _ _
da frequéncia de saida definida neste 7 Sobrecarga D X X
parametro. de corrente

Tabela 4.5 Tabela para selecéao da agao quando

Seleciona 0 comportamento quando uma alteracio no opcional O alarme selecionado aparece (Pardmetro 14-90 Fault Level)

for detectada. Este parametro retorna para [0] Proteger D = Configuracdo padrédo
Configuragéo do Opcional ap6s uma alteracdo de opcionais. x = Selegdo possivel
Option: Funcao:
[0] * Protect Option Congela as configuragées atuais

Config. e impede alteracées indesejadas

quando opcionais ausentes ou
com defeito forem detectados.

[1] Enable Option As configuragdes podem ser
Change alteradas quando a configuragao
do sistema estiver sendo
alterada.
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4.15 Parametros 15-** Informacgdes do Drive

15-00 Operating hours

Range: Funcao:

15-30 Alarm Log: Error Code

Range:

Funcao:

0 h*| [0 - Ox7fffffff. h] | Exibir quantas horas o conversor de
frequéncia funcionou. O valor é gravado
quando o conversor de frequéncia é
desligado.

15-01 Running Hours

Range: Funcao:
0h*| [O- Exibir quantas horas o conversor de
Ox7fffffff. h] frequéncia funcionou. Zerar o contador no

pardmetro 15-07 Reset Running Hours
Counter. O valor é gravado quando o
conversor de frequéncia é desligado.

0* [ [0 - 255 ]| Visualize o cédigo de erro e consulte seu
significado em capétulo 6 Resolugdo de Problemas.

15-31 InternalFaultReason

Range: Funcao:
0| [-32767 - Ver uma descricdo extra do erro. Este
32767 1] parametro é utilizado na maioria das vezes

em combinacdo com alarme 38, Defeito
interno.

15-40 FC Type

Range: Funcao:

15-02 Medidor de kWh

Range: Funcao:

0 kWh*| [0 - Registra o consumo de energia do
2147483647 motor como valor médio por uma hora.
kWh] Zerar o contador no

parametro 15-06 Reinicializar o Medidor
de kWh.

15-03 Energizacoes
Range: Funcao:
0*| [0 - 2147483647 ] | Exibir o nimero de vezes que o

conversor de frequéncia foi energizado.

15-04 Superaquecimentos
Range: Funcao:
0*| [0 - 65535 ] | Visualizar a quantidade de falhas de

temperatura do conversor de frequéncia.

0 [0-0][Ver o tipo do conversor de frequéncia. A leitura é
idéntica ao campo de poténcia da definicao do
codigo do tipo, caracteres 1-6.

15-41 Power Section

Range: Funcao:

0 [0-20 ]| Ver o tipo de FC. A leitura é idéntica ao campo de
poténcia da definicdo do cédigo do tipo,
caracteres 7-10.

15-42 Voltage

Range: Funcao:

0 [0 - 20 ]| Ver o tipo de FC. A leitura é idéntica ao campo de
poténcia da definicdo do cédigo do tipo,
caracteres 11-12.

15-43 Versao de Software

Range:

Funcao:

15-05 Sobretensoes

Range: Funcao:

0*| [0 - 65535 ]| Visualizar o nimero de sobretensdes do
conversor de frequéncia.

15-06 Reinicializar o Medidor de kWh

Funcao:

Option:

Nao é necessdrio reinicializar o contador
de kWh.

[0] * | Nao reinicializar

[11 | Reinicializr Pressione [OK] para reinicializar o

Contador contador de kWh para zero (consulte

parametro 15-02 Medidor de kWh).

0 [0-5]]|Ver a versdao do SW combinada (ou versao do
pacote), que consiste no SW de poténcia e SW de
controle.

15-44 String do Cédigo de Compra

Range: Funcao:

0 [0 - 40 ] | Visualizar a string do cédigo do tipo usada para
reordenar o conversor de frequéncia na sua
configuragao original.

15-45 Actual Typecode String
Range: Funcao:

0 | [0-40]

| Ver o cédigo do tipo real.

15-07 Reset Running Hours Counter

Option: Funcéo:

15-46 Drive Ordering No

Range: Funcao:

[0] * | Do not reset
[1]1 | Reset counter | Pressione [OK] para reinicializar o contador
de horas de funcionamento para zero (ver

pardmetro 15-01 Running Hours).

0* [ [0-01]Ver o cédigo de compra de oito digitos usado para
pedir novamente o conversor de frequéncia na sua
configuragao original.
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15-48 N° do Id do LCP

Range: Funcao:

15-92 Defined Parameters

Range: Funcao:

0% [0-20]

| Visualizar o cédigo do ID do LCP.

15-49 ID do SW da Placa de Controle

Range:

‘ p

Funcao:

0* | [0-20]]| Visualize o nimero da versao de software do
cartao de controle.

15-50 ID do SW da Placa de Poténcia

Range:

Funcao:

0* | [0 - 20 ]| Visualize o nimero da versao de software do
cartao de poténcia.

15-51 Ne°. Série Conversor de Freq.
Range: Funcao:

0*

[0-10] | Ver o numero de série do conversor de frequéncia.

15-52 OEM Information

Range: Funcéo:

0*| [0 - 2000 ] | Exibir a lista de todos os parametros definidos
no conversor de frequéncia. A lista termina com

15-97 Application Type

Range: Funcao:

0*| [0 - OXFFFFFFFF ]| Este parametro contém dados usados
pelo Software de Setup MCT 10.

15-98 Drive Identification

Range: Funcao:

0* | [0-561]]|Este parametro contém dados usados pelo
Software de Setup MCT 10.

15-99 Parameter Metadata

Range: Funcao:

0*| [0-9999 ]| Este parametro contém dados usados pelo
Software de Setup MCT 10.

0* [0-0]

| Visualizar as informagées de OEM.

15-53 No. Série Cartao de Poténcia

Range: Funcao:

0*

[0-19] | Ver o nimero de série da cartdao de poténcia.

15-57 File Version
Range:
0 | [0 - 255 ]

Funcao:

| Visualizar a versao do arquivo.

15-59 Filename
Range:
0*

Funcao:

[0-16] |Visua|izar o nome real dos arquivos OEM.

15-60 Option Mounted

Range: Funcao:

Size related* | [0-30] | Ver o tipo de opcional instalado.

15-61 Option SW Version
Range:

Funcao:

Size related* | [0 - 20 ] [ Ver a verséo de software do opcional

instalado.

15-70 Option in Slot A
Range:

Funcao:

0* | [0-30]]| Ver a string do cédigo do tipo para o opcional
instalado no slot A e a tradugao da string do
codigo do tipo.

15-71 Slot A Option SW Version

Range: Funcao:

0* | [0-20]]| Ver a versdo de software do opcional instalado no
slot A.

O
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4.16 Parametros 16-** Exibicdes dos Dados

16-00 Control Word

Range:

Funcao:

16-11 Power [hp]

Range:

Funcao:

0*| [0 -65535]]| Ver a Control word enviada do conversor de
frequéncia através da porta de comunicacao
serial em cédigo hex.

16-01 Reference [Unit]

Range: Funcéo:

0 Reference [-4999 - Ver o valor de referéncia atual

Feedback 4999 aplicado no impulso ou na base

Unit* Reference analdgica da unidade resultante da
Feedback configuracgao selecionada no
Unit] pardmetro 1-00 Configuration Mode.

16-02 Referéncia %

Range: Funcao:
0 %*| [-200 - Exibir a referéncia total. A referéncia total é a
200 %] soma das referéncias digital, analégica,

predefinida, barramento e congelar
referéncias, mais catch-up e reducédo de
velocidade.

Range: Funcao:

0*| [0 -65535]] Ver a status word enviada do conversor de
frequéncia, através da porta de comunicacao
serial em cédigo hex.

16-05 Main Actual Value [%]

Range: Funcao:

0 %*| [-200 - 200 %] | Visualizar a palavra de dois bytes enviada
com a status word para o Mestre da rede
relatando o valor real principal.

16-09 Custom Readout

0 hp*| [O-
1000 hp] | mostrado é calculado com base na tenséo do

Exibir a poténcia do motor, em hp. O valor

barramento CC e na corrente do barramento CC
reais. O valor é filtrado e, portanto, aproxima-
damente 128 ms podem transcorrer desde a
alteracdo de um valor de entrada até a
alteracdo dos valores da leitura de dados.

16-12 Motor Voltage

Range: Funcao:

0 V*| [0 - 65535 V]| Ver a tensdo do motor, um valor calculado
é usado para controlar o motor.

16-13 Frequency
Range: Funcao:

0 Hz*

[0 - 6553.5 Hz] | Visualizar a frequéncia do motor sem
amortecimento da ressonancia.

16-14 Motor current

Range: Funcao:
0 A*| [O- Ver a corrente do motor medida como valor
655.35 A] médio, Irvs. O valor é filtrado e por isso

aproximadamente 30 ms podem decorrer
desde que um valor de entrada é alterado até
0 momento em que os valores da leitura de
dados sao alterados.

16-15 Frequency [%]

Range: Funcéo:
0 %*| [O- Exibir uma word de dois bytes que relata a
6553.5 %] | frequéncia do motor real (sem amortecimento

da ressonancia) como porcentagem (escala
0000-4000 Hex) do pardmetro 4-19 Freqiiéncia

Range: Funcio: Max. de Saida.
0 Custom [0 - 9999 Exibir o valor da leitura persona-
Readout Custom lizada do pardmetro 0-30 Custom
Unit* Readout Unit] | Readout Unit ao Range: Funcao:
pardmetro 0-32 Custom Readout 0 Nm | [-30000 - Ver o valor do torque, com um sinal
Max Value. 30000 Nm] | algébrico, aplicado ao eixo do motor. Alguns

16-10 Power [kW]

motores fornecem mais de 160% de torque.
Consequentemente, os valores minimo e

Range: Funcao: maximo dependerdo da corrente do motor
0 [0 - Mostra a poténcia do motor em kW. O valor minima/maxima e do motor usado.
kw= 11000 calculado mostrado tem como base a tensao do
kW] barramento CC e a corrente do barramento CC

reais. O valor é filtrado e, portanto, aproxima- Range: Funcao:
damente 128 ms podem transcorrer desde a 0 RPM | [-30000 - Confira as rpm atuais do motor. Em
alteracao de um valor de entrada até a alteracdo 30000 RPM] | controle de processo de malha fechada ou
dos valores da leitura de dados. A resolucdo do malha aberta, a RPM do motor é estimada.
valor de leitura no fieldbus esta em incrementos Em modos de malha fechada de
de 1 W. velocidade, a RPM do motor é medida.
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16-18 Motor Thermal

16-36 Inv. Nom. Current

calculo é a fungao ETR selecionada em
parametro 1-90 Motor Thermal Protection.

16-20 Motor Angle

Funcao:

Range:

0*| [0 - 65535 ] | Exibir o ajuste do angulo do encoder atual com
relacédo a posicao do indice. A faixa de valores
de 0-65535 corresponde a 0-2xpi (radianos).

16-22 Torque [%]

Range: Funcao: Range: Funcao:
0 %*| [O- Exibir a carga térmica calculada do motor. O 0 A*| [0 -655.35 |[Visualizar a corrente nominal do inversor,
100 %] limite de corte é de 100%. A base para o Al que deve corresponder aos dados da

plagueta de identificagdo do motor
conectado. Os dados sao utilizados para
calcular o torque e a protecao do motor.

16-37 Inv. Max. Current

Range: Funcao:
0 A*| [0 - 65535 Exibir a corrente maxima do inversor, que
Al devera corresponder aos dados da plaqueta

de identificacao do motor. Os dados sao
utilizados para calcular o torque e a

Range: Funcao: protecao do motor.
0 %*| [-200- Ver o valor do torque em porcentagem
. ) 16-38 SL Controller State
200 % ] do torque nominal, com um sinal

algébrico, aplicado ao eixo do motor.

Range: Funcao:

16-30 DC Link Voltage
Range:

0 V*| [0 - 65535 V]| Exibir um valor medido. O valor é filtrado
com uma constante de tempo de 30 ms.

Funcao:

0* | [0-20 ]| Exibir o estado do evento em execugao pelo
controlador do SL.

16-39 Control Card Temp.

Range: Funcao:

16-33 Energia de Frenagem /2 min

Range: Funcao:
0 kw*| [0 - 10000 Ver a poténcia de frenagem transmitida
kw] a um resistor do freio externo. A

poténcia média é calculada com base na
média dos ultimos 120 s.

16-34 Heatsink Temp.

0 °C*| [0 - 65535 °C] [ Exibir a temperatura do cartao de

controle, estabelecida em C.

16-50 External Reference

Range: Funcao:
0 %*| [-200 - Ver a referéncia total, a soma das referéncias
200 %] digital, analégica, de barramento, predefinida

e congelar referéncias, mais a de catch-up e
de reducéo de velocidade.

16-35 Inverter Thermal

Range: Funcao:

0 %* [ [0-255 %]

Exibir a porcentagem de carga no inversor.

Range: Funcao:
0°C*| [-128 - 127 °C] | Ver a temperatura do dissipador de calor 16-52 Feedback[Unit]
do conversor de frequéncia. Range: Funcao:
0 [-4999 - 4999 | Visualizar a unidade de

ProcessCtrlUnit* | ProcessCtrlUnit] | feedback resultante da
selecdo da unidade e escala
em pardmetro 3-00 Reference
Range,

pardmetro 3-01 Reference/
Feedback Unit,

pardmetro 3-02 Minimum
Reference e

pardmetro 3-03 Maximum

Reference.

O
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16-53 Digi Pot Reference 16-65 Analog Output 42 [mA]

Range: Funcao: Range: Funcao:
0*| [-200 - Ver o valor do torque, com um sinal algébrico, 0 mA*| [0-20 Exibir o valor real na saida 42. O valor
200 ] aplicado ao eixo do motor. Alguns motores mA] exibido reflete a selecao em
fornecem mais de 160% de torque. Consequen- parametro 6-90 Terminal 42 Mode e
temente, os valores minimo e maximo pardmetro 6-91 Terminal 42 Analog Output.
dependeréo da corrente do motor minima/
Range: Funcao:
0| [0-151] | Ver o valor binério de todas as saidas digitais.
Range: Funcao:
0 RPM* | [-30000 - [ Parametro de leitura em que o rpm real do
30000 motor da fonte do feedback pode ser lido Range: Funcio:
RPM] em malha fechada e em malha aberta. A

0*| [0 - 130000 ] | Exibir a taxa de frequéncia real no terminal
fonte do feedback é selecionada em

parametro 7-00 Speed PID Feedback Source.

16-68 Pulse Input 33 [Hz]

16-60 Digital Input -
Range: Funcao:

N
O

Range: Funcao:

0*| [0 - 130000 ] | Exibir o valor real da frequéncia aplicada no
terminal 33, como uma entrada de impulso.

0*| [0- Ver o estado real das entradas digitais 18, 19, 27,
65535 ] 29, 32 e 33.

Bit 0 Terminal de entrada digital 33
Bit 1 Terminal de entrada digital 32 Range: Funcao:

Bit 2 Terminal de entrada digital 29 0% | [0 -40000 ] | Ver o valor real de impulsos aplicados no

Bit 3 Terminal de entrada digital 27 terminal 27, no modo de saida digital.

Bit 4 Terminal de entrada digital 19

Bit 5 Terminal de entrada digital 18
Bit 6-15 [N&o usado Range: Funcao:

0*

[0 - 65535 ] | Ver a configuragcao de todos os relés.
Tabela 4.6 Definicdo de bits

16-72 Counter A

16-61 Terminal 53 Setting Range: Funcao:

Mostrar a configuracdo do terminal de entrada 53. 0% | [-32768 - | Visualizar o valor atual do contador A. Os

Option: Funcio: 32767 1 contadores sao Uteis como operandos de

o VR o comparador, consulte pardmetro 13-10 Comparator
Operand.

6 Digital i t

[6] 'gita’ npu O valor pode ser reinicializado ou alterado por

16-62 Analog Input 53 meio das entradas digitais (grupo do parametro
5-1* Entradas digitais) ou utilizando uma acéo do
SLC (pardmetro 13-52 SL Controller Action).

Range: Funcéo:
’I*

[0-20] | Exibir o valor real na entrada 53.

16-73 Counter B

16-63 Terminal 54 Setting

. . Range: Funcéo:
Option: Funcao:
B . o o— g 0* | [-32768 - | Visualizar o valor atual do contador B. Os
5): I a configuracao do terminal de entrada 32767 ] contadores sao Uteis como operandos de
’ comparador (pardmetro 13-10 Comparator
[0] | Current mode Operand).
[1] | Voltage mode O valor pode ser reinicializado ou alterado por

meio das entradas digitais (grupo do parametro
5-1* Entradas digitais) ou utilizando uma a¢do do
Range: Funcao: SLC (parametro 13-52 SL Controller Action).

‘I*

16-64 Analog Input Al54

[0-20] | Exibir o valor real na entrada 54.
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16-74 Prec. Stop Counter

Range: Funcao:

16-91 Alarm Word 2

Range: Funcao:

0*| [0 - 2147483647 ]| Mostra o valor atual do contador de
paradas precisas.

16-80 Fieldbus CTW 1

Range: Funcao:
0*| [0 - Ver a control word (CTW) de dois bytes recebida
65535 ] do Mestre da rede. A interpretacao da CTW

depende do opcional de fieldbus instalado e do
perfil da CTW, selecionado no

parametro 8-10 Control Word Profile. Para maiores
informacoes, consulte o manual especifico do
fieldbus.

0*| [0 - OXFFFFFFFFUL ] | Visualizar a alarm word 2 enviada
através da porta de comunicagao serial,

em cddigo hex.

16-92 Warning Word
Range:
0

Funcao:

*

[0 - OXFFFFFFFFUL ] [ Ver a warning word enviada através da
porta de comunicagao serial, em
coédigo hex.

16-93 Warning Word

Range:

‘

Funcao:

16-82 Fieldbus REF 1

Range: Funcao:
0*| [-32768 - Para programar o valor de referéncia,
32767 ] consulte a word de dois bytes enviada com a

control word do mestre da rede. Para obter
mais informacgodes, consulte o manual do
fieldbus relevante.

16-84 Comm. Option STW

Range:

Funcao:

0*| [0 - 65535 ]| Visualizar a status word estendida do opcional
de comunicacdo do fieldbus. Para obter mais
informacoes, consulte o manual do fieldbus
relevante.

16-85 FC Port CTW 1

Range: Funcéo:
1084* [ [0 - Ver a control word (CTW) de dois bytes
65535 ] recebida do Mestre da rede. A interpretacao

da control word depende do opcional de
fieldbus instalado e do perfil da Control word
selecionada no pardmetro 8-10 Control Word
Profile.

16-86 FC Port REF 1
Range:

Funcao:

0*| [-32768 - 32767 1| Ver a ultima referéncia recebida da porta
do FC.

16-90 Alarm Word
Range:

0*| [0 - OXFFFFFFFFUL ] | Ver a alarm word enviada através da
porta de comunicagao serial, em

Funcao:

codigo hex.

*

0*| [0 - OXFFFFFFFFUL ] [ Visualizar a warning word 2 enviada
através da porta de comunicagao serial
em codigo hex.

16-94 Ext. Status Word

Range: Funcao:
0% | [0 - OXFFFFFFFFUL ] | Retornar a status word estendida
enviada através da porta de

comunicacgao serial em cédigo hex.

16-95 Ext. Status Word 2

Range: Funcéo:
0*| [0 - OXFFFFFFFFUL ] [ Retornar a status word estendida 2

enviada através da porta de

comunicagao serial em cédigo hex.

16-97 Alarm Word 3

Range: Funcao:

0*| [0 - OXFFFFFFFFUL ] [ Mostrar a alarm word 3 enviada através
da porta de comunicacdo serial em
codigo hex.
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4,17 Parametros 18-** Leitura de Dados 2

18-90 Process PID Error

Range: Funcao:

0 %* | [-200 - 200 %] | Fornece o valor do erro atual usado pelo
Controlador de Processo do PID.

18-91 PID de processo Saida
Range:

0 %*| [-200 - 200 %] | Fornece o valor de saida bruto atual do
Controlador de Processo do PID.

18-92 Process PID Clamped Output

Range: Funcao:

0 %*| [-200 - 200 %] | Fornece o valor de saida atual do
Controlador de Processo do PID apds os

Funcao:

limites de bracadeira serem observados.

18-93 Process PID Gain Scaled Output

Range: Funcao:
0 %*| [-200 - Fornece o valor de saida atual do
200 %] Controlador de Processo do PID apds os

limites de bracadeira serem observados e o
valor resultante ter escala de ganho.

4,18 Parametros 21-** Ext. Malha Fechada

21-09 Extended PID Enable

Selecione o controlador PID CL estendido que deve ser

sintonizado automaticamente.

Option: Funcao:
[0] * Disabled
[11 Enabled Ext CL1 PID

21-11 Ext. 1 Minimum Reference

Range: Funcao:

0 ExtPID1Unit* [ [-999999.999 - Este parametro programa o
999999.999 valor minimo que pode ser
ExtPID1Unit] obtido com a soma do

setpoint e a referéncia.

21-12 Ext. 1 Maximum Reference

Range: Funcao:
100 [-999999.999 - Este parametro programa
ExtPID1Unit 999999.999 o valor maximo que pode
ExtPID1Unit] ser obtido com a soma do
setpoint e a referéncia.

21-13 Ext. 1 Reference Source

Este parametro define qual entrada do conversor de frequéncia
deverd ser tratada como fonte do sinal de referéncia.

Option: Funcao:
[0] No function

[1] Analog Input 53

[2] Analog Input 54

[7] Frequency input 29

[8] Frequency input 33

21-14 Ext. 1 Feedback Source

Este parametro define qual entrada no conversor de frequéncia
deve ser tratada como fonte do sinal de feedback.

Option: Funcao:
[0] * No function

[1] Analog Input 53

[2] Analog Input 54

[3] Frequency input 29

[4] Frequency input 33

21-15 Ext. 1 Setpoint

Range:

Funcao:

0 ExtPID1Unit* | [-999999.999 - Este parametro é utilizado
999999.999 como referéncia de
ExtPID1Unit] comparacdo de valores de
feedback. O setpoint pode ser
desviado por meio de
referéncias digitais, analégicas
ou de barramento.
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21-17 Ext. 1 Reference [Unit]

Range: Funcao:

0 ExtPID1Unit* | [-999999.999 - Retorna o valor de
999999.999 ExtPID1Unit] | referéncia resultante.

21-18 Ext. 1 Feedback [Unit]
Range: Funcao:

0 ExtPID1Unit* | [-999999.999 - Retorna o valor de
999999.999 ExtPID1Unit] | feedback.

21-19 Ext. 1 Output [%]

Range: Funcao:

0 %*| [0 - 100 %] | Retorna o valor da saida do controlador PID
de malha fechada estendida 1.

21-20 Ext. 1 Normal/Inverse Control

Selecione [0] Normal se a saida do controlador precisar ser
reduzida quando o feedback for maior que a referéncia.
Selecione [1] Inverso se a saida precisar ser aumentada quando o
feedback for maior que a referéncia.

Option: Funcéo:
[0] * Normal
[1] Inverse

21-21 Ext. 1 Proportional Gain

Range: Funcao:

0.01*[ [0-10][O ganho proporcional indica o nimero de vezes
em que o erro, entre o setpoint e o sinal de
feedback, deve ser aplicado.

21-22 Ext. 1 Integral Time

Range: Funcao:
10000 s*| [0.01 - O integrador proporciona um ganho
10000 s] crescente se houver um erro constante

entre o setpoint e o sinal de feedback. O
tempo integrado é aquele requerido pelo
integrador para alcancar o mesmo ganho
que o ganho proporcional.

21-23 Ext. 1 Differentation Time

Range: Funcéo:

0s*| [0-10 s]|O diferenciador ndo responde a um erro
constante. Ele sé fornece algum ganho se
houver mudanca no erro. Quanto mais rapido o
erro mudar, maior é o ganho do diferenciador.

21-24 Ext. 1 Dif. Gain Limit

Range: Funcéo:

5 | [1-501](Programar um limite para o ganho diferencial
(DG). O DG aumenta se houver mudancas rapidas.
Limitar o DG para obter um ganho diferencial
puro, para mudancas lentas e um ganho
diferencial constante, para mudancas rapidas.
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4.19 Parametros 22-** Funcdes de Aplicacao

22-02 Sleepmode CL Control Mode

Esse parametro é usado para definir se o feedback é detectado
para entrar no sleep mode em malha fechada de processo.

Option: Funcao:

[0] * Normal Detectar feedback junto
com outros parametros.

[1] Simplified Néao detectar feedback.

Verificar apenas velocidade
de sleep e tempo.

22-40 Tempo Minimo de Funcionamento
Range: Funcéo:

10 s*

[0 - 600 s] | Programe o tempo de funcionamento minimo
desejado para o motor apés um comando de
partida (entrada digital ou barramento) antes
de entrar em sleep mode.

22-41 Sleep Time Minimo
Range:
10 s*

Funcao:

[0 - 600 s] | Programe o tempo minimo para permanecer
em sleep mode. Isso anula qualquer condigao
de ativacao.

22-43 Velocidade de Ativacao [Hz]

Range: Funcao:
10| [0 - Para ser usado somente se
400.0 ] pardametro 1-00 Modo Configuragdo estiver

programado para [0] Malha aberta e um
controlador externo aplicar a referéncia de
velocidade. Programe a velocidade de referéncia
em que o sleep mode deve ser desativado.

22-44 Wake-Up Ref./FB Diff

22-45 Setpoint Boost

Range: Funcao:

0% | [-100 [ Para ser usado somente se pardmetro 1-00 Configu-

e - ration Mode estiver programado para [1] Malha
100 %] | Fechada e for utilizado o controlador Pl integrado.

Em sistemas com, por exemplo, regulagem
constante de pressao, é vantajoso aumentar a
pressdo do sistema antes de parar o motor. Isso
estende o tempo em que o motor é parado e
ajuda a evitar partidas/paradas frequentes.

Ajuste a sobrepressdo/superaquecimento desejado
em porcentagem de setpoint para a pressao (Pset)/
temperatura antes de entrar em sleep mode.

Se a configuracao for para 5%, a pressao de
impulséo é Pset x 1,05. Os valores negativos podem
ser usados para o controle de torre de
resfriamento, onde uma mudanca negativa é
necessaria.

22-46 Maximum Boost Time

Range: Funcao:
60 [0 - Para ser usado somente quando
s* 600 s] | pardmetro 1-00 Configuration Mode estiver

programado para [1] Malha Fechada e o
controlador Pl integrado for usado para controlar a
presséo.

Ajuste o tempo maximo para o qual o modo de
impulso é permitido. Se o tempo programado for
excedido, o sleep mode é acessado sem aguardar
a pressdo de impulso programada ser atingida.

22-47 Velocidade de Sleep [Hz]
Range: Funcao:

0

*

[0 - 400.0 ] | Ajuste a velocidade abaixo da qual o conversor
de frequéncia entra em sleep mode.

programado para [1] Malha Fechada e o
controlador Pl integrado for usado para
controlar a pressao.

Programe a queda de pressao permitida em
porcentagem do setpoint da pressdo (Pset), antes
de cancelar o sleep mode.

Range: Funcao:
10% | [0- Para ser usado somente se 22.48 S Delay Ti
& 100 %] | parametro 1-00 Configuration Mode estiver

Range: Funcao:

0 s*[ [0 - 3600 s] | Programe o tempo de atraso que o motor
aguarda antes de entrar em sleep mode
quando a condicdo para entrar em sleep
mode for atendida.

22-49 Wake-Up Delay Time

Range: Funcao:

0 s*[ [0 - 3600 s] | Programe o tempo de atraso que o motor
aguarda antes de ser ativado do sleep mode
quando a condicdo para ativagao for
atendida.

MG07C328

Danfoss A/S © 07/2016 Todos os direitos reservados. 103




Danfits

Descri¢coes do Parametro

VLT® Midi Drive FC 280

4.19.1 22-6* Deteccao de correia partida

Use a deteccao de correia partida em sistemas de malha
aberta e de malha fechada para bombas e ventiladores. Se
o torque estimado do motor (corrente) estiver abaixo do
valor do torque de correia partida (corrente)

(parametro 22-61 Broken Belt Torque), a frequéncia de saida
do conversor de frequéncia for superior ou igual a 15 Hz e
a condicdo estiver ativa para pardmetro 22-62 Broken Belt
Delay, pardmetro 22-60 Broken Belt Function sera executado.

22-60 Broken Belt Function

4.20 Parametros 30-** Recursos Especiais

4.20.1 30-2* Ajuste Ajuste de Partida

30-20 High Starting Torque Time [s]

Range: Funcao:

[0 - 60 s] | Tempo torque de partida alto do Motor
PM no modo VVC* sem feedback.

30-21 High Starting Torque Current [%)]

Range: Funcao:

Size related*

[11 [Warning | O conversor de frequéncia continua funcionando,
mas ativa a adverténcia 95, Correia partida. Uma
saida digital do conversor de frequéncia ou um
fieldbus envia uma adverténcia para outro
equipamento.

[2] | Trip O conversor de frequéncia para de funcionar e
ativa o alarme 95, Correia partida. Um fieldbus ou
uma saida digital do conversor de frequéncia

envia um alarme para outro equipamento.

Option: Funcéo: Size related* | [0 - 200.0 %] | Alta corrente de torque de partida
Selecione as acdes a serem executadas se a para motores PM em modo VVC*
condicédo de correia partida for detectada. sem feedback.

[0] * | Off

30-22 Locked Rotor Protection

Option: Funcao:
[0] * | Off
[1] On

30-23 Locked Rotor Detection Time [s]

Range: Funcao:
0.10 s*

A protecao de rotor bloqueado para motores PM.

[0.05 - 1 s] | A deteccao de rotor bloqueado para
motores PM.

22-61 Torque de Correia Partida

Range: Funcao:
10 %*

[5 - 100 %] | Programa o torque de correia partida como
porcentagem do torque nominal do motor.

22-62 Broken Belt Delay

Range: Funcao:
10 s*| [0 - 600 |Programe o tempo durante o qual as
s] condi¢oes de correia partida devem estar

ativas antes de executar a agdo selecionada em
parametro 22-60 Broken Belt Function.
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4.21 Parametros 32-** Configuragdes basicas do controle de movimento

32-11 User Unit Denominator

Range: Funcao:
| - Todas as posi¢oes de destino sao feitas em
65535 ] unidades do usudrio e sao convertidas para

quad-contas internamente. Ao selecionar
unidades de escala é possivel trabalhar com
qualquer unidade de medicdo (por exemplo,
mm). Esse fator consiste de um numerador e um

denominador.

32-12 User Unit Numerator

Range: Funcao:
™| - Todas as posi¢oes de destino sao feitas em
65535 ] unidades do usudrio e sao convertidas para

quad-contas internamente. Ao selecionar
unidades de escala é possivel trabalhar com
qualquer unidade de medicdo (por exemplo,
mm). Esse fator consiste de um numerador e um
denominador.

32-67 Max. Tolerated Position Error

Range: Funcao:
2000000% | [1 - Este parametro define o erro
2147483648 ] maximo permitido entre a posicdo

real e a posicdo de comando
calculada. Se o erro real exceder o
valor programado neste parametro,
o alarme de posicao-controle-falha
é acionado.

32-80 Maximum Allowed Velocity

Range: Funcao:
1500 RPM*| [1 - 30000 Este parametro define a
RPM] velocidade maxima em RPM

durante o controle de movimento.

32-81 Motion Ctrl Quick Stop Ramp

Range: Funcao:

1000 ms* | [50 - 3600000 Este parametro define o tempo de
ms] rampa de parada rapida da
velocidade méxima permitida até 0
para controle de movimento.
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4.22 Parametros 33-** Controle de movimento avancado Configuracoes

33-00 Homing Mode

Selecione o modo de inicio.

Option: Funcao:
[0] * Not forced

[1] Forced manual homing

[2] Forced automated homing

33-01 Home Offset
Range:

0*| [-1073741824 -
1073741824 ]

Funcao:

Use este parametro para definir um
deslocamento de 0 (home posicao)
comparado a posicdo apds retorno ao
inicio.

33-02 Home Ramp Time

Range: Funcao:
10 ms*| [1- 1000 |Este parametro define o tempo de rampa
ms] (em ms) da imobilidade ao valor

programado em pardmetro 32-80 Maximum
Allowed Velocity.

33-03 Homing Velocity

Range: Funcao:
100 [-1500 - Este parametro define a velocidade de
RPM* 1500 RPM] | retorno ao inicio. Nao deve exceder a

parametro 32-80 Maximum Allowed
Velocity.

33-04 Homing Behaviour

Option: Funcao:

Defina o comportamento quando a chave
de inicio for encontrada: Reversao sem
busca de indice (0 pulso) ou encami-
nhamento sem busca de indice.

[1]1 * | Reverse no
index

[3] | Forward no
index

33-41 Negative Software Limit
Range: Funcao:

-500000*

[-1073741824 | Esta ativo somente durante o posicio-
- 1073741824 ] | namento e se
pardmetro 33-43 Negative Software
Limit Active estd programado para [1]
Ativo. Se estiver ativo e
pardmetro 34-50 Actual Position cair
abaixo do valor especificado nesse
parametro, um alarme de falha de
controle da posigdo é relatado com o
motivo da falha [5] Limite SW Neg. que
é especificado em pardmetro 37-18 Pos.
Ctrl Fault Reason. O valor méaximo é o

33-41 Negative Software Limit

Range: Funcao:

valor especificado em

pardametro 33-42 Positive Software Limit.
O valor padrao é a menor valor entre
-500. 000.e pardmetro 33-42 Positive
Software Limit.

33-42 Positive Software Limit
Range: Funcéo:

500000*

[-1073741824
- 1073741824 ]

Esta ativo somente durante o posicio-
namento e parametro 33-44 Positive
Software Limit Active esta programado
para [1] Ativo. Se estiver ativo e
parametro 34-50 Actual Position cair
abaixo do valor especificado nesse
parametro, um alarme de falha de
controle da posicdo é relatado com o
motivo da falha [4] Limite SW Pos. que
é especificado em pardmetro 37-18 Pos.
Ctrl Fault Reason.

33-43 Negative Software Limit Active

Option: Funcéo:

[0] * | Inactive
[11 | Active

Quando esse parametro for programado para
ativo, o conversor de frequéncia verifica
continuamente se a posicao de destino esta
abaixo do limite negativo de software. Se isso
ocorrer, um erro é emitido e o controle do
conversor de frequéncia é desligado.

33-44 Positive Software Limit Active

Option: Funcéo:

[0] * | Inactive
[1] | Active

Quando esse parametro for programado para
ativo, o conversor de frequéncia verifica
continuamente se a posicdo de destino estd acima
do limite positivo de software. Se isso ocorrer, um
erro é emitido e o controle do conversor de
frequéncia é desligado.

33-47 Target Position Window

Funcao:

Range:

0*| [0 - 10000 ] | Define o tamanho da janela de destino com a
unidade do usuario. Uma posicao é visualizada
como alcangada somente quando a posi¢ao
real estiver dentro desta janela.
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4.23 Parametros 34-** Leituras de Dados do Controle de Movimento

34-01 PCD 1 Write For Application

34-21 PCD 1 Read For Application

Range: Funcéo: Range: Funcao:
0*| [0 - 65535 ]| Valor recebido no PCD1 do telegrama do 0*| [0 - 65535 ] | Valor recebido no PCD1 do telegrama do
fieldbus. fieldbus.

34-02 PCD 2 Write For Application

34-22 PCD 2 Read For Application

Range: Funcao: Range: Funcao:
0*| [0 - 65535 ]| Valor recebido no PCD2 do telegrama do 0*| [0 - 65535 ]| Valor enviado no PCD2 do telegrama do
fieldbus. fieldbus.

34-03 PCD 3 Write For Application

34-23 PCD 3 Read For Application

Range: Funcéo: Range: Funcao:
0*| [0 - 65535 ]| Valor recebido no PCD3 do telegrama do 0*| [0 - 65535 ]| Valor enviado no PCD3 do telegrama do
fieldbus. fieldbus.

34-04 PCD 4 Write For Application

34-24 PCD 4 Read For Application

Range: Funcao: Range: Funcao:
0*| [0 - 65535 ]| Valor recebido no PCD4 do telegrama do 0*| [0 - 65535 ]| Valor enviado no PCD4 do telegrama do
fieldbus. fieldbus.

34-05 PCD 5 Write For Application

34-25 PCD 5 Read For Application

Range: Funcao: Range: Funcao:
0*| [0 - 65535 ]| Valor recebido no PCD5 do telegrama do 0*| [0 - 65535 ]| Valor enviado no PCD5 do telegrama do
fieldbus. fieldbus.

34-06 PCD 6 Write For Application

34-26 PCD 6 Read For Application

Range: Funcao: Range: Funcao:
0*| [0 - 65535 ]| Valor recebido no PCD6 do telegrama do 0*| [0 - 65535 ]| Valor enviado no PCD6 do telegrama do
fieldbus. fieldbus.

34-07 PCD 7 Write For Application

34-27 PCD 7 Read For Application

Range: Funcao: Range: Funcao:
0*| [0 - 65535 ]| Valor recebido no PCD7 do telegrama do 0*| [0 - 65535 ]| Valor enviado no PCD7 do telegrama do
fieldbus. fieldbus.

34-08 PCD 8 Write For Application

34-28 PCD 8 Read For Application

Range: Funcao: Range: Funcao:
0*| [0 - 65535 ]| Valor recebido no PCD8 do telegrama do 0*| [0 - 65535 ]| Valor enviado no PCD8 do telegrama do
fieldbus. fieldbus.

34-09 PCD 9 Write For Application

34-29 PCD 9 Read For Application

Range: Funcao: Range: Funcao:
0*| [0 - 65535 ] | Valor recebido no PCD9 do telegrama do 0*| [0 - 655351 | Valor enviado no PCD9 do telegrama do
fieldbus. fieldbus.

34-10 PCD 10 Write For Application

34-30 PCD 10 Read For Application

Range: Funcéo: Range: Funcao:
0*| [0 - 65535 ]| Valor recebido no PCD10 do telegrama do 0*| [0 - 65535 ] | Valor enviado no PCD10 do telegrama do
fieldbus. fieldbus.
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34-50 Actual Position

Range: Funcao:

0*| [-1073741824 - A posicao real na unidade do
1073741824 ] usuario.

34-56 Track Error

Range: Funcao:

0*| [-2147483647 - Leitura do erro entre a posicao de
2147483647 | comando calculada e a posigao real

na unidade do usuério.
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4.24 Parametros 37-** Configuracdes da Aplicacao

37-00 Application Mode

Option: Funcao:
[o] * Drive mode
[2] Position Control

37-01 Pos. Feedback Source

Funcao:

Option:
[0

24V Encoder | Selecione a posicao da fonte do feedback.

37-02 Pos. Target
Range:

0*| [-1073741824
- 1073741824 ]

Funcao:

Se parametro 37-03 Pos. Type estiver
programado para [0] Absoluto, a posicao de
destino é uma posicdo absoluta (relativa a
posicdo inicial). Se pardmetro 37-03 Pos. Type
estiver programado para [1] Relativo e a
ultima posicao foi obtida através de jogging,
a posicao de destino é relativa a essa
posicdo. Se a ultima posicao foi atingida
como resultado de um comando de posicio-
namento, a posicao de destino é relativa a
ultima posicao de destino, independente de
ser atingida ou néo.

37-03 Pos. Type

Este parametro define o tipo de posicao de destino.

37-07 Pos. Auto Brake Ctrl

Quando a funcdo de controle de frenagem automatica estiver

desabilitada, o conversor de frequéncia controla a aplicacdo
também na posicao imovel. Quando a fungao de controle de
frenagem automadtica estiver ativada, o freio mecanico é ativado
automaticamente sempre que a aplicacdo estiver parada durante
um periodo especificado em pardmetro 37-08 Pos. Hold Delay.

Option: Funcao:
[0] Disable
[1] * Enable

37-08 Pos. Hold Delay

Range: Funcao:
0 ms*| [0- 10000 |Para ser usado com a fungao de controle de
ms] frenagem automatico. O atraso de retencdo

é um periodo de espera em que o freio nao
é ativado mesmo que a aplicacdo esteja
parada.

37-09 Pos. Coast Delay

Range: Funcao:
200 [0 - 1000 | Para ser usado com a fungao de controle de
ms* ms] frenagem automatico. O atraso de parada

por inércia é o atraso da ativacao do freio
mecanico para desabilitar o controlador e
realizar a parada por inércia do conversor de

37-05 Pos. Ramp Up Time

Range: Funcao:
5000 [50 - Define o tempo em milissegundos que
ms* 100000 ms] | leva para acelerar desde a imobilidade

até parametro 32-80 Maximum Allowed
Velocity.

37-06 Pos. Ramp Down Time

Range: Funcéo:
5000 [50 - E definido como o tempo em milisse-
ms* 100000 ms] | gundos que leva de

parametro 32-80 Maximum Allowed

Option: Funcao: frequéncia.
[0] * Absolute
& Relative 37-10 Pos. Brake Delay
Range: Funcao:
200 [0 - 1000 [ Para ser usado com a fungao de controle
Range: Funcao: ms* ms] de frenagem automadtico. O atraso do freio
100 - Define a velocidade durante o posicio- € 0 atraso ap6s a ativagdo do controle e a
RPM* 30000 namento. O valor maximo nao deve magnetizagdo do motor antes de abrir o
RPM] exceder o valor especificado em freio.
pardmetro 32-80 Maximum Allowed Velocity.
37-11 Pos. Brake Wear Limit

Range: Funcao:
0* [0 o

1073741824 ]

Programe este parametro para um valor
positivo. Enquanto o freio estiver ativado,
se o conversor de frequéncia mover além
do limite na unidade do usuario
programada neste parametro, o conversor
de frequéncia relata um alarme FALHA DE
CONTROLE DE POSICAO com o motivo da
falha Limite de desgaste do freio excedido.

37-12 Pos. PID Anti Windup

Configurar a ativacao ou ndo do anti windup do PID de posicio-

Velocity até ficar imével. namento.
Option: Funcao:
[0] Disable
[1] * Enable
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37-13 Pos. PID Output Clamp

Range: Funcao:
1000% | [1 - Este parametro fixa a saida total do PID.
10000 ] Uma configuracéo de 1,000 corresponde a

100% de pardmetro 32-80 Maximum Allowed
Velocity.

37-14 Pos. Ctrl. Source

Seleciona a fonte de controle para controlar posicionamento.

Option: Funcéo:
[0 DI
[1] FieldBus

37-15 Pos. Direction Block

Use este parametro para configurar o bloqueio ou ndo de um

sentido e o sentido a ser bloqueado.

Option: Funcao:
[0] * No Blocking

[1] Block Reverse

[2] Block Forward

37-17 Pos. Ctrl Fault Behaviour

Este parametro determina o comportamento do conversor de

frequéncia apds uma falha ser detectada.

Option: Funcéo:
[0] * Ramp Down&Brake
[11 Brake Directly

37-18 Pos. Ctrl Fault Reason

PARAMETRO SOMENTE DE LEITURA: O motivo da falha de
corrente do alarme. FALHA DO CONTROLE DE POSICAO é exibido
neste parametro.

Option: Funcao:
[0] * No Fault

[1] Homing Needed

[2] Pos. HW Limit

[3] Neg. HW Limit

[4] Pos. SW Limit

[5] Neg. SW Limit

[7]1 Brake Wear Limit

[8] Quick Stop

[9] PID Error Too Big

[12] Rev. Operation

[13] Fwd. Operation

[20] Can not find home position

37-19 Pos. New Index
Range: Funcao:
0*

[0-255] | O numero de indice travado atualmente.
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5 Listas de Parametros

5.1 |ntrodugéo indice de conversao Fator de conversao
100 1

5.1.1 Configuracées Padrao 75 3600000
74 3600

Alteracdes durante a operagao 70 60

True (verdadeiro) significa que o parametro pode ser 67 1/60

alterado enquanto o conversor de frequéncia estiver em 5 1000000

operacao e false (falso) significa que o conversor de 5 100000

frequéncia deve ser parado antes de ser feita uma 2 10000

alteracéo. 3 1000

4-setup 2 100

Todos os setups: O parametro pode ser definido indivi- 1 10

dualmente em cada um dos 4 setup, isso &, 1 Unico 0 1

parametro pode possuir 4 valores de dados diferentes. R 01

1 setup: O valor dos dados é o mesmo em todos os B 001

setups. 3 0,001

Tipo de [Descricao Tipo 4 0,0001

dados -5 0,00001

2 Ne inteiro 8 Int8 6 0,000001

3 Ne inteiro 16 Int16 7 0,0000001

4 N® inteiro 32 Int32 Tabela 5.2 Tabela de Conversao

5 8 sem designacdo Uint8

6 16 sem designacao Uint16

7 32 sem designacao Uint32

9 String Visivel VisStr

33 Valor de 2 bytes normalizado N2

35 Sequéncia de bits de 16 varidveis booleanas |V2

54 Diferenca de horario s/ data TimD

Tabela 5.1 Tipo de dados

5.1.2 Conversao

Os diversos atributos de cada parametro sao exibidos em
Configuragdo de Fdbrica. Os valores de parametro sao
transferidos somente como numeros inteiros. Os fatores de
conversao sao, portanto, usados para transferir decimais.

Pardametro 4-12 Lim. Inferior da Veloc. do Motor [Hz] tem um
fator de converséao de 0,1. Para definir a frequéncia minima
para 10 Hz, transfira o valor 100. Um fator de conversiao
0,1 significa que o valor transferido é multiplicado por 0,1.
Portanto, o valor 100 sera lido como 10,0.

Exemplos:

0 s=indice de conversdo 0

0,00 s=indice de conversdo -2
0 ms=indice de conversao -3
0,00 ms=indice de conversao -5
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5.1.3 Parametros Ativos/Inativos nos Diferentes Modos de Controle do Drive

+ indica que o parametro esta ativo no modo.
- indica que o parametro esta inativo no modo.

Parametro 1-10 Motor Construction Motor CA
Parametro 1-01 Motor Control Principle Modo U/f vvCt

Parametro 1-00 Modo Configuragdo
[0] Malha Aberta Velocidade +
[1] Malha Fechada de Velocidade -

+
+

[2] Torque de malha fechada - +
[3] Processo + +
+

+

2

[4] Torque Malha Aberta _
[7] Malha Aberta do PID Estendido +

Pardmetro 1-03 Caracteristicas de Torque - 412

Pardmetro 1-06 Sentido Hordrio + +
Pardmetro 1-20 Poténcia do Motor [kW]
(parametro 0-03 Regional Settings = [0] Internacional)

Pardmetro 1-22 Tensdo do Motor

Pardmetro 1-23 Freqliéncia do Motor

Parametro 1-24 Corrente do Motor

Parametro 1-25 Velocidade nominal do motor

Pardmetro 1-29 Adaptacdo Automdtica do Motor (AMA)

Parametro 1-30 Resisténcia do Estator (Rs)

Pardmetro 1-33 Reatdncia Parasita do Estator (X1)

Parametro 1-35 Reatdncia Principal (Xh)

|+ [+ |||+
|+ [+ H] |+ ]+

Pardmetro 1-39 Pélos do Motor

Tabela 5.3 Parametros ativos/inativos

1) Torque constante
2) Torque varidvel
3) AEO

Parametro 1-10 Construc¢do do Motor Motor CA
Pardmetro 1-01 Principio de Controle do Motor Modo U/f vvcr

Parametro 1-50 Magnetizacdo do Motor a 0 Hz - +

Parametro 1-52 Veloc Min de Magnetiz. Norm. [Hz] - +

Pardmetro 1-55 Caracteristicas U/f - U

+ |+

Pardmetro 1-56 Caracteristicas U/f - F

Parametro 1-60 Compensac¢ao de Carga em Baix Velocid -

+

Pardmetro 1-61 Compensag¢do de Carga em Alta Velocid -

+
2

Pardmetro 1-62 Compensag¢do de Escorregamento -

Parametro 1-63 Const d Tempo d Compens Escorregam +5)

Pardmetro 1-64 Amortecimento da Ressondncia

Parametro 1-65 Const Tempo Amortec Ressonanc

Pardmetro 1-71 Atraso da Partida

Pardmetro 1-72 Fungédo de Partida

Parametro 1-73 Flying Start -
Pardmetro 1-75 Velocidade de Partida [Hz] -
Pardmetro 1-76 Corrente de Partida -

|+ + |+ [+ +]+]+

Tabela 5.4 Parametros ativos/inativos

4) Néo usado quando parametro 1-03 Caracteristicas de Torque = VT.
5) Parte do amortecimento de ressondncia.

112 Danfoss A/S © 07/2016 Todos os direitos reservados. MGO07C328



Listas de Parametros Guia de Programacao

Parametro 1-10 Constru¢do do Motor Motor CA

Parametro 1-01 Principio de Controle do Motor Modo U/f vvCt
Pardmetro 1-80 Fungéo na Parada + +

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

Parametro 1-90 Prote¢do Térmica do Motor

+
+

Parametro 1-93 Fonte do Termistor +
Parametro 2-00 Corrente de Hold CC +
+

+

+

Pardmetro 2-01 Corrente de Freio CC

Parametro 2-02 Tempo de Frenagem CC
Pardmetro 2-04 Veloc.Acion.d FreioCC [Hz]
Parametro 2-10 Fungdo de Frenagem +6)

Parametro 2-11 Resistor de Freio (ohm) +

Pardmetro 2-12 Limite da Poténcia de Frenagem (kW) +

Parametro 2-16 Corr Mdx Frenagem CA -

Parametro 2-17 Controle de Sobretensao

Parametro 2-19 Ganho de Sobretensédo

Pardmetro 2-20 Corrente de Liberagdo do Freio

|+ |+ [+ [+ + ]+ + |+ |+ +]+

+|+ [+ +

Parametro 2-22 Velocidade de Ativagédo do Freio [Hz]

Tabela 5.5 Parametros ativos/inativos

6) Ndo Freio CA
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5.2 Listas de Parametros

5.2.1 0-** operacao/Display

Nume |Descricao do parametro Valor-padrao 4 set-up Alteracdo | indice de Tipo
ro do durante a | conversao

para operagao

metro

0-0* Basic Settings

0-01 Idioma [0] Inglés 1 set-up TRUE - Uint8
0-02 Unidade da Veloc. do Motor [1]1 Hz 2 set-ups FALSE - Uint8
0-03 Definicoes Regionais [0] International 1 set-up FALSE - Uint8
0-04 Estado Operacional na Energizagao [1] Parad forcd,ref=ant. All set-ups TRUE - Uint8
0-06 Tipo de Grade ExpressionLimit 1 set-up FALSE - Uint8
0-07 Tl de Frenagem CC Automatica [1] On (Ligado) 1 set-up FALSE - Uint8
0-1* Operag¢bes Set-up

0-10 Setup Ativo [1] Setup 1 1 set-up TRUE - Uint8
0-11 Set-up da Programacéo [9] Ativar Set-up 1 set-up TRUE - Uint8
0-12 Este Set-up é dependente de [20] Setups Vinculados All set-ups FALSE - Uint8
0-14 Leitura: Set-ups. Prog. / Canal 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
0-16 Application Selection [0] None 1 set-up FALSE - Uint8
0-2* Display do LCP

0-20 Linha do Display 1.1 Pequeno 1602 All set-ups TRUE - Uint16
0-21 Linha do Display 1.2 Pequeno 1614 All set-ups TRUE - Uint16
0-22 Linha do Display 1.3 Pequeno 1610 All set-ups TRUE - Uint16
0-23 Linha do Display 2 Grande 1613 All set-ups TRUE - Uint16
0-24 Linha do Display 3 Grande 1502 All set-ups TRUE - Uint16
0-3* Leitura do LCP

0-30 Unidade de Leitura Personalizada [11 % 1 set-up TRUE - Uint8
0-31 Valor Min Leitura Personalizada 0 CustomReadoutUnit 1 set-up TRUE -2 Int32
0-32 Valor Méx Leitura Personalizada 100 CustomReadoutUnit 1 set-up TRUE -2 Int32
0-37 Texto de Display 1 | 1 set-up TRUE VisStr[21]
0-38 Texto de Display 2 | 1 set-up TRUE VisStr[26]
0-39 Texto de Display 3 | 1 set-up TRUE VisStr[26]
0-4* Teclado do LCP

0-40 Tecla [Hand on] (Manual ligado) do LCP [1] Ativado All set-ups TRUE - Uint8
0-42 Tecla [Auto on] (Automét. ligado) do LCP [1] Ativado All set-ups TRUE - Uint8
0-44 Tecla [Off/Reset]-LCP [1] Ativado All set-ups TRUE - Uint8
0-5* Copiar/Salvar

0-50 Cépia do LCP [0] Sem cépia 1 set-up FALSE - Uint8
0-51 Cépia do Set-up [0] Sem copia 1 set-up FALSE - Uint8
0-6* Senha

0-60 |Senha do Menu Principal 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
5.2.2 1-** Carga e Motor

Nume |Descricdo do parametro Valor-padrao 4 set-up Alteracao indice de | Tipo
ro do durante a | conversao

para operagao

metro

1-0* Programag Gerais

1-00 |Modo Configuracéo [0] Malha Aberta All set-ups TRUE - Uint8
1-01 Principio de Controle do Motor [1] vwcC* All set-ups FALSE - Uint8
1-03 | Caracteristicas de Torque [0] Torque compressor All set-ups FALSE - Uint8
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Nume |Descricdo do parametro Valor-padrao 4 set-up Alteracao indice de | Tipo
ro do durante a | conversao

para operagao

metro

1-06 | Sentido Horario [0] Normal 1 set-up FALSE - Uint8
1-08 | Motor Control Bandwidth ExpressionLimit 1 set-up FALSE - Uint8
1-1* Selecao do Motor

1-10 | Construgao do Motor [0] Asynchron 1 set-up FALSE - Uint8
1-14 | Fator de Ganho de Amortecimento 120 % All set-ups TRUE 0 Int16
1-15 | Const. de Tempo do Filtro de Baixa Veloc ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint16
1-16 | Const. de Tempo do Filtro de Alta Veloc. ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint16
1-17 | Const. de tempo do filtro de tensao ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Uint16
1-2* Motor Data

1-20 | Poténcia do Motor [kW] ExpressionLimit All set-ups FALSE - Uint8
1-22  [Tensédo do Motor ExpressionLimit All set-ups FALSE Uint16
1-23  [Freqiiéncia do Motor ExpressionLimit All set-ups FALSE Uint16
1-24  [Corrente do Motor ExpressionLimit All set-ups FALSE -2 Uint32
1-25 | Velocidade nominal do motor ExpressionLimit All set-ups FALSE 67 Uint16
1-26 | Torque nominal do Motor ExpressionLimit All set-ups FALSE -1 Uint32
1-29 | Adaptacdo Automatica do Motor (AMA) [0] Off (Desligado) All set-ups FALSE - Uint8
1-3* Dados Avang. do Motor |

1-30 | Resisténcia do Estator (Rs) ExpressionLimit All set-ups FALSE -3 Uint32
1-31 Resisténcia do Rotor (Rr) ExpressionLimit All set-ups FALSE -3 Uint32
1-33 Reatancia Parasita do Estator (X1) ExpressionLimit All set-ups FALSE -3 Uint32
1-35 | Reatancia Principal (Xh) ExpressionLimit All set-ups FALSE -2 Uint32
1-37 Indutancia do eixo-d (Ld) ExpressionLimit All set-ups FALSE -6 Int32
1-38 |Induténcia do eixo-q (Lq) ExpressionLimit All set-ups FALSE -6 Int32
1-39 | Pdlos do Motor ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint8
1-4* Dados Avang. do Motor

1-40 | Forca Contra Eletromotriz em 1T000RPM ExpressionLimit All set-ups FALSE Uint16
1-42 | Comprimento do Cabo do Motor 50 m All set-ups FALSE Uint8
1-43 | Comprimento do cabo do motor 164 ft All set-ups FALSE Uint16
1-44 | d-axis Inductance Sat. (LdSat) ExpressionLimit All set-ups FALSE -6 Int32
1-45 | qg-axis Inductance Sat. (LqSat) ExpressionLimit All set-ups FALSE -6 Int32
1-46 | Ganho de Deteccdo de Posicdo 100 % All set-ups TRUE Uint16
1-48 | Current at Min Inductance for d-axis 100 % All set-ups FALSE Int16
1-49 | Corrente na Indutancia Min. 100 % All set-ups FALSE Uint16
1-5* Load Indep. Setting

1-50 [Magnetizacado do Motor a 0 Hz 100 % All set-ups TRUE 0 Uint16
1-52 | Veloc Min de Magnetiz. Norm. [Hz] 1 Hz All set-ups TRUE -1 Uint16
1-55 |[Caracteristicas U/f - U ExpressionLimit All set-ups FALSE -1 Uint16
1-56 |Caracteristicas U/f - F ExpressionLimit All set-ups FALSE -1 Uint16
1-6* Load Depen. Setting

1-60 |Compensacao de Carga em Baix Velocid 100 % All set-ups TRUE Int16
1-61 | Compensacao de Carga em Alta Velocid 100 % All set-ups TRUE Int16
1-62 | Compensacao de Escorregamento ExpressionLimit All set-ups TRUE Int16
1-63 | Const d Tempo d Compens Escorregam 0.1s All set-ups TRUE -2 Uint16
1-64 | Amortecimento da Ressonancia 100 % All set-ups TRUE 0 Uint16
1-65 | Const Tempo Amortec Ressonanc 0.005 s All set-ups TRUE -3 Uint16
1-66 | Corrente Min. em Baixa Velocidade 50 % All set-ups TRUE 0 Uint32
1-7* Start Adjustments

1-70 | Modo de Partida PM [0] Detecgdo de Rotor All set-ups TRUE - Uint8
1-71 Atraso da Partida 0s All set-ups TRUE -1 Uint8
1-72 | Funcdo de Partida [2] ParadInérc/tempAtra All set-ups TRUE - Uint8
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Nume |Descricdo do parametro Valor-padrao 4 set-up Alteracao indice de | Tipo
ro do durante a | conversao

para operagao

metro

1-73 | Flying Start [0] Desativado All set-ups TRUE - Uint8
1-75 | Velocidade de Partida [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
1-76 | Corrente de Partida ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
1-78 | Veloc.méx.partida do compr.[Hz] 0 Hz All set-ups TRUE -1 Uint16
1-79 | TempMax.Part.Comp.p/Desarm 5s All set-ups TRUE -1 Uint8
1-8* Stop Adjustments

1-80 |Fungdo na Parada [0] Parada por inércia All set-ups TRUE - Uint8
1-82 | Veloc. Min p/ Funcionar na Parada [Hz] 0 Hz All set-ups TRUE -1 Uint16
1-83 | Funcdo de Parada Precisa [0] Parada ramp prec. All set-ups FALSE - Uint8
1-84 | Valor Contador de Parada Precisa 100000 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
1-85 [Atraso Comp. Veloc Parada Precisa 10 ms All set-ups TRUE -3 Uint8
1-88 | AC Brake Gain 1.4 N/A All set-ups TRUE -1 Uint16
1-9* Temper. do Motor

1-90 |Protecao Térmica do Motor [0] Sem protecéo All set-ups TRUE - Uint8
1-93 Fonte do Termistor [0] Nenhum All set-ups FALSE - Uint8
5.2.3 2-** Freios

Nume |Descricdo do parametro Valor-padréao 4 set-up Alteracao indice de | Tipo
ro do durante a | conversdo

para operagao

metro

2-0* Frenagem CC

2-00 |Corrente de Hold CC/Preaquecimento 50 % All set-ups TRUE Uint16
2-01 Corrente de Freio CC 50 % All set-ups TRUE Uint16
2-02 |Tempo de Frenagem CC 10s All set-ups TRUE -1 Uint16
2-04 |Veloc.Acion.d FreioCC [HZ] 0 Hz All set-ups TRUE -1 Uint16
2-06 | Corrente de Estacionamento 100 % All set-ups TRUE 0 Uint16
2-07 |Tempo de Estacionamento 3s All set-ups TRUE -1 Uint16
2-1* Brake Energy Funct.

2-10 Funcdo de Frenagem [0] Off (Desligado) All set-ups TRUE - Uint8
2-11 Resistor de Freio (ohm) ExpressionLimit All set-ups FALSE -1 Uint16
2-12  |Limite da Poténcia de Frenagem (kW) ExpressionLimit All set-ups TRUE Uint32
2-14 | Brake voltage reduce oV All set-ups FALSE uint16
2-16 | Corr Méx Frenagem CA 100 % All set-ups TRUE -1 Uint16
2-17 | Controle de Sobretensao [0] Desativado All set-ups TRUE - Uint8
2-19 | Ganho de Sobretensdo 100 % All set-ups TRUE 0 Uint16
2-2* Mechanical Brake

2-20 |Corrente de Liberacdo do Freio 0A All set-ups TRUE -2 Uint32
2-22 | Velocidade de Ativacdo do Freio [Hz] 0 Hz All set-ups TRUE -1 Uint16
2-23 | Atraso de Ativacao do Freio 0s All set-ups TRUE -1 Uint8
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5.2.4 3-** Referéncia / Rampas

Nume |Descricdo do parametro Valor-padrao 4 set-up Alteracao indice de | Tipo
ro do durante a | conversédo

para operagao

metro

3-0* Limits de Referénc

3-00 |Intervalo de Referéncia [0] Min - Max All set-ups TRUE - Uint8
3-01 Unidade da Referéncia/Feedback ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
3-02 |Referéncia Minima 0 ReferenceFeedbackUnit All set-ups TRUE -3 Int32
3-03 | Referéncia Maxima ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
3-04 |Fungao de Referéncia [0] Soma All set-ups TRUE - Uint8
3-1* Referéncias

3-10 | Referéncia Predefinida 0% All set-ups TRUE -2 Int16
3-11 | Velocidade de Jog [Hz] 5 Hz All set-ups TRUE -1 Uint16
3-12 | Valor de Catch Up/Slow Down 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
3-14 | Referéncia Relativa Pré-definida 0 % All set-ups TRUE -2 Int16
3-15 |Fonte da Referéncia 1 [1] Entrada analdgica 53 All set-ups TRUE - Uint8
3-16 |Fonte da Referéncia 2 [0] Sem funcao All set-ups TRUE - Uint8
3-17 Fonte da Referéncia 3 [11] Refernc do Bus Local All set-ups TRUE - Uint8
3-18 Fonte d Referéncia Relativa Escalonada [0] Sem funcao All set-ups TRUE - Uint8
3-4* Rampa de velocid 1

3-40 |Tipo de Rampa 1 [0] Linear All set-ups TRUE - Uint8
3-41  |Tempo de Aceleracao da Rampa 1 ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-42 |Tempo de Desaceleracdo da Rampa 1 ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-5* Rampa de velocid 2

3-50 |Tipo de Rampa 2 [0] Linear All set-ups TRUE - Uint8
3-51 |Tempo de Aceleracdo da Rampa 2 ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-52 | Tempo de Desaceleracdo da Rampa 2 ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-6* Ramp 3

3-60 |Tipo de Rampa 3 [0] Linear All set-ups TRUE - Uint8
3-61 |Tempo de Acelera¢do da Rampa 3 ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-62 |Tempo de Desaceleracdo da Rampa 3 ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-7* Ramp 4

3-70 |Tipo de Rampa 4 [0] Linear All set-ups TRUE - Uint8
3-71 | Tempo de Aceleragao da Rampa 4 ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-72 | Tempo de Desaceleracdo da Rampa 4 ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-8* Outras Rampas

3-80 |Tempo de Rampa do Jog ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-81 |Tempo de Rampa da Parada Réapida ExpressionLimit 1 set-up TRUE -2 Uint32
3-9* Digital Pot.Meter

3-90 |Tamanho do Passo 0.10 % All set-ups TRUE -2 Uint16
3-92 Restabelecimento da Energia [0] Off (Desligado) All set-ups TRUE - Uint8
3-93  |Limite Maximo 100 % All set-ups TRUE Int16
3-94 | Limite Minimo -100 % All set-ups TRUE Int16
3-95 | Atraso da Rampa de Velocidade 1000 ms All set-ups TRUE -3 uint32
3-96 | Maximum Limit Switch Reference 25 % All set-ups TRUE 0 Int16
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5.2.5 4-** Limites/Adverténcias

Nume |Descricdo do parametro Valor-padrao 4 set-up Alteracao indice de | Tipo

ro do durante a | conversdo

para operagao

metro

4-1* Limites do Motor

4-10 |Sentido de Rotacdo do Motor [0] Sentido horério All set-ups FALSE - Uint8
4-11 Lim. Inferior da Veloc. do Motor [RPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
4-12 | Lim. Inferior da Veloc. do Motor [Hz] 0 Hz All set-ups TRUE -1 Uint16
4-13 | Lim. Superior da Veloc. do Motor [RPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
4-14 | Lim. Superior da Veloc do Motor [Hz] 65 Hz All set-ups TRUE -1 Uint16
4-16 |Limite de Torque do Modo Motor ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint16
4-17 | Limite de Torque do Modo Gerador 100 % All set-ups TRUE 0 Uint16
4-18 |Limite de Corrente ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint16
4-19 | Frequéncia Max. de Saida ExpressionLimit All set-ups FALSE -1 Uint16
4-2* Limit Factors

4-20 |Fte Fator de Torque Limite [0] Sem funcao All set-ups TRUE - Uint8
4-21 | Fte Fator Limite de veloc [0] Sem funcao All set-ups TRUE - Uint8
4-22 Break Away Boost [0] Off All set-ups FALSE - Uint8
4-3* Monitor Fbk do Motor

4-30 |Funcéo Perda Fdbk do Motor [2] Desarme All set-ups TRUE - Uint8
4-31 | Erro Feedb Veloc. Motor 20 Hz All set-ups TRUE 0 Uint16
4-32 | Timeout Perda Feedb Motor 0.05s All set-ups TRUE -2 Uint16
4-4* Adj. Warnings 2

4-40 | Warning Freq. Low ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 uint16
4-41 | Warning Freq. High ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 uint16
4-42 | Adjustable Temperature Warning 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint8
4-5* Ajuste Adverténcia

4-50 |Adverténcia de Corrente Baixa 0A All set-ups TRUE -2 Uint32
4-51 Adverténcia de Corrente Alta ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
4-54 | Advert. de Refer Baixa -4999 N/A All set-ups TRUE -3 Int32

4-55 | Advert. Refer Alta 4999 N/A All set-ups TRUE -3 Int32

4-56 |Advert. de Feedb Baixo -4999 ProcessCtrlUnit All set-ups TRUE -3 Int32

4-57 | Advert. de Feedb Alto 4999 ProcessCtrlUnit All set-ups TRUE -3 Int32

4-58 |Funcéo de Fase do Motor Ausente [1] Desarme 100 ms All set-ups FALSE - Uint8
4-6* Bypass de Velocidd

4-61 Bypass de Velocidade de [Hz] 0 Hz All set-ups TRUE -1 Uint16
4-63 | Bypass de Velocidade até [Hz] 0 Hz All set-ups TRUE -1 Uint16

5.2.6 5-** Entrada/Saida Digital

Nume |Descricdo do parametro Valor-padréao 4 set-up Alteracao indice de Tipo
ro do durante a | conversao

para operagao

metro

5-0* Modo E/S Digital

5-00 |Modo I/O Digital [0] PNP 1 set-up FALSE - Uint8
5-01 Modo do Terminal 27 [0] Entrada All set-ups TRUE - Uint8
5-1* Entradas Digitais

5-10 [Terminal 18 Entrada Digital [8] Partida All set-ups TRUE - Uint8
5-11  |Terminal 19, Entrada Digital [10] Reversao All set-ups TRUE - Uint8
5-12  |Terminal 27, Entrada Digital ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
5-13 [Terminal 29, Entrada Digital [14] Jog All set-ups TRUE - Uint8
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Nume [Descricdo do parametro Valor-padréao 4 set-up Alteracao indice de Tipo
ro do durante a | conversao

para operagao

metro

5-14 |Terminal 32, Entrada Digital [0] Sem Operacdo All set-ups TRUE - Uint8
5-15 |Terminal 33 Entrada Digital [0] Sem Operacéo All set-ups TRUE - Uint8
5-19 |Terminal 37 Parada Segura [1] AlarmParadSeg 1 set-up TRUE - Uint8
5-3* Saidas Digitais

5-30 |Terminal 27 Saida Digital [0] Fora de funcionament All set-ups TRUE - Uint8
5-34 | On Delay, Digital Output 0.01 s All set-ups TRUE -2 uint16
5-35 | Off Delay, Digital Output 0.01 s All set-ups TRUE -2 uint16
5-4* Relés

5-40 |Funcao do Relé [1] Placa d Cntrl Pronta All set-ups TRUE - Uint8
5-41 | Atraso de Ativacao do Relé 0.01s All set-ups TRUE -2 Uint16
5-42 | Atraso de Desativacao do Relé 0.01 s All set-ups TRUE -2 Uint16
5-5% Entrada de Pulso

5-50 |Term. 29 Baixa Freqiiéncia 4 Hz All set-ups TRUE Uint32
5-51 |Term. 29 Alta Frequéncia 32000 Hz All set-ups TRUE Uint32
5-52 | Term. 29 Ref./feedb. Valor Baixo 0 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
5-53 | Term. 29 Ref./Feedb. Valor Alto ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
5-55 | Term. 33 Baixa Freqiiéncia 4 Hz All set-ups TRUE Uint32
5-56 |Term. 33 Alta Frequéncia 32000 Hz All set-ups TRUE Uint32
5-57 |Term. 33 Ref./Feedb.Valor Baixo 0 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
5-58 |Term. 33 Ref./Feedb. Valor Alto ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
5-6* Saida de Pulso

5-60 |Terminal 27 Varidvel da Saida d Pulso [0] Fora de funcionament All set-ups TRUE - Uint8
5-62 |Freq Max da Saida de Pulso #27 5000 Hz All set-ups TRUE 0 Uint32
5-7* Entrad d Encdr-24V

5-70 | Term 32/33 Pulsos Por Revolucao 1024 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
5-71 | Term 32/33 Sentido do Encoder [0] Sentido horario All set-ups FALSE - Uint8
5-9* Bus Controlado

5-90 |Controle Bus Digital & Relé 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
5-93 |Saida de Pulso #27 Ctrl. Bus 0 % All set-ups TRUE -2 Uint16
5-94 |Saida de Pulso #27 Timeout Predef. 0 % 1 set-up TRUE -2 Uint16
5.2.7 6-** Entrada/Saida Analdgica

Nume |Descricdo do parametro Valor-padrao 4 set-up Alteracao indice de | Tipo
ro do durante a | conversdo

para operagao

metro

6-0* Modo E/S Analégico

6-00 |Timeout do Live Zero 10s All set-ups TRUE 0 Uint8
6-01 Fungdo Timeout do Live Zero [0] Off (Desligado) All set-ups TRUE - Uint8
6-1* Entrada Anal 53

6-10 | Terminal 53 Tensédo Baixa 0.07 V All set-ups TRUE -2 Uint16
6-11 | Terminal 53 Tensédo Alta 10V All set-ups TRUE -2 Uint16
6-14 |Terminal 53 Ref./Feedb. Valor Baixo 0 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
6-15 |Terminal 53 Ref./Feedb. Valor Alto ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
6-16 | Terminal 53 Const. de Tempo do Filtro 0.01 s All set-ups TRUE -2 Uint16
6-18 | Terminal 53 Digital Input [0] Sem Operacéo All set-ups TRUE - Uint8
6-19 | Terminal 53 mode [1] Tenséo 1 set-up TRUE - Uint8
6-2* Entrada Anal 54

6-20 |Terminal 54 Tenséo Baixa 0.07 V All set-ups TRUE -2 Uint16
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6-21 | Terminal 54 Tensédo Alta 10V All set-ups TRUE -2 Uint16
6-22 | Terminal 54 Corrente Baixa 4 mA All set-ups TRUE -5 Uint16
6-23 | Terminal 54 Corrente Alta 20 mA All set-ups TRUE -5 Uint16
6-24 |Terminal 54 Ref./Feedb. Valor Baixo 0 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
6-25 |Terminal 54 Ref./Feedb. Valor Alto ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
6-26 | Terminal 54 Const. de Tempo do Filtro 0.01 s All set-ups TRUE -2 Uint16
6-29 | Modo do terminal 54 [1] Tenséo 1 set-up TRUE - Uint8
6-9* Saida Analdgica/Digital 42

6-90 |Terminal 42 Mode [0] 0-20 mA All set-ups TRUE - Uint8
6-91 |Terminal 42 Saida Analégica [0] Fora de funcionament All set-ups TRUE - Uint8
6-92 | Terminal 42 Digital Output [0] Fora de funcionament All set-ups TRUE - Uint8
6-93 |Terminal 42 Escala Minima de Saida 0 % All set-ups TRUE -2 Uint16
6-94 |Terminal 42 Escala Maxima de Saida 100 % All set-ups TRUE -2 Uint16
6-96 |Terminal 42 Ctrl Saida Bus 0 N/A All set-ups TRUE Uint16
6-98 |[Tipo de Drive 0 N/A 1 set-up FALSE Uint8
5.2.8 7-** Controladores

Nume |Descricdo do parametro Valor-padréao 4 set-up Alteracao indice de | Tipo
ro do durante a | conversdo

para operagao

metro

7-0* Speed PID Ctrl.

7-00 |Speed PID Feedback Source [20] None All set-ups FALSE - Uint8
7-02 | Ganho Proporcional do PID de Velocidad 0.015 N/A All set-ups TRUE -3 Uint16
7-03 |Speed PID Integral Time 8 ms All set-ups TRUE -4 Uint32
7-04 | Tempo de Diferenciacédo do PID d veloc 30 ms All set-ups TRUE -4 Uint16
7-05 |Lim do Ganho Diferencial do PID d Veloc 5 N/A All set-ups TRUE -1 Uint16
7-06 |Speed PID Lowpass Filter Time 10 ms All set-ups TRUE -4 Uint16
7-07 | Veloc.PID Fdbck Rel.Engrenag 1 N/A All set-ups FALSE -4 Uint32
7-08 |Speed PID Feed Forward Factor 0 % All set-ups FALSE 0 Uint16
7-1* Torque PID Ctrl.

7-12 | Ganho Proporcional do Pl de Torque 100 % All set-ups TRUE 0 Uint16
7-13 | Tempo de Integracdo do Pl de Torque 0.020 s All set-ups TRUE -3 Uint16
7-2* Feedb Ctrl. Process

7-20 |Fonte de Feedback 1 PID de Processo [0] Sem funcédo All set-ups TRUE - Uint8
7-22 Fonte de Feedback 2 [0] Sem funcédo All set-ups TRUE - Uint8
7-3* Ctrl. PID Processos

7-30 | Controle Normal/Inverso do PID [0] Normal All set-ups TRUE - Uint8
7-31 Anti Windup do PID [1] On (Ligado) All set-ups TRUE - Uint8
7-32 | Velocidade de Partida do PID [RPM] 0 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
7-33 | Ganho Proporc. do PID de Processo 0.01 N/A All set-ups TRUE -2 Uint16
7-34 | Tempo de Integr. do PID de velocid. 9999 s All set-ups TRUE -2 Uint32
7-35 | Tempo de Difer. do PID de veloc 0s All set-ups TRUE -2 Uint16
7-36 | Dif.do PID de Proc.- Lim. de Ganho 5 N/A All set-ups TRUE -1 Uint16
7-38 | Fator do Feed Forward PID de Proc. 0 % All set-ups TRUE Uint16
7-39 |Larg Banda Na Refer. 5% All set-ups TRUE Uint8
7-4* PID de Proc. Aw. |

7-40 | Process PID |-part Reset [0] Nao All set-ups TRUE - Uint8
7-41 | Process PID Saida Neg. Clamp -100 % All set-ups TRUE 0 Int16
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7-42 | Process PID Saida Pos. Clamp 100 % All set-ups TRUE 0 Int16
7-43 | Process PID Gain Scale at Min. Ref. 100 % All set-ups TRUE 0 Int16
7-44  |Process PID Gain Scale at Max. Ref. 100 % All set-ups TRUE 0 Int16
7-45 | Process PID Feed Fwd Resource [0] Sem fungao All set-ups TRUE - Uint8
7-46 | Process PID Feed Fwd Normal/ Inv. Ctrl. [0] Normal All set-ups TRUE - Uint8
7-48 | PCD Feed Forward 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
7-49 | Process PID Output Normal/ Inv. Ctrl. [0] Normal All set-ups TRUE - Uint8
7-5* PID de Proc. Av. Il 5
7-50 [Process PID Extended PID [1] Ativado All set-ups TRUE - Uint8
7-51 Process PID Feed Fwd Gain 1 N/A All set-ups TRUE -2 Uint16
Controls dynamics of the feed-forward signal
7-52 | when ramping up. 0.01s All set-ups TRUE -2 Uint32
7-53 | Process PID Feed Fwd Ramp down 0.01 s All set-ups TRUE -2 Uint32
7-56 | Process PID Ref. Filter Time 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
7-57 | Process PID Fb. Filter Time 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
7-6* Conversao de Feedback
7-60 | Conversao de Feedback 1 [0] Linear All set-ups TRUE - Uint8
7-62 | Conversao de Feedback 2 [0] Linear All set-ups TRUE - Uint8
5.2.9 8-** Comunicac¢des e Opcionais
Nume |Descricdo do parametro Valor-padréao 4 set-up Alteracao indice de | Tipo
ro do durante a | conversédo
para operag¢ao
metro
8-0* General Settings
8-01 |Tipo de Controle [0] Digital e Control Wrd All set-ups TRUE - Uint8
8-02 |Origem da Control Word ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
8-03 |Tempo de Timeout de Controle 1s 1 set-up TRUE -1 Uint16
8-04 |Funcéo Timeout da Control Word [0] Off (Desligado) 1 set-up TRUE - Uint8
8-07 |Trigger de Diagndstico [0] Inativo 1 set-up TRUE - Uint8
8-1* Ctrl. Word Settings
8-10 | Perfil de Controle [0] Perfil do FC All set-ups TRUE - Uint8
8-14 | Control Word Configuravel CTW [1] Perfil padréo All set-ups TRUE - Uint8
8-19 | Product Code ExpressionLimit 1 set-up TRUE 0 Uint32
8-3* FC Port Settings
8-30 | Protocolo [0] FC 1 set-up TRUE - Uint8
8-31 |Endereco 1 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint8
8-32 |Baud Rate da Porta do FC ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint8
8-33 | Bits de Paridade / Parada ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint8
8-35 | Atraso Minimo de Resposta 0.01 s 1 set-up TRUE -3 Uint16
8-36 |Atraso Max de Resposta ExpressionLimit 1 set-up TRUE -3 Uint16
8-37 | Atraso Max Inter-Caractere 0.025 s 1 set-up TRUE -3 Uint16
8-4* FC MC protocol set
8-42 | Configuragdo de gravagao do PCD ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint8
8-43 | Configuragdo de Leitura do PCD ExpressionLimit 1 set-up TRUE - uint8
8-5* Digital/Bus
8-50 |Selecdo de Parada por Inércia [3] Légica OU All set-ups TRUE - Uint8
8-51 Selecdo de Parada Répida [3] Légica OU All set-ups TRUE - Uint8
8-52 |Selecao de Frenagem CC [3] Logica OU All set-ups TRUE - Uint8
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8-53 |Selecdo da Partida [3] Logica OU All set-ups TRUE - Uint8
8-54 |Selecdo da Reversao [3] Logica OU All set-ups TRUE - Uint8
8-55 |Selecdo do Set-up [3] Logica OU All set-ups TRUE - Uint8
8-56 |Selecao da Referéncia Pré-definida [3] Légica OU All set-ups TRUE - Uint8
8-57 |Selegao Profidrive OFF2 [3] Légica OU All set-ups TRUE - Uint8
8-58 |Selegao Profidrive OFF3 [3] Légica OU All set-ups TRUE - Uint8
8-7* Protocol SW Version

8-79 | Protocol Firmware version ExpressionLimit 1 set-up FALSE -2 Uint16
8-8* Diagnosticos da Porta do FC

8-80 |Contagem de Mensagens do Bus 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
8-81 |Contagem de Erros do Bus 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
8-82 |Contagem de Mensagens do Escravo 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
8-83 |Contagem de Erros do Escravo 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
8-84 [Mensagens Enviadas ao Escravo 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
8-85 |Erros de Timeout do Escravo 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
8-88 Reinicializar Diagn.Porta do FC [0] N&o reinicializar 1 set-up TRUE - Uint8
8-9* Feedback do Barramento

8-90 |Velocidade de Jog 1 via Bus 100 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
8-91 |Velocidade de Jog 2 via Bus 200 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
5.2.10 9-** PROFIdrive

Nume | Descricdo do parametro Valor-padréao 4 set-up Alteracdo | indice de Tipo
ro do durante a | conversao

para operagao

metro

9-00 |[Setpoint 0 N/A All set-ups TRUE Uint16
9-07 |Valor Real 0 N/A All set-ups FALSE Uint16
9-15 | Configuracao de Gravar do PCD ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint16
9-16 [Configuracéo de Leitura do PCD ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint16
9-18 [Endereco do N6 126 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint8
9-19 [Drive Unit System Number 1037 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-22 |Selecdo de Telegrama [100] Nenhum 1 set-up TRUE - Uint8
9-23 | Parametros para Sinais 0 All set-ups TRUE - Uint16
9-27 |Edicdo do Parametro [1] Ativado 1 set-up FALSE - Uint16
9-28 | Controle de Processo [1] Ativar mestreCiclico 1 set-up FALSE - Uint8
9-44 | Contador da Mens de Defeito 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-45 [Cddigo do Defeito 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-47 |N°. do Defeito 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-52 [Contador da Situagdo do defeito 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-53 [Warning Word do Profibus 0 N/A All set-ups TRUE 0 V2
9-63 |Baud Rate Real [255] BaudRate A encontrad All set-ups TRUE - Uint8
9-64 [Identificacdo do Dispositivo 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-65 [Numero do Perfil 0 N/A All set-ups TRUE 0 OctStr[2]
9-67 |Control Word 1 0 N/A All set-ups TRUE 0 V2
9-68 | Status Word 1 0 N/A All set-ups TRUE 0 V2
9-70 |Edit Set-up [9] Ativar Set-up 1 set-up TRUE - Uint8
9-71 | Vr Dados Salvos Profibus [0] Off (Desligado) All set-ups TRUE - Uint8
9-72 | Reinicializagdo do Drive [0] Nenhuma agao 1 set-up FALSE - Uint8
9-75 [lIdentificacdo do DO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
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9-80 |Parametros Definidos (1) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-81 Parametros Definidos (2) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-82 | Parametros Definidos (3) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-83 | Parametros Definidos (4) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-84 | Param Definidos (5) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-85 |Defined Parameters (6) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-90 |Parametros Alterados (1) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-91 |Parametros Alterados (2) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16 5
9-92 | Parametros Alterados (3) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-93 | Parametros Alterados (4) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-94 [Param alterados (5) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-99 [Contador de Revisées do Profibus 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
5.2.11 10-** Fieldbus CAN

Nume |Descricdo do parametro Valor-padréao 4 set-up Alteracao indice de | Tipo
ro do durante a | conversdo

para operagao

metro

10-0* Common Settings

10-01 |Sele¢do de Baud Rate [20] 125 Kbps 1 set-up TRUE - Uint8
10-02 |Node ID 127 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint8
10-05 |Readout Transmit Error Counter 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint8
10-06 |Readout Receive Error Counter 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint8
10-3* Parameter Access

10-31 | Armazenar Valores dos Dados [0] Off All set-ups TRUE - uint8
10-33 |Store Always [0] Off (Desligado) 1 set-up TRUE - Uint8
5.2.12 12-** Ethernet

Nume | Descri¢do do parametro Valor-padréao 4 set-up Alteragdo | Indice de Tipo
ro do durante a | conversao

para operacao

metro

12-0* Config. IP

12-00 [Alocagdo do Endereco IP [10] DCP 1 set-up TRUE - Uint8
12-01 |Endereco IP 0 N/A 1 set-up TRUE 0 OctStr[4]
12-02 [Mdscara da Subnet 0 N/A 1 set-up TRUE 0 OctStr[4]
12-03 |Gateway Padrao 0 N/A 1 set-up TRUE 0 OctStr[4]
12-04 |[Servidor do DHCP 0 N/A 1 set-up TRUE 0 OctStr[4]
12-05 [Contrato de Aluguel Expira Em 0 N/A All set-ups TRUE 0 TimD
12-06 |Servidores de Nome 0 N/A 1 set-up TRUE 0 OctStr[4]
12-07 [Nome do Dominio 0 N/A 1 set-up TRUE 0 VisStr[48]
12-08 [Nome do Host 0 N/A 1 set-up TRUE 0 VisStr[48]
12-09 |Endereco Fisico 0 N/A 1 set-up TRUE 0 VisStr[17]
12-1* Par.Link Ethernet

12-10 |Status do Link [0] Sem Link All set-ups TRUE - Uint8
12-11 |Duragéo do Link ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 TimD
12-12 [Negociacdo Automatica [1] On (Ligado) 1 set-up TRUE - Uint8
12-13 |Velocidade do Link [0] Nenhuma 1 set-up TRUE - Uint8
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12-14 [Link Duplex [1] Full Duplex 1 set-up TRUE - Uint8
12-18 [Supervisor MAC 0 N/A 2 set-ups TRUE OctStr[6]
12-19 [Supervisor IP Addr. 0 N/A 2 set-ups TRUE OctStr[4]
12-2* Process Data

12-20 [Instancia de Controle ExpressionLimit 1 set-up TRUE 0 Uint8
12-21 |Gravacao de Config dos Dados de Processo ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint16
12-22 |Leitura de Config dos Dados d Processo ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint16
12-28 [Armazenar Valores dos Dados [0] Off (Desligado) All set-ups TRUE - Uint8
12-29 [Gravar Sempre [0] Off (Desligado) 1 set-up TRUE - Uint8
12-3* EtherNet/IP

12-30 |Parametro de Adverténcia 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
12-31 [Referéncia da Rede [0] Off (Desligado) 1 set-up TRUE - Uint8
12-32 |Controle da Rede [0] Off (Desligado) 1 set-up TRUE - Uint8
12-33 [Revisao do CIP ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint16
12-34 [Cddigo CIP do Produto ExpressionLimit 1 set-up TRUE 0 Uint16
12-35 |Parametro do EDS 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
12-37 |Temporizador para Inibir o COS 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
12-38 |Filtro COS 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
12-8* OutrosServEthernet

12-80 |Servidor de FTP [0] Desativado 1 set-up TRUE - Uint8
12-81 |Servidor HTTP [0] Desativado 1 set-up TRUE - Uint8
12-82 [Servico SMTP [0] Desativado 1 set-up TRUE - Uint8
12-83 [SNMP Agent [1] Ativado 2 set-ups TRUE - Uint8
12-84 [Address Conflict Detection [1] Ativado 2 set-ups TRUE - Uint8
12-89 [Porta do Canal de Soquete Transparente 4000 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
12-9*% Serv Ethernet Avancad

12-90 [Diagnostico de Cabo [0] Desativado 1 set-up TRUE - Uint8
12-91 [Cross-Over Automdtico [1] Ativado 1 set-up TRUE - Uint8
12-92 |Espionagem IGMP [1] Ativado 1 set-up TRUE - Uint8
12-93 [Comprimento Errado de Cabo 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
12-94 |[Prot.contra Interf.Broadcast -1 % 1 set-up TRUE 0 Int8
12-95 [Filtro para Interferéncia de Broadcast [0] Somente Broadcast 1 set-up TRUE - Uint8
12-96 |Config. da Porta ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint8
12-98 [Contadores de Interface 4000 N/A All set-ups TRUE Uint32
12-99 |Contadores de Midia 0 N/A All set-ups TRUE Uint32
5.2.13 13-** Smart Logic Control

Nume |Descricdo do parametro Valor-padréao 4 set-up Alteracao indice de | Tipo
ro do durante a | conversdo

para operagao

metro

13-0* Definig¢oes do SLC

13-00 |Modo do SLC [0] Off (Desligado) 1 set-up TRUE - Uint8
13-01 |Iniciar Evento [39] Comando partida 1 set-up TRUE - Uint8
13-02 | Parar Evento [40] Drive parado 1 set-up TRUE - Uint8
13-03 |Resetar o SLC [0] N&o resetar o SLC 1 set-up TRUE - Uint8
13-1* Comparadores

13-10 |Operando do Comparador [0] DISABLED (Desativd) 1 set-up TRUE - Uint8
13-11 | Operador do Comparador [1]= (igual) 1 set-up TRUE - Uint8
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13-12 | Valor do Comparador 0 N/A 1 set-up TRUE -3 Int32
13-2* Temporizadores

13-20 | Temporizador do SLC 0s 1 set-up TRUE -2 Uint32
13-4* Regras Logicas

13-40 |Regra Légica Booleana 1 [0] FALSE (Falso) 1 set-up TRUE - Uint8
13-41 |Operador de Regra Légica 1 [0] DISABLED (Desativd) 1 set-up TRUE - Uint8
13-42 |Regra Ldgica Booleana 2 [0] FALSE (Falso) 1 set-up TRUE - Uint8
13-43 | Operador de Regra Légica 2 [0] DISABLED (Desativd) 1 set-up TRUE - Uint8
13-44 |Regra Ldgica Booleana 3 [0] FALSE (Falso) 1 set-up TRUE - Uint8
13-5* Estados

13-51 |Evento do SLC [0] FALSE (Falso) 1 set-up TRUE - Uint8
13-52 [Acéo do SLC [0] DESATIVADO 1 set-up TRUE - Uint8
5.2.14 14-** Func¢bes Especiais

Nume |Descricdo do parametro Valor-padréao 4 set-up Alteracao indice de | Tipo
ro do durante a | conversdo

para operagao

metro

14-0* Chveamnt d Invrsr

14-01 |Freqliéncia de Chaveamento ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint8
14-03 | Sobremodulagao [1] On (Ligado) All set-ups FALSE - Uint8
14-07 |Dead Time Compensation Level ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint8
14-08 |Fator de Ganho de Amortecimento ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint8
14-09 |Dead Time Bias Current Level ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint8
14-1* Lig/Deslig RedeElét

14-10 |Falh red elétr [0] Sem funcao All set-ups FALSE - Uint8
14-11 [Tensa Red na FalhaRed.Elétr. ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint16
14-12 [Fungdo no Desbalanceamento da Rede [0] Desarme 1 set-up TRUE - Uint8
14-15 [Kin. Back-up Trip Recovery Level ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Uint32
14-2* Reset Functions

14-20 |Modo Reset [0] Reset manual All set-ups TRUE - Uint8
14-21 | Tempo para Nova Partida Automatica 10 s All set-ups TRUE 0 Uint16
14-22 | Modo Operacdo [0] Operagdo normal 1 set-up TRUE - Uint8
14-24 | AtrasoDesarmLimCorrnte 60 s All set-ups TRUE 0 Uint8
14-25 | Atraso do Desarme no Limite de Torque 60 s All set-ups TRUE 0 Uint8
14-27 |Acédo na Falha do Inversor [1] Adverténcia All set-ups TRUE - Uint8
14-28 | Programacbes de Producdo [0] Nenhuma agao 1 set-up FALSE - Uint8
14-29 [Cédigo de Service 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
14-3* Ctrl.Limite de Corr

14-30 | Ganho Proporcional-Contr.Lim.Corrente 100 % All set-ups TRUE 0 Uint16
14-31 | Tempo de Integracdo-ContrLim.Corrente 0.020 s All set-ups TRUE -3 Uint16
14-32 | Contr.Lim.Corrente, Tempo do Filtro 5ms All set-ups TRUE -4 Uint16
14-4* Energy Optimising

14-40 |Nivel do VT 66 % All set-ups FALSE Uint8
14-41 | Magnetizagdo Minima do AEO 66 % All set-ups FALSE Uint8
14-44 |d-axis current optimization for IPM 100 % All set-ups TRUE Uint8
14-5* Ambiente

14-50 [Filtro de RFI [2] Grid Type 1 set-up FALSE - Uint8
14-51 |Compensacao do Link CC [1] On (Ligado) All set-ups FALSE - Uint8
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Nume |Descricdo do parametro Valor-padrao 4 set-up Alteracao indice de | Tipo
ro do durante a | conversao

para operagao

metro

14-52 | Controle do Ventilador [8] Variable-speed mode 1 set-up TRUE - Uint8
14-55 |Filtro Saida [0] SemfFiltro 1 set-up FALSE - Uint8
14-6* Derate Automatico

14-61 |Funcdo na Sobrecarga do Inversor [0] Desarme All set-ups TRUE - Uint8
14-63 |Freqliéncia de Chaveamento Min. [2] 2,0 kHz 1 set-up FALSE - Uint8
14-64 |Dead Time Compensation Zero Current Level [0] Desativado All set-ups FALSE - Uint8
14-65 |Speed Derate Dead Time Compensation ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint16
14-8* Opcionais

14-89 |Option Detection | [0] Protect Option Config. 1 set-up TRUE - Uint8
14-9* Fault Settings

14-90 |N|'veI de Falha | [3] Blog. por Desarme All set-ups TRUE - Uint8
5.2.15 15-** Informacdes do Drive

Nume | Descricdo do parametro Valor-padréao 4 set-up Alteragdo | Indice de Tipo
ro do durante a | conversao

para operagao

metro

15-0* Dados Operacionais

15-00 [Horas de funcionamento 0h 1 set-up TRUE 74 Uint32
15-01 |Horas em Funcionamento 0h 1 set-up TRUE 74 Uint32
15-02 [Medidor de kWh 0 kWh 1 set-up TRUE 75 Uint32
15-03 [Energizagoes 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
15-04 [Superaquecimentos 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
15-05 [Sobretensdes 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
15-06 [Reinicializar o Medidor de kWh [0] N&o reinicializar 1 set-up TRUE - Uint8
15-07 [Reinicialzar Contador de Horas de Func [0] N&o reinicializar 1 set-up TRUE - Uint8
15-3* LogAlarme

15-30 |Log Alarme: Cod Falha 0 N/A 1 set-up TRUE Uint8
15-31 |Log Alarme:Valor 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Int16
15-4* Drive Identification

15-40 [Tipo do FC 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[7]
15-41 [Secdo de Poténcia 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[20]
15-42 |Tensao 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[20]
15-43 |Versao de Software 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[20]
15-44 |String do Cédigo de Compra 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[41]
15-45 [String de Cddigo Real 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[40]
15-46 [Ne°. do Pedido do Cnvrsr de Freqliéncia 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[9]
15-48 [Ne° do Id do LCP 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[21]
15-49 [ID do SW da Placa de Controle 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[21]
15-50 [ID do SW da Placa de Poténcia 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[21]
15-51 [No. Série Conversor de Freq. 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[13]
15-52 |Informagdes de OEM 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[40]
15-53 [No. Série Cartdo de Poténcia 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[21]
15-57 |Versao do arquivo 0 N/A 1 set-up FALSE 0 Uint8
15-59 [Nome do arquivo 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[16]
15-6* Ident. do Opcional

15-60 |Opcional Montado ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 VisStr[30]
15-61 |Versao de SW do Opcional ExpressionLimit All set-ups FALSE VisStr[20]
15-70 |Opcional no Slot A 0 N/A All set-ups FALSE VisStr[30]
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Nume | Descricdo do parametro Valor-padréao 4 set-up Alteragdo | Indice de Tipo
ro do durante a | converséao

para operagao

metro

15-71 |Versao de SW do Opcional - Slot A 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-9* Parameter Info

15-92 [Parametros Definidos 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
15-97 [Tipo de Aplicacao 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
15-98 |ldentific. do VLT 0 N/A 1 set-up FALSE 0 VisStr[56]
15-99 [Metadados de Pardametro 0 N/A 1 set-up FALSE 0 Uint16
5.2.16 16-** Exibicoes dos Dados

Nume |Descricao do parametro Valor-padrao 4 set-up Alterag¢do | Indice de Tipo
ro do durante a | conversao

para operacgao

metro

16-0* Status Geral

16-00 | Control Word 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
16-01 [Referéncia [Unidade] 0 ReferenceFeedbackUnit 1 set-up TRUE -3 Int32
16-02 | Referéncia % 0 % 1 set-up TRUE -1 Int16
16-03 |Est. 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
16-05 |Valor Real Principal [%] 0 % 1 set-up TRUE -2 Int16
16-09 | Leit.Personalz. 0 CustomReadoutUnit 1 set-up TRUE -2 Int32
16-1* Motor Status

16-10 |Poténcia [kW] 0 kW 1 set-up TRUE -3 Uint32
16-11 | Poténcia [hp] 0 hp 1 set-up TRUE -3 Uint32
16-12 |Tensdo do motor oV 1 set-up TRUE -1 Uint32
16-13 | Freqliéncia 0 Hz 1 set-up TRUE -1 Uint32
16-14 | Corrente do motor 0A 1 set-up TRUE -2 Uint16
16-15 |Frequéncia [%] 0 % 1 set-up TRUE -1 Uint16
16-16 |Torque [Nm] 0 Nm All set-ups FALSE -1 Int32
16-17 | Velocidade [RPM] 0 RPM All set-ups FALSE 67 Int32
16-18 | Térmico Calculado do Motor 0 % 1 set-up TRUE Uint8
16-20 | Angulo do Motor 0 N/A All set-ups TRUE Uint16
16-22 | Torque [%] 0% All set-ups FALSE Int16
16-3* Drive Status

16-30 |Tensdo de Conexdo CC oV 1 set-up TRUE 0 Uint32
16-33 | Energia de Frenagem /2 min 0 kw All set-ups FALSE 0 Uint32
16-34 | Temp. do Dissipador de Calor 0°C 1 set-up TRUE 100 Int8
16-35 | Térmico do Inversor 0 % 1 set-up TRUE 0 Uint8
16-36 | Corrente Nom.do Inversor 0A 1 set-up TRUE -2 Uint16
16-37 | Corrente Max.do Inversor 0A 1 set-up TRUE -2 Uint16
16-38 |Estado do SLC 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint8
16-39 |Temp.do Control Card 0°C All set-ups FALSE 100 Uint16
16-5* Ref. & Feedb.

16-50 |Referéncia Externa 0 % 1 set-up TRUE -1 Int16
16-52 | Feedback [Unidade] 0 ProcessCtrlUnit 1 set-up TRUE -3 Int32
16-53 | Referéncia do DigiPot 0 N/A All set-ups FALSE -2 Int16
16-57 |Feedback [RPM] 0 RPM All set-ups FALSE 67 Int32
16-6* Inputs & Outputs

16-60 |Entrada digital 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
16-61 | Definicdo do Terminal 53 ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint8
16-62 |Entrada Analdgica 53 1 N/A 1 set-up TRUE -2 Uint16
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Nume |Descricao do parametro Valor-padréao 4 set-up Alteracao indice de Tipo
ro do durante a | conversao

para operagao

metro

16-63 | Definicdo do Terminal 54 ExpressionLimit 1 set-up TRUE - Uint8
16-64 |Entrada Analdgica 54 1 N/A 1 set-up TRUE -2 Uint16
16-65 |Saida Analdgica 42 [mA] 0 mA 1 set-up TRUE -2 Uint16
16-66 |Saida Digital [bin] 0 N/A 1 set-up TRUE 0 VisStr[5]
16-67 |Entr. Freq. #29 [Hz] 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int32
16-68 |Entr. Freq. #33 [Hz] 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int32
16-69 |Saida de Pulso #27 [Hz] 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int32
16-71 |Saida do Relé [bin] 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
16-72 | Contador A 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Int16
16-73 | Contador B 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Int16
16-74 | Contador Parada Prec. 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
16-8* Fieldbus & FC Port

16-80 |CTW 1 do Fieldbus 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
16-82 |REF 1 do Fieldbus 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Int16
16-84 | StatusWord do Opcional d Comunicacéo 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
16-85 |CTW 1 da Porta Serial 1084 N/A 1 set-up FALSE 0 uint16
16-86 |REF 1 da Porta Serial 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Int16
16-9* Leitura dos Diagnos

16-90 |Alarm Word 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
16-91 | Alarm Word 2 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
16-92 | Warning Word 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
16-93 | Warning Word 2 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
16-94 |Status Word Estendida 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
16-95 | Est. Status Word 2 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
16-97 | Alarm Word 3 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
5.2.17 18-** Leitura de Dados 2

Nume |Descricdo do parametro Valor-padrao 4 set-up Alteracao indice de | Tipo
ro do durante a | converséao

para operagao

metro

18-9* PID Readouts

18-90 |Process PID Error 0 % All set-ups FALSE -1 Int16
18-91 |PID de processo Saida 0 % All set-ups FALSE -1 Int16
18-92 | Process PID Clamped Output 0 % All set-ups FALSE -1 Int16
18-93 | Process PID Gain Scaled Output 0 % All set-ups FALSE -1 Int16
5.2.18 21-** Ext. Malha Fechada

Nume |Descricao do parametro Valor-padréao 4 set-up Alteracdo indice de | Tipo
ro do durante a | conversédo

para operagao

metro

21-0* Ext. CL Autotuning

21-09 |Sint. autom.do PID [0] Desativado All set-ups TRUE - Uint8
21-1* Ext. CL 1 Ref./Fb.

21-11 |Referéncia Ext. 1 Minima 0 ExtPID1Unit All set-ups TRUE -3 Int32
21-12 |Referéncia Ext. 1 Maxima 100 ExtPID1Unit All set-ups TRUE -3 Int32
21-13 [Fonte da Referéncia Ext. 1 [0] Sem funcao All set-ups TRUE - Uint8
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Nume |Descricdo do parametro Valor-padrao 4 set-up Alteracao indice de | Tipo
ro do durante a | conversao

para operagao

metro

21-14 |Fonte do Feedback Ext. 1 [0] Sem funcédo All set-ups TRUE - Uint8
21-15 |Setpoint Ext. 1 0 ExtPID1Unit All set-ups TRUE -3 Int32
21-17 |Referéncia Ext. 1[Unidade] 0 ExtPID1Unit All set-ups TRUE -3 Int32
21-18 |Feedback Ext. 1 [Unidade] 0 ExtPID1Unit All set-ups TRUE -3 Int32
21-19 |Saida Ext. 1 [%] 0 % All set-ups TRUE 0 Int32
21-2* Ext. CL 1 PID

21-20 | Controle Normal/Inverso Ext. 1 [0] Normal All set-ups TRUE - Uint8
21-21 |Ganho Proporcional Ext. 1 0.01 N/A All set-ups TRUE -2 Uint16
21-22 |Tempo de Integragao Ext. 1 10000 s All set-ups TRUE -2 Uint32
21-23 |Tempo de Diferenciacdo Ext. 1 0s All set-ups TRUE -2 Uint16
21-24 |Dif. Ext. 1 Limite de Ganho 5 N/A All set-ups TRUE -1 Uint16
5.2.19 22-** Funcdes de Aplicacao

Nume |Descricdo do parametro Valor-padrao 4 set-up Alteracao indice de | Tipo
ro do durante a | conversao

para operagao

metro

22-0* Diversos

22-02 |Sleepmode CL Control Mode [0] Normal All set-ups TRUE - Uint8
22-4* Sleep mode

22-40 |Tempo Minimo de Funcionamento 10s All set-ups TRUE Uint16
22-41 |Sleep Time Minimo 10s All set-ups TRUE Uint16
22-43 |Velocidade de Ativacgao [Hz] 10 N/A All set-ups TRUE -1 Uint16
22-44 | Ref. de Ativacao/Diferenca de FB 10 % All set-ups TRUE Uint8
22-45 |Impulso de Setpoint 0 % All set-ups TRUE Int8
22-46 |Tempo Maximo de Impulso 60 s All set-ups TRUE Uint16
22-47 |Velocidade de Sleep [Hz] 0 N/A All set-ups TRUE -1 Uint16
22-48 |Sleep Delay Time 0s All set-ups TRUE Uint16
22-49 |Wake-Up Delay Time 0s All set-ups TRUE Uint16
22-6* Deteccao de Correia Partida

22-60 |Funcao Correia Partida [0] Off (Desligado) All set-ups TRUE - Uint8
22-61 |Torque de Correia Partida 10 % All set-ups TRUE Uint8
22-62 | Atraso de Correia Partida 10 s All set-ups TRUE Uint16
5.2.20 30-** Recursos Especiais

Nume |Descricdo do parametro Valor-padréao 4 set-up Alteracao indice de | Tipo
ro do durante a | conversédo

para operagao

metro

30-2* Adv. Start Adjust

30-20 |High Starting Torque Time [s] ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint16
30-21 |High Starting Torque Current [%] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint32
30-22 |Protecao de Rotor Bloqueado [0] Off (Desligado) All set-ups TRUE - Uint8
30-23 |Tempo de Deteccdo do Rotor Blog.[s] 0.10 s All set-ups TRUE -2 Uint8
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5.2.21 32-** Configuracdes basicas do controle de movimento

Nume |Descricdo do parametro Valor-padrao 4 set-up Alteracao indice de | Tipo
ro do durante a | conversdo

para operagao

metro

32-1* User Unit

32-11 |Denom Unid Usuario 1 N/A 1 set-up FALSE Uint32
32-12 |Numer Unid Usudrio 1 N/A 1 set-up FALSE Uint32
32-6* PID

32-67 |Erro Posi¢ Max. Tolerado 2000000 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint32
32-8* Velocity&Acceleration

32-80 [Veloc Maxima (Encoder) 1500 RPM 1 set-up FALSE 67 Uint16
32-81 |Rampa +Curta 1000 ms 1 set-up TRUE -3 Uint32
5.2.22 33-** Controle de movimento avancado Configuracdes

Nume |Descricdo do parametro Valor-padrao 4 set-up Alteracao indice de | Tipo
ro do durante a | conversao

para operagao

metro

33-0* Home Motion

33-00 |For¢carHOME [0] Not forced 1 set-up TRUE - Uint8
33-01 | Ajuste Ponto Zero da Pos. Home 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Int32
33-02 |Rampa p/ Home Motion 10 ms 1 set-up TRUE -3 Uint16
33-03 |Veloc de Home Motion 100 RPM 1 set-up TRUE 67 Int16
33-04 | Comport durante HomeMotion [1] Invers.s/indice 1 set-up TRUE - Uint8
33-4* Limit Handling

33-41 |Limite Fim de Sfw Negativo -500000 N/A 1 set-up TRUE Int32
33-42 |Limite Fim de Sfw Positivo 500000 N/A 1 set-up TRUE Int32
33-43 |Limite Fim de Sfw Negativo Ativo [0] Inativo 1 set-up TRUE - Uint8
33-44 |Limite Fim de Sfw Positivo Ativo [0] Inativo 1 set-up TRUE - Uint8
33-47 |Tam da Janela Alvo 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
5.2.23 34-** Leituras de Dados do Controle de Movimento

Nume |Descricdo do parametro Valor-padrao 4 set-up Alteracao indice de | Tipo
ro do durante a | converséao

para operagao

metro

34-0* Par GravarPCD

34-01 |PCD 1 Gravar no MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-02 |PCD 2 Gravar no MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-03 |PCD 3 Gravar no MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-04 |PCD 4 Gravar no MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-05 |PCD 5 Gravar no MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-06 |PCD 6 Gravar no MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-07 |PCD 7 Gravar no MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-08 |PCD 8 Gravar no MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-09 |PCD 9 Gravar no MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-10 |PCD 10 Gravar no MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-2* Par Ler PCD

34-21 |PCD 1 Ler do MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-22 |PCD 2 Ler do MCO 0 N/A All set-ups TRUE Uint16
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Nume |Descricdo do parametro Valor-padrao 4 set-up Alteracao indice de | Tipo
ro do durante a | conversao

para operagao

metro

34-23 |PCD 3 Ler do MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-24 |PCD 4 Ler do MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-25 |PCD 5 Ler do MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-26 |PCD 6 Ler do MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-27 |PCD 7 Ler do MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-28 |PCD 8 Ler do MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-29 |PCD 9 Ler do MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-30 |PCD 10 Ler do MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-5* Dados d Proc

34-50 |Posicao Real 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-56 |Erro Rastr. 0 N/A All set-ups TRUE Int32
5.2.24 37-** Configuracdes da Aplicacao

Nume |Descricdo do parametro Valor-padrao 4 set-up Alteracao indice de | Tipo
ro do durante a | conversdo

para operagao

metro

37-0* ApplicationMode

37-00 |Application Mode [0] Drive mode 1 set-up FALSE - Uint8
37-1* Position Control

37-01 |Pos. Feedback Source [0] 24V Encoder 1 set-up FALSE - uint8
37-02 |Pos. Target 0 N/A 1 set-up FALSE 0 Int32
37-03 |Pos. Type [0] Absolute 1 set-up FALSE - uint8
37-04 |Pos. Velocity 100 RPM 1 set-up FALSE 67 uint16
37-05 [Pos. Ramp Up Time 5000 ms 1 set-up FALSE -3 uint32
37-06 |Pos. Ramp Down Time 5000 ms 1 set-up FALSE -3 uint32
37-07 |Pos. Auto Brake Ctrl [1] Enable 1 set-up TRUE - uint8
37-08 |Pos. Hold Delay 0 ms 1 set-up TRUE -3 uint32
37-09 |Pos. Coast Delay 200 ms 1 set-up TRUE -3 uint16
37-10 |Pos. Brake Delay 200 ms 1 set-up TRUE -3 uint16
37-11 |Pos. Brake Wear Limit 0 N/A 1 set-up TRUE 0 uint32
37-12 |Pos. PID Anti Windup [1] Enable 1 set-up TRUE - uint8
37-13 |Pos. PID Output Clamp 1000 N/A 1 set-up TRUE 0 uint16
37-14 |[Pos. Ctrl. Source [0] DI 1 set-up TRUE - uint8
37-15 |Pos. Direction Block [0] No Blocking 1 set-up TRUE - uint8
37-17 |Pos. Ctrl Fault Behaviour [0] Ramp Down&Brake 1 set-up FALSE - uint8
37-18 |[Pos. Ctrl Fault Reason [0] No Fault 1 set-up TRUE - uint8
37-19 |Pos. New Index 0 N/A 1 set-up TRUE 0 uint8
MG07C328 Danfoss A/S © 07/2016 Todos os direitos reservados. 131




Resolucao de Problemas

VLT® Midi Drive FC 280

6 Resolucao de Problemas

6.1 Adverténcias e Alarmes

Quando o circuito de falha do conversor de frequéncia
detecta uma condicdo de falha ou uma falha pendente,
uma adverténcia ou um alarme é emitido. Uma tela
piscando no LCP indica uma condic¢do de alarme ou
adverténcia e o cédigo do nimero associado na linha 2. As
vezes uma adverténcia antecede um alarme.

6.1.1 Alarmes

Um alarme faz o conversor de frequéncia desarmar
(suspende a operacao). O conversor de frequéncia tem trés
condicdes de desarme que sdao mostradas na linha 1:

Desarme (nova partida automatica)

O conversor de frequéncia é programado para nova
partida automaticamente apoés a falha ser removida. O
numero de tentativas de reset automatico pode ser
continuo ou limitado a um ndmero programado de
tentativas. Se o numero selecionado de tentativas de reset
automatico for excedido, a condicdo de desarme muda
para desarme (reset).

Desarme (reset)

Requer a reinicializacdo do conversor de frequéncia antes
da operacdo apds uma falha ser eliminada. Pressione
[Reset] para reinicializar o conversor de frequéncia
manualmente ou use uma entrada digital ou um comando
de fieldbus. Para NLCP, Parar e Reinicializar sdo a mesma
tecla, [Off/Reset]. Se [Off/Reset] for usada para reinicializar
o conversor de frequéncia, pressione [Start] para iniciar um
comando de funcionamento no modo Manual Ligado ou
Automético Ligado.

Bloqueio por desarme (descon>rede elétrica)

Desconecte a poténcia de entrada da rede elétrica CA para
o conversor de frequéncia durante tempo suficiente para o
display ficar em branco. Remova a condicao de falha e
ligue a energia novamente. Apds a energizacgao, a
indicacao de falha muda para desarme (RESET) e permite
reset manual, digital ou de fieldbus.

6.1.2 Adverténcias

Durante a adverténcia, o conversor de frequéncia
permanece operacional, embora a adverténcia piscara
enquanto a condicao existir. O conversor de frequéncia
pode, no entanto, reduzir a condicdo de alarme. Por
exemplo, se a adverténcia exibida foi adverténcia 12, Limite
de Torque, o conversor de frequéncia reduziria a velocidade
para compensar a condi¢do de sobrecorrente. Em alguns
casos, se a condicdo ndo for corrigida ou piorar, uma
condicdo de alarme é ativada e o conversor de frequéncia

para a saida para os terminais do motor. A linha 1
identifica a adverténcia em linguagem clara e a linha 2
identifica o nimero da adverténcia.

6.1.3 Mensagens de adverténcia/alarme

Os LEDs na frente do conversor de frequéncia e um codigo
na tela sinalizam uma adverténcia ou um alarme.

Adverténcia Amarelo

Alarme Vermelho piscando

Tabela 6.1 Indicagao do LED

Uma adverténcia indica uma condicdo que pode exigir
atencao ou uma tendéncia que pode, eventualmente,
precisar de atencdo. Uma adverténcia permanece ativa até
que a sua causa seja eliminada. Em algumas circunstancias,
a operacao do motor pode continuar.

Um alarme dispara um desarme. O desarme remove
poténcia do motor. Pode ser reinicializado apds a condicdo
ser eliminada pressionando [Reset] ou por meio de uma
entrada digital (grupo do pardmetro 5-1* Entradas digitais).
O evento que causou o alarme ndo pode danificar o
conversor de frequéncia ou causar uma condicdo de
perigo. Os alarmes devem ser reinicializados a fim de que a
operacao inicie novamente, desde que a sua causa tenha
sido eliminada.

O reset pode ser realizado de trés maneiras:

. Pressione [Reset].
. Por meio de uma entrada digital.

. Sinal de reset da comunicacdo serial/opcional do
fieldbus.

AVISO!

Apdbs um reset manual pressionando [Reset], pressione
[Auto on] para dar partida no motor novamente.

Uma adverténcia precede um alarme.

Um bloqueio por desarme é a acdo que resulta quando
ocorre um alarme, que pode causar danos no conversor de
frequéncia ou no equipamento conectado. A energia é
removida do motor. Um bloqueio por desarme pode ser
reinicializado somente apds um ciclo de poténcia ter
eliminado a condicdo. Apds o problema ser eliminado,
somente o alarme continuara piscando até o conversor de
frequéncia ser reinicializado.

As alarm words, warning words e status word estendidas
podem ser acessadas através do fieldbus ou do fieldbus
opcional para diagndstico.
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6.1.4 Lista de Codigos de Adverténcia e Alarme

Um (X) marcado em Tabela 6.2 indica que ocorreu adverténcia ou alarme.

L Adverténci | Alarme Bloqueio Causa
No. Descricao
a por desarme
O sinal no terminal 53 ou 54 é menos que 50% do valor
. programado em pardmetro 6-10 Terminal 53 Low Voltage,
2 |Erro de live zero X X - " ]
parametro 6-20 Terminal 54 Low Voltage e
pardmetro 6-22 Terminal 54 Low Current.
Ndo hd nenhum motor conectado na saida do conversor
3 Sem Motor X - - .
de frequéncia.
Fase ausente no lado da alimentacdo ou desbalance-
4 [Perda de fases de rede elétrica” X X X amento muito grande da alta tensdo. Verifique a tensao
de alimentacéo.
7 | Sobretensao CC" X X - A tensdo do barramento CC excede o limite.
B A tensdo do barramento CC cai abaixo do limite inferior
8 |Subtensdo CC" X X - . «
de adverténcia de tenséo.
Mais de 100% de carga durante tempo demasiadamente
9 |Inversor sobrecarregado X X -
longo.
10 Superaquecimento do ETR do X X O motor esta muito quente devido a mais de 100% de
motor carga durante tempo demasiadamente longo.
1 Superaquecimento do termistor X X O termistor ou a conexdo do termistor foi desconectada
do motor ou o0 motor estd muito quente.
O torque excede o valor programado em
12 |Limite de torque X X - pardmetro 4-16 Torque Limit Motor Mode ou
pardmetro 4-17 Torque Limit Generator Mode.
Limite de corrente de pico do inversor foi excedido. Se
este alarme ocorre na energizacdo, verifique se os cabos
13 |Sobrecarga de corrente X X X . B .
de energia estdo conectados incorretamente nos
terminais do motor.
Descarga das fases de saida para o ponto de
14 |Falha de aterramento - X X
aterramento.
16 |Curto circuito - X X Curto-circuito no motor ou nos terminais do motor.
17 |Timeout da control word X X - Sem comunicagcdo com o conversor de frequéncia.
25 Resistor do freio em curto- X X O resistor do freio estd em curto-circuito, por isso a
-circuito funcdo de frenagem estd desconectada.
A energia transmitida ao resistor do freio nos ultimos 120
. s excede o limite. Corre¢des possiveis: Diminuir a energia
26 |Sobrecarga do freio X X - . .
de frenagem reduzindo a velocidade ou aumentando o
tempo de rampa.
27 IGBT do freio/Circuito de X X O transistor do freio estd em curto-circuito, por isso a
frenagem em curto-circuito funcdo de frenagem estd desconectada.
28 |Verificagdo do freio - X - Resistor do freio ndo conectado/funcionando.
30 [Perda de fase U - X X Perda de fase U do motor. Verifique a fase.
31 |Perda de fase V - X X Perda de fase V do motor Verifique a fase.
32 |Perda de fase W - X X Perda de fase W do motor. Verifique a fase.
34 |Falha de fieldbus X X - Ocorreu um problema de comunicacdo do PROFIBUS.
35 [Falha do opcional - X - O Fieldbus detecta defeitos internos.
Essa adverténcia/alarme estard ativa somente se a tensao
de alimentacéo do conversor de frequéncia for menor
36 |Falha de rede elétrica X X - que o valor programado em pardmetro 14-11 Mains Fault
Voltage Level, e se pardmetro 14-10 Mains Failure NAO
estiver programado para [0] Sem fungdo.
38 |Defeito interno - X X Entre em contato com seu fornecedor Danfoss local.
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L Adverténci | Alarme Bloqueio Causa
No. Descricao
a por desarme
Verifique a carga conectada ao terminal 27 ou remova a
40 |Sobrecarga T27 X - - . .
conexao de curto-circuito.
Falha na tensdo do drive da -
46 - X X
porta
47 | Alimentacao 24 V baixa X X X A fonte de 24 V CC pode estar sobrecarregada.
L . A velocidade do motor estd abaixo do limite especificado
49 |Limite de velocidade - X - ) . .
em pardmetro 1-87 Velocidade de Desarme Baixa [Hz].
50 |Calibragdo AMA falhou - X - Ocorreu um erro de calibragéo.
. B Configuracgao incorreta da tensao do motor e/ou da
51 |Verificagago AMA Unom € Inom - X -
corrente do motor.
. Corrente do motor estd muito baixa. Verifique as configu-
52 [AMA Ilhom baixa - X - B
ragoes.
53 |Motor grande para AMA - X - A poténcia do motor é muito grande para a AMA operar.
A poténcia do motor é muito pequena para a AMA
54 | AMA motor pequeno - X -
operar.
) A Os valores de parametro do motor estao fora da faixa
55 [Faixa de parametros AMA - X - o B .
aceitavel. AMA nao funciona.
56 |Interrupcao da AMA - X - A AMA é interrompida.
57 |Timeout da AMA - X - -
58 |AMA interna - X - Entre em contato com Danfoss.
59 |Limite de Corrente X X - Sobrecarga do conversor de frequéncia.
60 |Bloqueio externo - X - A funcéo bloqueio externo foi ativada.
61 |Perda do Encoder X X - -
A corrente do motor real ndo excedeu a corrente de
63 | Freio mecanico baixo - X - liberacdo do freio dentro do intervalo de tempo de
atraso da partida.
65 Temperatura do cartdo de X X X A temperatura de desativacdo do cartdo de controle
controle excedeu o limite superior.
. Um novo opcional foi detectado ou um opcional
67 |Mudanca de opcional - X - . .
montado foi removido.
O STO ¢ ativado. Se o STO estiver no modo de reinicia-
lizacdo manual, para retomar a operacdo normal, aplique
24 V CC aos terminais 37 e 38 e inicie um sinal de reset
68 |Safe Torque Off? X X - (via fieldbus, E/S digital ou tecla [Reset]/[Off Reset]. Se o
STO estiver no modo nova partida automatica, aplicar 24
V CC aos terminais 37 e 38 automaticamente retoma o
conversor de frequéncia para operacdo normal.
69 Temperatura do Cartdo de X X X A temperatura de desativacdo do cartdo de poténcia
Poténcia excedeu o limite superior.
80 Drive inicializado no valor X Todas as programacgdes dos parametros serdo inicializadas
padrao com a configuracdo padréo.
Ocorre em rede elétrica IT quando o conversor de
frequéncia fizer parada por inércia e a tensao CC for
. maior que 830 V para unidades de 400 V e maior do que
87 |[Frenagem CC automatica X - - .
425 V para unidades de 200 V. O motor consome a
energia no barramento CC. Esta funcdo pode ser ativada/
desabilitada em parametro 0-07 Auto DC Braking.
88 [Deteccédo de opcionais - X X Opcional removido com éxito.
95 |Correia Partida X X - -
99 [Rotor bloqueado - X - O rotor estd bloqueado.
120 [Falha no controle de posicdo - X - -
126 [Motor em Rotacdo - X - O motor PM estd girando quando executar AMA.
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L Adverténci | Alarme Bloqueio Causa
No. Descricao
a por desarme
127 Forca Contra Eletro Motriz muito X ~ ~ A Forca Contra Eletromotriz do motor PM estd muito alta
alta antes da partida.
A alimentacao de 24 V CC é conectada somente a 1 dos
2 terminais de STO (37 e 38) ou uma falha nos canais de
STO foi detectada. Certifique-se de que ambos os
188 |Defeito interno do STO? - X - terminais estejam alimentados pela alimentacao de 24 V
CC e que a discrepancia entre os sinais nos 2 terminais
seja menor que 12 ms. Se a falha continuar a ocorrer,
entre em contato com o fornecedor Danfoss local.
nw . . Os parametros podem ser modificados somente quando
Nao durante o funcionamento - - - .
run o motor estiver parado.
Err Uma senha incorreta foi ~ _ ~ Ocorre quando é usada uma senha incorreta ao modificar
fornecida um parametro protegido por senha.

Tabela 6.2 Lista de Codigos de Adverténcias e Alarmes

1) Distorgoes na rede elétrica podem causar essas falhas. A instalagdo de um filtro de linha Danfoss pode corrigir esse problema.

2) Este alarme ndo pode ser reinicializado automaticamente via parametro 14-20 Reset Mode.

Para diagnostico, leia as alarm words, warning words e status words estendidas.

Status
Alarm word Warning Warning
Alarm word |Alarm word 2 word Status
. . 3 word word 2 k .
. (parametro 1 | (pardmetro 1 . . . estendida word 2 estendida
Bit| Hex Dec (parametro 1 | (parametro 16 | (pardmetro 1 R R
6-90 Alarm 6-91 Alarm i . (pardametro 16 | (pardmetro 16-95 Ex
6-97 Alarm | -92 Warning | 6-93 Warning
Word) Word 2) -94 Ext. Status | t. Status Word 2)
Word 3) Word) Word 2)
Word)
000000 Verificagao Falha da .
0 1 . Reservado . Reservado Reservado Rampa Off (Desligado)
01 do freio fungao STO
Falha na
Temperatura . Temperatura .
000000 . tensdo do . Ajuste de Manual /
1 2 do cartdo de . Alarme MM | do cartéo de Reservado .
02 . drive da . AMA Automadtico
poténcia poténcia
porta
000000 Defeito do Partida OFF1 do Profibus
2 4 Reservado Reservado Reservado Reservado )
04 terra CW/CCwW ativo
Temperatura Temperatura
000000 . . OFF2 do Profibus
3 08 8 do cartdo de | Reservado Reservado do cartdo de Reservado Slowdown "
ativo
controle controle
000000 Ctrl. word OFF3 do Profibus
4 16 Reservado Reservado | Ctrl. word T.O.| Reservado Catchup .
10 T.O. ativo
000000 Sobrecarga Sobrecarga de
5 32 Reservado Reservado Reservado | Feedback alto Reservado
20 de corrente corrente
000000 Limite de Limite de Feedback
6 64 Reservado Reservado Reservado . Reservado
40 torque torque baixo
000000 Sup. t. do Sup. t. do Corrente de
7 128 Reservado Reservado Reservado . Controle pronto
80 motor motor saida alta
ETR do . . O conversor de
000001 Correia ETR do motor Correia Corrente de L. i
8 256 motor . Reservado . . i . frequéncia esta
00 . Partida finalizado Partida saida baixa
finalizado pronto
000002 Sobrecarg do Sobrecarg do Freq. de saida .
9 512 . Reservado Reservado . Reservado Parada rapida
00 inversor. inversor. alta.
000004 Subtensao . B Freq. de saida .
10 00 1024 cc Partida falhou| Reservado |Subtensdo CC.| Reservado bai Freio CC
. aixa
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Status
Alarm word Warning Warning
Alarm word | Alarm word 2 word Status
. R 3 word word 2 i .
. (parédmetro 1 | (pardmetro 1 R . . estendida word 2 estendida
Bit| Hex Dec (parametro 1 | (parametro 16 | (pardmetro 1 . R
6-90 Alarm 6-91 Alarm i . (parametro 16 | (pardmetro 16-95 Ex
6-97 Alarm | -92 Warning | 6-93 Warning
Word) Word 2) -94 Ext. Status | t. Status Word 2)
Word 3) Word) Word 2)
Word)
B L B A verificagdo
000008 Sobretensdo Limite de Sobretensao . i
1 2048 . Reservado Reservado do freio esta Parada
00 CC. velocidade CC.
OK
000010 o Bloqueio i
12 4096 | Curto circuito Reservado Reservado Reservado |Frenagem Max Reservado
00 externo
Solicitacdo de
000020 L
13 00 8192 Reservado Reservado Reservado Reservado Reservado Frenagem Congelar frequéncia
de saida
Perda de fase Perda de fase L
000040 Congelar frequéncia
14 16384 da rede Reservado Reservado da rede Reservado Reservado i
00 . " de saida
elétrica elétrica
000080 ~ Frenagem CC . L
15 32768 | AMA ndo OK [ Reservado Reservado Sem Motor . OVC ativa Solicitacdo de Jog
00 automatica
000100 Erro de live Erro de live .
16 65536 Reservado Reservado Reservado Freio CA Jog
00 zero zero
000200 Defeito . .
17 131072 . Reservado Reservado Reservado Reservado Reservado Pedido de partida
00 interno
Limite de
000400 Sobrecarga carga do .
18 262144 . Reservado Reservado . Reservado Reservado Partida
00 do freio resistor do
freio
000800 Perda de fase .
19 00 524288 u Reservado Reservado Reservado Reservado | Referéncia alta Reservado
001000 Perda de fase | Deteccdo de Sobrecarga Referéncia .
20 1048576 o Reservado Reservado . Retardo de partida
00 \ opcionais T27 baixa
002000 Perda de fase Falha do
21 2097152 . Reservado Reservado Reservado Reservado Sleep
00 w opcional
004000 Falha de Rotor Falha de Médulo de
22 4194304 Reservado . Reservado Boost do sleep
00 fieldbus bloqueado fieldbus memoria
. B Falha no . B
008000 Alimentacao Alimentacao .
23 8388608 . controle de Reservado . Reservado Reservado Em funcionamento
00 24 V baixa L 24 V baixa
posicao
010000 Falha de rede Falha de rede
24 16777216 . Reservado Reservado . Reservado Reservado Bypass
00 elétrica elétrica
020000 Limite de Limite de
25 33554432 | Reservado Reservado Reservado Reservado Reservado
00 Corrente Corrente
040000 Resistor do .
26 00 67108864 frei Reservado Reservado Reservado Reservado Reservado Bloqueio externo
reio
080000 | 13421772 .
27 00 8 IGBT do freio | Reservado Reservado Reservado Reservado Reservado Reservado
100000 | 26843545 | Mudanca de Perda do .
28 . Reservado Reservado Reservado Reservado FlyStart ativo
00 6 opcional Encoder
Conversor de Forca Contra Adverténcia de
200000 | 53687091 o Perda do ) )
29 frequéncia Reservado Reservado Eletro Motriz Reservado limpeza do
00 2 L Encoder . L
inicializado muito alta dissipador de calor
400000 | 10737418 | Safe Torque Safe Torque
30 Reservado Reservado Reservado Reservado Reservado
00 24 Off Off
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Status
Alarm word Warning Warning
Alarm word | Alarm word 2 word Status
. R 3 word word 2 i .
. (parédmetro 1 | (pardmetro 1 R . . estendida word 2 estendida
Bit| Hex Dec (parametro 1 | (parametro 16 | (pardmetro 1 . R
6-90 Alarm 6-91 Alarm i . (parametro 16 | (pardmetro 16-95 Ex
6-97 Alarm | -92 Warning | 6-93 Warning
Word) Word 2) -94 Ext. Status | t. Status Word 2)
Word 3) Word) Word 2)
Word)
Freio Banco de
800000 | 21474836 o
31 00 48 mecanico Reservado Reservado Reservado Reservado dados Reservado
baixo ocupado
Tabela 6.3 Descricdo da Alarm Word, Warning Word e Status Word Estendida
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ADVERTENCIA/ALARME 2, Erro de live zero

Esta adverténcia ou alarme aparece somente se
programado em pardmetro 6-01 Fungdo Timeout do Live
Zero. O sinal em 1 das entradas analdgicas estd a menos
de 50% do valor minimo programado para essa entrada.
Essa condicao pode ser causada por fiagdo rompida ou por
dispositivo defeituoso enviando o sinal.

Resolu¢ao de Problemas
. Verifique as conexdes em todos os terminais de
entrada analdgica. Terminais 53 e 54 do cartdo de
controle para sinais, terminal 55 comum.

. Certifique-se de que a programacéo do conversor
de frequéncia e as configuracdes de chave corres-
pondem ao tipo de sinal analégico.

. Execute o teste de sinal do terminal de entrada.

ADVERTENCIA/ALARME 4, Perda de fases de rede elétrica
Ha uma fase ausente no lado da alimentacdo ou o
desbalanceamento da tensdo de rede estd muito alto. Essa
mensagem também é exibida para uma falha no retificador
de entrada. Os opcionais sdo programados em

pardmetro 14-12 Fungdo no Desbalanceamento da Rede.

Resolu¢ao de Problemas
. Verifique a tensdo de alimentacdo e as correntes
de alimentacdo do conversor de frequéncia.

ADVERTENCIA/ALARME 7, Sobretensdo CC
Se a tensdo do barramento CC exceder o limite, o
conversor de frequéncia desarma em seguida.

Resolucao de Problemas
. Aumentar o tempo de rampa.

. Mudar o tipo de rampa.

ADVERTENCIA/ALARME 8, Subtensio CC

Se a tensdo no barramento CC (barramento CC) cair abaixo
do limite de sub tensado, o conversor de frequéncia
desarma apds um atraso de tempo fixado. O atraso de
tempo varia com a poténcia da unidade.

Resolucao de Problemas
. Verifique se a tensdo de alimentagdo corresponde
a tensdo no conversor de frequéncia.

. Execute o teste de tensdo de entrada.
. Execute o teste de circuito de carga leve.

ADVERTENCIA/ALARME 9, Sobrecarga do inversor

O conversor de frequéncia esté prestes a desligar devido a
uma sobrecarga (corrente muito alta durante muito
tempo). O contador de protecdo térmica eletrénica do
inversor emite uma adverténcia a 90% e desarma a 100%,
enquanto emite um alarme. O conversor de frequéncia nao
pode ser reinicializado antes do contador estar abaixo de
0%.

A falha é que o conversor de frequéncia funcionou com
mais de 100% de sobrecarga durante muito tempo.

Resolucao de Problemas
. Compare a corrente de saida mostrada no LCP
com a corrente nominal do conversor de
frequéncia.

. Compare a corrente de saida exibida no LCP com
a corrente do motor medida.

. Mostrar a carga térmica do conversor de
frequéncia no LCP e monitorar o valor. Ao
funcionar acima das caracteristicas nominais da
corrente continua do conversor de frequéncia, o
contador aumenta. Quando estiver funcionando
abaixo das caracteristicas nominais da corrente
continua do conversor de frequéncia, o contador
ird diminuir.

ADVERTENCIA/ALARME 10, Temperatura de sobrecarga
do motor

De acordo com a protecédo térmica eletronica (ETR), o
motor estd muito quente. Selecione se o conversor de
frequéncia emite uma adverténcia ou um alarme quando o
contador atingir 100% no pardmetro 1-90 Protecdo Térmica
do Motor. A falha ocorre quando o motor funcionar com
mais de 100% de sobrecarga durante muito tempo.

Resolucao de Problemas
. Verifique se o motor esta superaquecendo.

. Verifique se o motor estd sobrecarregado mecani-
camente.

. Verifique se a corrente do motor programada no
pardmetro 1-24 Corrente do Motor esta correta.

. Certifique-se de que os dados do motor nos
pardmetros 1-20 a 1-25 estdo programados
corretamente.

. Executar AMA no pardmetro 1-29 Adaptagdo
Automdtica do Motor (AMA) ajusta o conversor de
frequéncia para o motor com maior precisdo e
reduz a carga térmica.

ADVERTENCIA/ALARME 11, Superaquecimento do
termistor do motor

Verifique se o termistor esta desconectado. Selecione se o
conversor de frequéncia emite uma adverténcia ou um
alarme em pardmetro 1-90 Prote¢do Térmica do Motor.

Resolucao de Problemas
. Verifique se 0 motor esta superaquecendo.

. Verifique se o motor esta sobrecarregado mecani-
camente.

. Ao usar o terminal 53 ou 54, verifique se o
termistor esta conectado corretamente entre o
terminal 53 ou 54 (entrada de tensao analdgica) e
o terminal 50 (alimentacdo de +10 V). Verifique
também se o interruptor do terminal 53 ou 54
esta ajustado para tensao. Verifique se
pardmetro 1-93 Thermistor Source seleciona o
terminal 53 ou 54.
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. Ao usar o terminal 18, 19, 32 ou 33 (entradas
digitais), verifique se o termistor estd conectado
corretamente entre o terminal de entrada digital
usado (somente entrada digital PNP) e o terminal
50. Selecione o terminal a usar em
pardametro 1-93 Thermistor Source.

ADVERTENCIA/ALARME 12, Limite de torque

O torque excedeu o valor em pardmetro 4-16 Limite de
Torque do Modo Motor ou o valor em pardmetro 4-17 Limite
de Torque do Modo Gerador. Pardmetro 14-25 Atraso do
Desarme no Limite de Torque pode alterar isso de uma
condicao de somente adverténcia para uma adverténcia
seguida de um alarme.

Resolucao de Problemas
. Se o limite de torque do motor for excedido
durante a aceleragdo, prolongue o tempo de
aceleracao.

. Se o limite de torque do gerador for excedido
durante a desaceleracdo, prolongue o tempo de
desaceleracao.

. Se o limite de torque ocorrer durante o funcio-
namento, aumente o limite de torque. Certifique-
-se de que o sistema pode operar com seguranca
em torque mais alto.

. Verifique se a aplicacdo produz arraste excessivo
de corrente no motor.

ADVERTENCIA/ALARME 13, Sobrecorrente

O limite de corrente de pico do inversor (aprox. 200% da
corrente nominal) foi excedido. A adverténcia dura aproxi-
madamente 5 s, em seguida o conversor de frequéncia
realiza o desarme e emite um alarme. Carga de choque ou
aceleracdo rapida com altas cargas de inércia podem
causar essa falha.

Resolucao de Problemas
. Remova a poténcia e verifique se o eixo do motor
pode ser girado.

. Verifique se poténcia do motor é compativel com
conversor de frequéncia.

. Verifique se os dados do motor estdo corretos
nos parametros 7-20 a 1-25.

ALARME 14, Falha do ponto de aterramento (terra)

Ha corrente das fases de saida para o terra, no cabo entre
o conversor de frequéncia e o motor ou no préprio motor
ou no préprio motor.

Resolucao de Problemas
. Remova a energia para o conversor de frequéncia
e repare a falha de aterramento.

. Verifique se ha falhas de aterramento no motor
medindo a resisténcia ao aterramento dos cabos
de motor e do motor com um megdmetro.

ALARME 16, Curto circuito
Ha curto-circuito no motor ou na fiagdo do motor.

. Remova a alimentacao do conversor de
frequéncia e repare o curto-circuito.

ADVERTENCIA/ALARME 17, Timeout da control word
Néo ha comunicacdo com o conversor de frequéncia.

A adverténcia estara ativa somente quando

parémetro 8-04 Funcdo Timeout da Control Word NAO
estiver programado para [0] Off (Desligado).

Se pardmetro 8-04 Fung¢do Timeout da Control Word estiver
ajustado para [5] Parada e Desarme, uma adverténcia é
exibida. Em seguida, o conversor de frequéncia desacelera
até desarmar enquanto emite um alarme.

Pardmetro 8-03 Tempo de Timeout de Controle poderia
possivelmente ser aumentado.

Resolucao de Problemas
. Verifique as conexdes do cabo de comunicagao
serial.

. Aumente pardmetro 8-03 Tempo de Timeout da
Control Word.

. Verifique a operacdo do equipamento de
comunicagao.

. Verifique a integridade da instalacdo com base
nos requisitos de EMC.

ALARME 25, Curto circuito no resistor do freio

O resistor de frenagem é monitorado durante a partida. Se
ocorrer um curto circuito, a funcdo de frenagem é desabi-
litada e o alarme é exibido. O conversor de frequéncia é
desarmado.

Resolucao de Problemas
. Remova a energia do conversor de frequéncia e
verifique a conexéo do resistor do freio.

ADVERTENCIA/ALARME 26, Limite de carga do resistor do
freio

A poténcia transmitida ao resistor do freio é calculada
como um valor médio dos ultimos 120 s de tempo de
operacao. O célculo é baseado na tensdao do barramento
CC e no valor do resistor do freio programado em
pardmetro 2-11 Brake Resistor (ohm). A adverténcia estara
ativa quando a energia de frenagem dissipada for maior
do que o valor programado em pardmetro 2-12 Brake Power
Limit (kW). O conversor de frequéncia desarma se a
adverténcia é mantida durante 1200 s.

Resolucao de Problemas
. Diminuir a energia de frenagem reduzindo a
velocidade ou aumentando o tempo de rampa.

ALARME 27, IGBT do freio/Circuito de frenagem em curto
circuito

O transistor do freio é monitorado durante a partida. Se
ocorrer um curto-circuito, a funcao de frenagem é desabi-
litada e um alarme é emitido. O conversor de frequéncia é
desarmado.

Resolucao de Problemas
. Remova a energia para o conversor de frequéncia
e remova o resistor do freio.
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ALARME 28, Verificacdo do freio
O resistor do freio ndo esta conectado ou nao esta
funcionando.

Resolucao de Problemas
. Verifique se o resistor do freio esta conectado ou
se é muito grande para o conversor de
frequéncia.

ALARME 30, Fase U ausente no motor
A fase U do motor, entre o conversor de frequéncia e o
motor, esta ausente.

Resolucao de Problemas
. Remova a energia do conversor de frequéncia e
verifique a fase U do motor.

ALARME 31, Fase V ausente no motor
A fase V do motor entre o conversor de frequéncia e o
motor esta ausente.

Resolu¢ao de Problemas
. Remova a energia do conversor de frequéncia e
verifique a fase V do motor.

ALARME 32, Fase W ausente no motor
A fase W do motor, entre o conversor de frequéncia e o
motor, esta ausente.

Resolucao de Problemas
. Remova a energia do conversor de frequéncia e
verifique a fase W do motor.

ADVERTENCIA/ALARME 34, Falha de comunicacio do
Fieldbus

O fieldbus no cartdo do opcional de comunicacdo ndo esta
funcionando.

ALARME 35, Falha do opcional

Um alarme de opcional é recebido. O alarme é especifico
do opcional. A causa mais provavel é uma falha de
energizacdo ou de comunicagéo.

ADVERTENCIA/ALARME 36, Falha de rede elétrica

Esta adverténcia/alarme estara ativa somente se a tensao
de alimentacdo do conversor de frequéncia for perdida e
parametro 14-10 Falh red elétr ndo estiver programado para
[0] Sem fungéo.

Resolucao de Problemas
. Verifique os fusiveis do conversor de frequéncia e
a fonte de alimentacdo de rede elétrica para a
unidade.

ALARME 38, Defeito interno
Quando ocorrer um defeito interno, um nimero do cédigo
é mostrado.

Resolucao de Problemas
Consulte Tabela 6.4 para obter as causas e solu¢des para
diferentes defeitos internos. Se a falha persistir, entre em
contato com o fornecedor ou o departamento de servico
de assisténcia da Danfoss.

Numero .
Causa Solucao
da falha
Erro de dados da Atualize o software do
140-142 | EEPROM da placa conversor de frequéncia para a
de poténcia versao mais recente.
O firmware do
conversor de .
L Atualize o software do
frequéncia nao .
176 conversor de frequéncia para a
corresponde ao B .
versdo mais recente.
conversor de
frequéncia.
Piscar erro da Atualize o software do
256 verificagdo de soma |conversor de frequéncia para a
do ROM versao mais recente.
Incompatibilidade
do firmware entre o |Atualize o software do
2304 cartao de controle e | conversor de frequéncia para a
o cartdo de versao mais recente.
poténcia.
Atualize o software do
Erro de conversor de frequéncia para a
comunicagao entre |versao mais recente. Se o
2560 o cartdo de controle |alarme ocorrer novamente,
e o cartdo de verifique a conexao entre o
poténcia. cartdo de controle e o cartdao
de poténcia.
. Atualize o software do
Erro da versao de .
3840 . . conversor de frequéncia para a
piscar serial B .
versdo mais recente.
Atualize o software do
Erro do tamanho da |conversor de frequéncia para a
4608 poténcia do versdo mais recente. Se o
conversor de alarme ocorrer novamente,
frequéncia entre em contato com um
fornecedor Danfoss.
A versdo de hardware do
B opcional ou da variante do
Erro de versao de L, )
5632 . fieldbus nao é compativel com
hardware opcional
o software do conversor de
frequéncia.
A versao de software do
opcional ou da variante do
~ fieldbus nao é compativel com
Erro de versao de
5888 . o software do conversor de
software opcional o
frequéncia. Mude o software do
fieldbus ou o software do
conversor de frequéncia.
6144 O opcional ndo é Verifique se o produto suporta
suportado esta opcéo.
O erro de
6400 |combinacédo de Remova o opcional.

opcionais
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Numero .
Causa Solucao
da falha
Faca p ciclo de energizacdo do
. conversor de frequéncia. Se o
Outros defeitos
Outros |, alarme ocorrer novamente,
internos
entre em contato com um
fornecedor Danfoss.

Tabela 6.4 Lista de defeitos internos

ADVERTENCIA 40, Sobrecarga do terminal de saida
digital 27

Verifique a carga conectada ao terminal 27 ou remova a
conexdo de curto circuito. Verifique pardmetro 5-00 Modo
I/0 Digital e pardmetro 5-01 Modo do Terminal 27.

ALARME 46, Alimentacdo do cartao de poténcia

A alimentacédo da porta do drive no cartdo de poténcia
esta fora da faixa. Ela é gerada pela fonte de alimentacdo
chaveada (SMPS) no cartdo de poténcia.

Resolucao de Problemas
. Verifique se o cartdo de poténcia estd com
defeito.

ADVERTENCIA 47, Alimentacédo 24 V baixa

Os 24 V CC sdao medidos no cartdo de controle. Este alarme
é exibido quando a tensdo detectada no terminal 12 for
menor que 18 V.

Resolucao de Problemas
. Verifique se o cartdo de controle estd com
defeito.

ADVERTENCIA 49, Limite de velocidade

Quando a velocidade estiver abaixo do limite especificado
em pardmetro 1-87 Velocidade de Desarme Baixa [Hz]
durante mais de 2 s (exceto quando estiver dando partida
ou parando), o conversor de frequéncia desarmara com
este alarme.

ALARME 50, Calibragao AMA falhou

Ocorreu um erro de calibragcdo. Entre em contato com o
fornecedor Danfoss ou o Departamento de servico da
Danfoss.

ALARME 51, Verificagdo AMA Unom € Inom
As configura¢des da tensdo do motor, corrente do motor e
poténcia do motor estdo erradas.

Resolucao de Problemas
. Verifique as programacgdes nos pardmetros 1-20 a
1-25.
ALARME 52, AMA lhom baixa
A corrente do motor estd muito baixa.

Resolucao de Problemas
. Verifique a programacdo no pardmetro 1-24 Motor
Current.

ALARME 53, Motor muito grande para AMA
O motor é muito grande para a AMA operar.

ALARME 54, Motor muito pequeno para AMA
O motor é muito pequeno para AMA operar.

ALARME 55, Parametro AMA fora de faixa
Os valores de parametro do motor estdo fora da faixa
aceitavel. AMA néo funciona.

ALARME 56, AMA interrompida pelo usuario
A AMA é interrompida manualmente.

ALARME 57, Defeito interno da AMA
Tente iniciar novamente a AMA. Novas partidas repetidas
podem superaquecer o motor.

ALARME 58, Defeito interno da AMA
Entre em contato com um fornecedor Danfoss.

ADVERTENCIA 59, Limite de Corrente
A corrente estd maior que o valor no pardmetro 4-18 Limite
de Corrente.

Resolucao de Problemas
. Certifique-se de que os dados do motor nos
pardmetros 1-20 a 1-25 estdo programados
corretamente.

. Aumente o limite de corrente.

. Certifique-se de que o sistema pode operar com
seguranca em um limite mais elevado.

ADVERTENCIA 60, Bloqueio externo

Um sinal de entrada digital indica uma condicdo de falha
externa ao conversor de frequéncia. Um bloqueio externo
ordenou ao conversor de frequéncia para desarmar.

Resolucao de Problemas
. Elimine a condicdo de falha externa.

. Para retomar a operacdo normal, aplicar 24 V CC
ao terminal programado para bloqueio externo.

. Reinicialize o conversor de frequéncia.

ADVERTENCIA/ALARME 61, Erro de feedback
Um erro entre a velocidade calculada e a medicdo da
velocidade, a partir do dispositivo de feedback.

Resolucao de Problemas
. Verifique as configuracdes de adverténcia/alarme/
desativacdo em pardmetro 4-30 Fungdo Perda Fdbk
do Motor.

. Ajuste o erro tolerdvel em pardmetro 4-31 Erro
Feedb Veloc. Motor.

. Ajuste o tempo de perda de feedback toleravel
em pardmetro 4-32 Timeout Perda Feedb Motor.

ALARME 63, Freio mecanico baixo

A corrente do motor real ndo excedeu a corrente de
liberacdo do freio dentro do intervalo de tempo de atraso
da partida.

ADVERTENCIA/ALARME 65, Superaquecimento do cartio
de controle

A temperatura de desativacdo do cartdo de controle
excedeu o limite superior.
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. Verifique se a temperatura ambiente operacional
esta dentro dos limites.

. Verifique a operacdo do ventilador.
. Verifique o cartdo de controle.

ALARME 67, A configuracao do médulo opcional foi
alterada

Um ou mais opcionais foi acrescentado ou removido,
desde o Ultimo desligamento. Verifique se a mudanca de
configuracdo é intencional e reinicialize a unidade.

ADVERTENCIA/ALARME 68, Safe Torque Off

Safe Torque Off (STO) esta ativado. Se o STO estiver no
modo de reinicializagdo manual, para retomar a operacdo
normal, aplique 24 V CC aos terminais 37 e 38 e inicie um
sinal de reset (via fieldbus, E/S digital ou tecla [Reset]/[Off
Reset]. Se o STO estiver no modo nova partida automatica,
aplicar 24 V CC aos terminais 37 e 38 automaticamente
retoma o conversor de frequéncia para operacdo normal.

ADVERTENCIA/ALARME 69, Temperatura do cartio de
poténcia

A temperatura de desativacdo do cartdo de poténcia
excedeu o limite superior.

Resolucao de Problemas
. Verifique se a temperatura ambiente operacional
esta dentro dos limites.

. Verifique a operacdo do ventilador.
. Verifique o cartdo de poténcia.

ALARME 80, Drive Inicializado para valor padrao
As programacdes do parametro sdo inicializadas com as
configuracdes padrdo apds um reset manual.

Resolucao de Problemas
. Para limpar o alarme, reinicialize a unidade.

ADVERTENCIA 87, Freio CC automatico

Ocorre em rede elétrica IT quando o conversor de
frequéncia fizer parada por inércia e a tensao CC for maior
que 830 V para unidades de 400 V e maior do que 425V
para unidades de 200 V. O motor consome a energia no
barramento CC. Esta fun¢do pode ser ativada/desabilitada
em parametro 0-07 Auto DC Braking.

ALARME 88, Deteccdo de opcionais

Uma configura¢do de novo opcional foi detectada.
Programe pardmetro 14-89 Option Detection para [1] Ativar
Alteragdo de Opcionais e faca o ciclo de energizacdo do
conversor de frequéncia para aceitar a nova configuragao.

ALARME 95, Correia Partida

O torque estd abaixo do nivel de torque programado para
carga zero, indicando uma correia partida.

Pardmetro 22-60 Funcao Correia Partida esta programado
para alarme.

Resolucao de Problemas
. Resolva os problemas do sistema e reinicialize o
conversor de frequéncia apds remover a falha.

ALARME 99, Rotor bloqueado
O rotor estd bloqueado. Ele somente estd ativado para
controle de motor PM.

Resolucao de Problemas
. Verifique se o eixo do motor estd bloqueado.

. Verifique se a corrente de partida aciona o limite
de corrente programado em
parametro 4-18 Current Limit.

. Verifique se ela aumenta o valor em
parametro 30-23 Locked Rotor Detection Time [s].

ALARME 126, Motor em Rotacao
Durante a inicializacdo AMA, o motor esta girando. E valido
somente para motor PM.

Resolucao de Problemas
. Verifique se o motor estd girando antes de iniciar
AMA.

ADVERTENCIA 127, Forca Contra Eletro Motriz muito alta
Esta adverténcia aplica-se somente a motores PM. Quando
a Forca Contra Eletro Motriz exceder 90% X Uinvmax (limiar
de sobretensdo) e ndo retornar a um nivel normal dentro
de 5 s, esta adverténcia é relatada. A adverténcia
permanece até que a Forca Contra Eletro Motriz retorne ao
nivel normal.

ALARME 188, Falha da funcdao STO

A alimentacao de 24 V CC é conectada somente a 1 dos 2
terminais de STO (37 e 38) ou uma falha nos canais de STO
foi detectada. Certifique-se de que os terminais estao
conectados a alimenta¢ao de 24 V CC e que a discrepancia
entre os sinais nos 2 terminais é menor que 12 ms. Se a
falha continuar a ocorrer, entre em contato com o
fornecedor Danfoss local.
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